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1. Mensagens de falha e adverténcia do AKD

Quando ocorre uma falha, o relé de falha do drive é o aberto, o estagio de poténcia de
saida é desligado (motor perde todo o torque) ou a carga é freada dinamicamente. O
comportamento especifico do drive depende do tipo de falha. O display no painel frontal
do drive exibe o numero da falha ocorrida. Se uma adverténcia for emitida antes da falha,
ela é exibida no LED e tem o mesmo numero que a falha associada. Adverténcias nido
desarmam o estagio de poténcia de saida do drive ou o relé de falha.

O lado esquerdo do LED exibe F para uma falha ou n para uma adverténcia. O lado
direito exibe o niumero da falha ou da adverténcia da seguinte forma: 1-0-1-[apaga]. A
falha de maior prioridade é exibida no LED, mas multiplas falhas podem estar presentes
quando ocorre uma condigdo de falha. Verifique a tela de Falhas e Alarmes do AKD
WorkBench ou leia o status do parametro DRV.FAULTS por meio do controlador ou da
IHM para toda a lista de falhas.

1.  Queda na tensdo de
entrada da alimentagéo
de controle 24 V.

ou

2. 5V auxiliar do encoder

(X9-9) em curto-circuito.

1. Garanta capacidade de
corrente de alimentacéo
24 \/ adequada para o
sistema.

ou

2. \Verifique e conserte a
fiacdo do X9.

FO N/D Reservado. N/D
O firmware instalado ndo -
F101 Firmware incompativel. é compativel com o Carregtge ? fwrr&vyare
hardware do drive. COUIRSLVENCIIRCL
. < - Carregue a versao langada
n101 Ingo?acioAriec})um FPGAde El)elzlapt%éa?étlfg FPGAversdo  j FPGA que seja compativel
: : com o firmware de operagao.
Reinicie o drive. Se o
F102 Falha do firmware interno.  Falha de software detectada. ggc:]lt);et(r)na peEisiinenie em
com o suporte técnico.
A menor versdo do FPGA .
1102 O FPGAde operagéondoé é maior do que a verséo dcgrgg%f au\gegzgg (';i?ﬁag{‘.}v el
um FPGA padréo. menor do FPGA padréao do i @ firn?ware (J) I? |
firmware operacional. RElZCiona
Falha de software detectada.
Ocorreu uma falha ao - g
; Reinicie o drive. Se o
F103 Falha do ?\?ér:%%agaoszspggégtgggg problema persistir, entre em

FPGA interno.

com o fluxograma, inclusive
imagem incompativel ao tipo
de FPGA e tipo de rede).

contato
com o suporte técnico.



F104 Falha no FPGA

operacional.
Marcagao invalida na
F105 memoria ndo volatil.
Dados invalidos na
F106 memoria ndo volatil.
n107 Fim de curso positivo.
n108 Fim de curso negativo.
F121 Erro de home
Tarefa de movimento
F123 invalida. Advertancia
emitida antes
123 4afalha.
F125 Sincronizagéo perdida.
Adverténcia emitida antes
n125 da falha.
F126 Movimento excessivo.
Adverténcia emitida antes
n126 da falha.
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Falha de software detectada.
Ocorreu uma falha ao
carregar o FPGA operacional
(varios casos de acordo com
o fluxograma).

A marcagao na memoria nao
volatil esta corrompida ou
invalida.

Os dados na memoria ndo
volatil estdo corrompidos

ou invalidos. Esta falha
ocorre geralmente ao fazer o
download do firmware.

O limite positivo da posigao
foi excedido.

O limite negativo da posigao
foi excedido.

O drive ndo concluiu a
sequéncia de home.

Tarefa de movimento
invalida.

Arede perdeu a
sincronizagao.

Foi criado movimento em
excesso durante um grafico
de Bode. O motor esta
instavel e ndo esta seguindo
as instrucdes do drive.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, entre em
contato

com o suporte técnico.

Redefina o drive para os
valores de memoaria padrao
na tela Salvar/Carregar
Parametros no WorkBench.

Redefina o drive para os
valores de memoaria padrao
na tela Salvar/Carregar
Parametros no WorkBench.

Afaste a carga dos limites.

Afaste a carga dos limites.

Verifique o sensor, o modo e
a configuracao da rotina de
home.

Verifique as configuragdes e
os parametros da tarefa de
movimento para se certificar
de que os valores inseridos
irdo produzir uma tarefa de
movimento valida. Consulte
a documentagao de tarefa de
movimento para orientacao
adicional sobre as causas
especificas de tarefas de
movimento invalidas.

Verifique a conexao da rede
(X5 e X6 se estiver usando
EtherCAT; X12 e X13 se
estiver usando CANopen)
ou as configuragdes do

seu EtherCAT ou CANopen
mestre.

Verifique se o sistema esta
estavel em loop fechado.
Consulte o guia de ajuste do
sistema.
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F127

F128

F129

F130

F131

F132

F134

F135
n135

F136

n137

F138

Procedimento de
emergéncia incompleto.

MPOLES/FPOLES
nao € um numero inteiro.

Heartbeat perdido.

Sobre corrente na
alimentacao do feedback
secundario.

Quebra de linha A/B do
feedback secundario.

Quebra de linha Z do
feedback secundario.

Estado ilegal do
feedback secundario.

O home é necessario.
Adverténcia emitida antes
da falha.

As versoes de FPGA
e firmware ndo sao
compativeis.

Incompatibilidade entre
home e feedback.

Instabilidade durante o
auto tuning.

Procedimento de parada
de emergéncia incompleto
(problema com a tarefa de
movimento de parada de
emergéncia).

A relagéo dos polos do motor
para os polos do feedback
devem ser um numero
inteiro.

Heartbeat perdido.

Fonte de alimentagéo de 5V
curto-circuitada no X9.

Problema no feedback
secundario detectado.

Problema detectado no
feedback secundario.

Os sinais de feedback
foram detectados em uma
combinacao ilegal.

Tentativa de emitir uma
tarefa de movimento antes
do eixo estar em posicéo
home. O eixo deve estar
em posicao home antes da
tarefa de movimento ser
iniciada.

A versao do FPGA nao
é compativel com as
constantes da versao de
firmware do FPGA.

O modo de home configurado
nao é suportado pelo tipo de
feedback do motor usado.

A corrente do drive (IL.CMD)
ou o feedback de velocidade
(VL.FB) excede o limite
permitido. Esta falha ocorre
em BODE.MODE 5.

Desconecte a energia do drive
e verifique o procedimento de
parada de emergéncia.

Altere para um dispositivo de
feedback compativel.

Verifigue o cabeamento do
CANopen. Reduza a carga
do barramento ou aumente
o tempo de atualizagdo do
heartburn.

Verifique o feedback
secundario (conexao do X9).

Verifique o feedback
secundario (conexao do X9).

Verifique o feedback
secundario (conexao do X9).

Verifique o feedback
secundario (conexao do X9).

Altere o modo de operagéo ou
execute o home do eixo..

Carregue a versao do FPGA
que seja compativel com o
firmware.

Altere o modo de home.

Altere o BODE.MODE, se
apropriado. Caso contrario, o
motor ndo esta estavel e pode
exigir o ajuste manual.



F139

n140

n151

n152

Posicao alvo ultrapassada

devido a uma ativacao
invalida da tarefa de
movimento.

VBUS.HALFVOLT

foi alterado. Salve os
parametros e reinicie o
drive.

N&o ha distancia
suficiente para o
movimento; excegao de
movimento.

Nao ha distancia
suficiente para o
movimento; excegao de
movimento seguinte.
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O drive nao pode
desacelerar de sua
velocidade atual para
alcangar o ponto final

da segunda tarefa de
movimento sem mover
passando por ela. Aumente
a taxa de desaceleragéo
do movimento ou acione o
movimento mais cedo

O usuario alterou o valor
do VBUS.HALFVOLT. Esta
alteragao tem efeito apenas
apos um comando DRV.
NVSAVE e apos reiniciar o
AKD.

Para tarefas de movimento
trapezoidal e tabelas de
movimento do cliente:

A velocidade alvo
especificada na tarefa de
movimento nédo pode ser
alcangada com o uso da
aceleragao e desaceleragao
selecionadas ja que a
distancia do percurso

ndo é suficiente. Para o
perfil 1:1: A aceleragao e
desaceleragao selecionadas
serdo estendidas ja que ha
muita distancia de percurso
e a tarefa de movimento
excederia sua velocidade
maxima permitida.

Uma nova tarefa de
movimento ativada, quando
uma tarefa de movimento ja
estiver ativa e a posigéo-alvo
especificada nos parametros
da tarefa de movimento nao
pode ser alcangada com os
parametros de velocidade,
aceleragao e desaceleragao
alvos especificados. A

tarefa de movimento ira
desacelerar diretamente

até a posigao alvo ou
diminuir até a velocidade 0

€ iniciar outro movimento
para alcangar a posigao

alvo da préxima tarefa de
movimento.

Altere o perfil da tarefa de
movimento e limpe a falha
com DRV.CLRFAULTS ou
altere o valor de FAULT139.
ACTION = 1 para ignorar esta
condicao.

Salve os parametros na
memoéria ndo volatil usando
o comando DRV.NVSAVE
e desligue/ligue a fonte

de alimentacéo 24 V para
reiniciar o drive ou restaure
a configuragao original do
VBUS.HALFVOLT.

Ativacéao de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar

a adverténcia. Verifique

as configuragdes e os
parametros da tarefa de
movimento para se certificar
de que os valores inseridos
irdo produzir uma tarefa de
movimento valida.

Ativagao de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar

a adverténcia. Verifique

as configuragdes e os
parametros da tarefa de
movimento para se certificar
de que os valores inseridos
irdo produzir uma tarefa de
movimento valida.
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n153

n154

n156

n157

n158

n159

Violagao do limite de
velocidade, limite maximo
excedido.

O movimento seguinte
falhou; verifique

0s parametros de
movimento.

Posig¢ao alvo ultrapassada
devido a um comando de
parada.

Pulso de index de home
nao encontrado.

Sensor de home nao
encontrado.

Falha ao definir os
parametros da tarefa de
movimento.

Uma nova velocidade alvo
calculada internamente
devido a uma excegéo e
esta sendo limitada devido
ao limite de velocidade do
usuario.

Ativacao da tarefa de
movimento seguinte falhou
devido a parametros
incompativeis ou tarefa de
movimento ndo existe.

A tarefa de movimento
cruzou a posigéo alvo
apos o acionamento de
um comando DRV.STOP.
Esta situagao pode ocorrer
ao processar uma tarefa
de movimento alterada em
tempo real e acionando
um comando DRV.STOP
préximo a posigao alvo da
tarefa de movimento sendo
executada atualmente.

Um modo de home com
deteccéo de index é ativado
e o pulso de index néo

¢é detectado enquanto
move-se pelo intervalo
determinado pelas chaves
de fim de curso.

Um modo de home com
deteccgéo de sensor de
home é ativado e o sensor
de home nao é detectado
enquanto move-se pelo
intervalo determinado pelas
chaves de fim de curso

Parametros tarefa da
movimento invalido. Esta
adverténcia pode surgir apos
um comando MT.SET.

Ativagéo de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar

a adverténcia. Verifique

as configuragdes e os
parametros de velocidade alvo
da tarefa de movimento para
se certificar de que os valores
inseridos n&o irdo exceder a
configuragao de VL.LIMITP e
VL.LIMITN.

Ativagéo de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar

a adverténcia. Verifique

as configuragdes e os
parametros da tarefa de
movimento posterior para se
certificar de que os valores
inseridos irdo produzir uma
tarefa de movimento valido.

Ativagéo de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar a
adverténcia.

Ativagéo de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar a
adverténcia.

Ativagao de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar a
adverténcia.

Ativagao de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar

a adverténcia. Verifique

as configuragdes e os
parametros da tarefa de
movimento.



n160

n161

n163

n164

n165

n168

Falha na ativagéo da
tarefa de movimento.

Falha no procedimento de
home.

MT.NUM excede o limite.

Tarefa de movimento nao
esta inicializada.

Posigao alvo da tarefa de
movimento fora do limite.

Combinagéo de bits
invalida na palavra de
controle da tarefa de
movimento.
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A ativagao da tarefa do
movimento falhou devido a
parametros incompativeis
ou tarefa de movimento nao
existe. Esta adverténcia
pode surgir apoés um
comando MT.MOVE.

Erro observado durante o
procedimento de home.

Esta adverténcia é

exibida como n160. Esta
adverténcia € acionada
quando vocé tenta acionar
uma tarefa de movimento >
128 (como MT.MOVE 130).

Esta adverténcia é

exibida como n160. Esta
adverténcia é acionada
quando voceé tenta acionar
uma tarefa de movimento
nao inicializada.

Esta adverténcia é

exibida como n160. Esta
adverténcia € acionada
quando vocé tenta acionar
uma tarefa de movimento
com uma posi¢ao alvo
absoluta fora do intervalo de
modulo selecionado (veja
também MT.CNTL).

Esta adverténcia é

exibida como n160. Esta
adverténcia é acionada
quando voce tenta acionar
uma tarefa de movimento
com uma combinagéo de
bits invalida na palavra

de controle da tarefa de
movimento (veja também
MT.CNTL).

Ativagéao de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar

a adverténcia. Verifique

as configuragdes e os
parametros da tarefa de
movimento para se certificar
de que os valores inseridos
irdo produzir uma tarefa de
movimento valida.

Ativacéo de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar a
adverténcia.

Acione apenas tarefas de
movimento entre 0 e 128. A
ativacao de qualquer novo
movimento ou o uso de DRV.
CLRFAULTS ira limpar a
adverténcia.

Inicialize a tarefa de
movimento primeiro, antes de
iniciar a tarefa. Ativagéo de
qualquer novo movimento ou
usar o DRV.CLRFAULTS ira
limpar a adverténcia.

Mova a posicao alvo absoluta
da tarefa de movimento dentro
do intervalo do médulo. A
ativacao de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar a
adverténcia.

Corrija a configuragao do
MT.CNTL para a tarefa

de movimento especifica.
Ativagéao de qualquer novo
movimento ou usar o DRV.
CLRFAULTS ira limpar a
adverténcia.
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n169

n170

F201
F202

F203

F204

F232
F234
F237
n234
n237
F240

F243

Perfil 1:1 ndo pode ser
acionado em movimento.

A tabela de perfil
do usuario ndo esta
inicializada.

Falha
na RAM interna.

Falha
na RAM externa.

Falha na integridade do
cadigo.

Falha de EEPROM
detectada.

Temperatura de controle
alta. Adverténcia emitida
antes da falha.

Temperatura de controle
alta. Adverténcia emitida
antes da falha.

Temepratura de poténcia
baixa. Adverténcia emitida
antes da falha.

Esta adverténcia é

exibida como n160. Esta
adverténcia é acionada
quando vocé tenta acionar
uma tarefa de movimento da
tabela de perfil 1:1 enquanto
outra tarefa de movimento
esta sendo executada
atualmente.

Esta adverténcia é

exibida como n160. Esta
adverténcia é acionada
quando vocé tenta acionar
uma tarefa de movimento
que usa uma tabela de perfil
do usuario para gerar o perfil
de velocidade e quando a
tabela de perfil selecionada
esta vazia (veja MT.CNTL e
MT.TNUM.

Falha de hardware detectada.

Falha de hardware detectada.

Falha de software detectada.
Ocorreu falha ao acessar o
registro do FPGA.

Falha de EEPROM
detectada.

Alcangado o limite de
temperatura alta.

Alcangado o limite de
temperatura alta.

Alcangado o limite de
temperatura baixa.

Tarefas de movimento da
tabela de perfil 1:1 devem
ser iniciadas a partir da
velocidade 0. Ativagao de
qualquer novo movimento ou
usar o DRV.CLRFAULTS ira
limpar a adverténcia.

Altere o parametro do
MT.TNUM para esta tarefa de
movimento especifica a fim
de usar uma tabela de perfil
inicializada. A ativagéo de
qualquer novo movimento ou
o uso de DRV.CLRFAULTS ira
limpar a adverténcia.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, troque o
drive.

Verifique o sistema de
ventilacao do gabinete.

Verifique o sistema de
ventilacao do gabinete.

Verifique o sistema de
ventilacao do gabinete.



F245 Falha externa.

Tensao no barramento
excede os limites
permitidos.

F247

Placa opcional EEPROM

F248 corrompida.

Checksum do download

F249 da placa de opcional.

Checksum do upload da

F250 placa de opcional.

Watchdog da placa

F251 opcional.

As versodes de firmware e
FPGA da placa opcional
nao sao compativeis.

F252

As versoes de firmware e
FPGA da placa opcional
nao sao compativeis.

F253

7439 Sobretensao na entrada
n256 analdgica.
el Subtgn_séo na entrada
n257 analdgica.
F301

Motor sobreaquecido.
n301
F302 Velocidade excessiva.
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Esta falha é gerada pelo
usuario e é causada pelas
configuragées do usuario.

Problema de hardware na
medigao do barramento.

Falha de EEPROM
detectada.

Falha nas comunicagdes
com a E/S na placa
opcional.

Falha nas comunicagdes
com a E/S na placa
opcional.

Falha nas comunicagdes
com a E/S na placa
opcional.

O FPGA da placa opcional
nao é compativel com este
hardware.

A versao de FPGA da placa
opcional nao é compativel
com este firmware.

O valor na entrada analégica
esta acima do nivel de AIN.
OVFTHRESH.

O valor na entrada analdgica
esta abaixo do nivel de AIN.
UVFTHRESH.

Motor sobreaquecido.

Motor excedeu o valor de
VL.THRESH.

Os usuarios podem configurar
uma entrada digital para
acionar esta falha (DINXx.
MODE = 10). A falha
acontece de acordo com esta
configuragéo de entrada.
Limpe a entrada para apagar
a falha.

Solucione e conserte o
problema de hardware.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, troque o
drive.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Baixe o arquivo de firmware
correto para este drive.

Baixe o arquivo de firmware
correto para este drive.

Verifique o sinal na entrada
analdgica ou altere o valor de
AIN.OVFTHRESH.

Verifique o sinal na entrada
analdgica ou altere o valor de
AIN.UVFTHRESH.

Verifique a temperatura
ambiente. Verifique a
capacidade do dissipador de
calor da montagem do motor.

Aumente o VL.THRESH ou
diminua o comando de
velocidade.

11
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F303

F304
n304

F305

F306

F307

F308

n309

F312

F401

F402

F403

Redugéo de corrente do
motor.

Reducao de corrente do
motor. Adverténcia emitida
antes da falha.

Circuito
do freio aberto.

Curto-circuito
do freio.

Freio fechado durante o
estado de habilitagao.

Atensao excede a
poténcia do motor.

Carga 12t do motor.
Reduza a carga

Freio liberado quando
deveria estar aplicado.

Falha ao definir o tipo de
feedback.

Falha na amplitude do
sinal analdgico.

Falha de comunicacao
EnDat.

A poténcia maxima do motor
foi excedida; a poténcia foi
limitada para proteger o
motor.

A poténcia maxima do motor
foi excedida; a poténcia foi
limitada para proteger o
motor.

Circuito do freio do motor
aberto..

Curto-circuito do freio do
motor.

Freio do motor
fechado inesperadamente.

A tensado de barramento
do drive excede a faixa de
tensao definida do motor.

A carga 12t do motor
(IL.MI2T) excedeu o
limite de adverténcia
IL.MI2TWTHRESH. Esta
adverténcia s6 pode ser
gerada caso o0 modo

de protecao do motor
IL.MIMODE tenha sido
definido como 1.

Freio desengatado
inesperadamente.

O feedback nao esta
conectado ou foi selecionado
o tipo incorreto de feedback.

Amplitude do sinal analégico
€ muito pequena. Falha
analoégica (amplitude do
sinal do resolvedor ou
amplitude do sen/cos).

Problema geral de
comunicagao com o
feedback.

O comando de corrente
estava muito alto por muito
tempo.. Reduza os ganhos do
servo ou a agressividade da
trajetéria do comando.

Altere o perfil do movimento
para reduzir a carga do motor.
Verifique por obstrugdes ou
travamentos mecanicos na
carga. Verifique se os limites
atuais estéo corretamente
definidos.

Verifique o cabeamento e a
funcionalidade geral.

Verifique o cabeamento e a
funcionalidade geral. Verifique
se MOTOR.TBRAKERLS e
MOTOR.TBRAKEAPP estédo
configurados.

Verifique o cabeamento e a
funcionalidade geral.

Certifique-se de que o motor
se ajusta a faixa de tenséo..

Reduza a carga do drive
diminuindo as rampas de
aceleragao/desaceleragéao.

Verifique o cabeamento e a
funcionalidade geral.

Verifique o feedback primario
(conexao X10).

Verifique apenas o feedback
primario (conexao X10), o
resolvedor e o codificador
seno/cos.

Verifique apenas o feedback
primario (conexao X10),
EnDat.



F404

F405

F406
F407

F408
a
F416

Fa417

F418

F419

F420

F421

F423

Erro de hall.

Falha no Watchdog
BiSS.

Falha multiciclo
BiSS.

Falha no sensor
BiSS.

Falha no feedback SFD.

Fio rompido no feedback
primario.

Fonte de alimentagao do
feedback primario.

Falha no procedimento de
inicializagéo do encoder.

Falha nas comunicagoes
FB3 EnDat.

Falha no sensor de
posicao SFD.

Falha nao volatil —
Extenséao de giro multiplo.

Cartao de falhas AKD | F404 — F423

O sensor Hall retorna um
estado Hall invalido (111,
000); todos os sensores Hall
estao ligados ou desligados.
Os estados Hall legais séo
001, 011, 010, 110, 100 e
101. Esta falta pode ser
causada por uma ruptura na
conexao em qualquer um
dos sinais Hall.

Comunicagéo ruim com o
dispositivo de feedback.

Comunicagao ruim com o
dispositivo de feedback.

Comunicagao ruim com o
dispositivo de feedback.

Comunicagéo ruim com o
dispositivo SFD.

Um fio rompido foi detectado
no feedback primario
(amplitude de sinal do
encoder incremental).

Falha na fonte de
alimentacao do feedback
primario.

Procedimento de busca de
fase nao foi concluida com
Sucesso.

Um erro de comunicagao foi
detectado com o dispositivo
EnDat 2.2 conectado ao
conector X9.

Falha no sensor ou na fiagéo
do sensor dentro do motor.

A posicao salva na memoria
esta corrompida.

Verifique a fiagdo do feedback;
verifique todos os conectores
de feedback para certificar-se
de que todos os pinos estejam
corretamente posicionados.

Verifique apenas o feedback
primario (conexao X10), Biss.

Verifique apenas o feedback
primario (conexao X10), Biss.

Verifique apenas o feedback
primario (conexao X10), Biss.

Verifique o feedback primario
(conexao X10). Se a falha
persistir, pode existir falha
interna do feedback.. Entre
em contato com o fabricante..

Verifique a continuidade do
cabo de feedback.

Verifique o feedback primario
(conexao X10).

Verifique a fiagao do encoder,
reduza/equilibre a carga do
motor antes de buscar a fase.

Verifique o feedback terciario
(conexao X9).

Tente restar a falha. Se ela
reaparecer, Entre em contato
com o fabricante..

Faca o home do eixo ou
desabilite a extensao de giro
multiplo. Se a falha persistir,
envie o drive para conserto.
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F438 Erro de seguimento
(numérico). Adverténcia
n438 emitida antes da falha.

F439
n439

Erro de seguimento
(usuario).

Erro de seguimento

F450 (apresentagao).

F451 Falha na bateria do

n451 feedback.

Extensao multivoltas
nao suportada com este
feedback.

F452

F453 Falha de comunicagéo

2459 Tamagawa.

Falha no encoder
Tamagawa (velocidade
excessiva).

F460

Falha no encoder
Tamagawa (erro de
contagem).

F461

Falha no encoder
Tamagawa (estouro da
contagem).

F462

O motor ndo seguiu 0s
valores do comando. O
motor excedeu o valor
maximo de erro de
seguimento (numérico).

O motor nédo seguiu os
valores do comando. O
motor excedeu o valor
maximo de erro de
seguimento (usuario)

O motor ndo seguiu os
valores do comando. O
motor excedeu o valor
maximo de erro de
seguimento (apresentagdo).

A tenséo da bateria externa
esta muito baixa. A falha
F451 é gerada quando o
AKD néo esta energizado.
A adverténcia n451 é
gerada se o AKD estiver
energizado. Esta falha pode
ser inibida com FAULT451.
ACTION.

Feedback ndo multivoltas
conectado enquanto o FB1.
PMTSAVEEN esta ativo.

Comunicagao ruim com o
dispositivo de feedback.
Falha no cabeamento ou
na blindagem ou falha do
feedback interno.

Esta falha é gerada quando
0 eixo é girado acima de
uma velocidade maxima que
pode ser mantida enquanto
a bateria externa esta
energizada e o drive esta
desligado.

Quando o feedback é
energizado, a posi¢ao
(dentro de uma revolucao)
estava incorreta devido a um
problema com o dispositivo
de feedback.

O contador multivoltas
estourou.

Verifique se a carga foi
aumrntada, obstrugdes ou
travamentos mecanicos.
O parametro de erro de
seguimento pode estar
configurado muito baixo.

Verifique a configuragao de
comutagao do feedback e os
parametros de tuning.

Verifique a configuracéo de
comutagao do feedback e os
parametros de tuning.

Verifique ou substitua a
bateria externa.

Conectar feedback multivoltas
no drive ou desabilitar a
extensdo multivoltas.

Verifiqgue o cabeamento do
drive e se o problema persistir,
entre em contato com o
fabricante.

Limpe a falha no drive com
DRV.CLRFAULTS.

Limpe a falha no drive com
DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, limpe a
placa cédigo de feedback.

Limpe a falha no drive com
DRV.CLRFAULTS.



Falha de
superaquecimento do
feedback.

F463

Falha no encoder
Tamagawa (erro de giro
multiplo).

F464

Choque excessivo
detectado pelo dispositivo
de feedback.

F465

Falha de feedback
F467 (consulte detalhes em
FB1.FAULTS).

FB2.SOURCE nao esta
definido. Comutacao nao
€ possivel.

F468

FB1.ENCRES nao é
poténcia de dois, a
comutagao remota néao &
possivel.

F469

Cartao de falhas AKD | F463 — F469

A temperatura do substrato
do encoder excede a
temperatura de detecgéo de
superaquecimento durante a
inicializagao principal.

Qualquer salto de um bit
que ocorra no sinal multi-
voltas durante a inicializacao
principal.

1. Choque excessivo
devido a um impacto
ou vibragéo causou um
erro no dispositivo de
feedback.

ou

2. Errointerno no
mecanismo do
dispositivo de feedback
resultou em dados de
posicao ruins.

O dispositivo de
feedback esta com mau
funcionamento.

O feedback tipo 44 esta
sendo usado, o que exige
que o FB2 seja configurado
como uma entrada de
encoder. Se o FB2 nédo
estiver configurado, entdo o
feedback tipo 44 néo pode
completar a comutacao
remota de uma entrada de
feedback externa.

O feedback tipo 43 requer
que a resolugao de feedback
seja uma poténcia de dois.
O feedback tipo 43 néo é
compativel com todas as
resolucdes de feedback.

Limpe a falha no drive com
DRV.CLEARFAULTS apods
baixar a temperatura do
codificador.

Volte ao original. Limpe a
falha no drive com DRV.
CLRFAULTS.

1. Reduza os impactos
externos a carcaga e eixo
do motor. Ajuste os filtros
das malhas de controle.
Reduza os ganhos,
particularmente os
ganhos de feedforward.
Reduzir a aceleragéo
maxima comandada.

ou

2. Substitua o dispositivo de
feedback.

Verifique FB1.FAULTS para
informagodes detalhadas sobre
falhas. Se estiver usando um
dispositivo de feedback BiSS,
a falha 467 indica uma falha
de comunicagéo no dispositivo
de feedback BiSS. Nenhuma
informagéo adicional esta
disponivel via FB1.FAULTS
para essa falha quando se
estiver usando um dispositivo
de feedback BiSS.

Conecte um encoder ao FB2
e configure FB2.SOURCE e
FB2.ENCRES.

Se a resolugao do dispositivo
de feedback remoto for uma
poténcia de dois, digite esse
valor em FB1.ENCRES.
Caso contrario, escolha um
dispositivo de feedback com
uma resolugéo compativel
(poténcia de dois) e digite
esse valor em FB1.ENCRES.
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F470

F473

F475

F476

F478
n478

F479
n479

F480

F481

F482

F483

F485

F486

F487

Falha de feedback no
feedback 3.

Wake and Shake.
Movimento insuficiente.

Wake and Shake.
Movimento em excesso.

Wake and Shake.
Delta grosso-fino muito
grande.

Wake and Shake.Excesso
de velocidade.

Wake and Shake.Delta do
angulo muito grande.

Velocidade de comando
pela rede muito alta.

Velocidade de comando
pela rede muito baixa.

Comutagao nao
inicializada.

Erro de Wake and Shake.

Velocidade do motor
excede a velocidade
EMU.

Wake and Shake - Falha
no movimento positivo de
validagao.

O dispositivo de
feedback estd com mau
funcionamento.

Houve menos movimento
do que o definido pelo
WS.DISTMIN.

WS.DISTMAX foi excedido
no WS.MODE 0. Ou mais de
360 graus foram percorridos
no WS.MODE 2.

A diferenga de angulo entre
o célculo grosso e o fino foi
maior que 72 graus.

WS.VTHRESH foi excedido.

O angulo entre os loops
completos foi maior que 72
graus.

Velocidade de comando
recebido via rede excede o
VL.LIMITP

Velocidade de comando
recebido via rede excede o
VL.LIMITN

O motor requer a
inicializacado da
comunicagao (nao ha faixas
de comutagao de encoder,
sensores Hall, etc.) e
nenhuma sequéncia Wake
and Shake foi realizada com
Sucesso.

Auséncia de fase do motor
U, V ou W. Nenhuma
corrente foi detectada na
fase durante a inicializagao
(apenas modo 0).

A velocidade do motor
excede a velocidade maxima
que a saida do encoder
emulado pode gerar.

Ap0s aplicar uma corrente
positiva, 0 motor se moveu
na direcéo errada.

Verifique FB1.FAULTS para
obter informacdes detalhadas
sobre falha.

Aumente WS.IMAX
e/ou WS.T. Ou tente usar
WS.MODE 1 ou 2.

Aumente o valor do
WS.DISTMAX ou reduza o
WS.IMAX ou WS.T. Nota:
Wake and Shake nao &
compativel com cargas
verticais/radiais.

Modifigue o WS.IMAX ou o
WS.T e tente novamente.

Aumente o valor do
WS.VTHRESH ou reduza o
WS.IMAX ou WS.T.

Modifigue o WS.IMAX ou o
WS.T e tente novamente.

Diminua a trajetoria do
comando da rede ou aumente
o valor do VL.LIMITP

Aumente a trajetoria do
comando da rede ou diminua
o valor do VL.LIMITN

Limpe quaisquer falhas, ative
o procedimento "Wake and
Shake" (WS.ARM) e habilite
o drive.

Verifique as conexdes do
motor e o WS.IMAX (corrente
muito baixa pode produzir
este erro).

Reduza o valor do
DRV.EMUEPULSEIDTH.

Verifique se a fiagdo das fases
e do encoder do motor estao
corretas.



F489

F490

F491

F492

F493

F501
n501

F502

Wake and Shake - Falha
no movimento negativo de
validagéo.

Wake and Shake -
Angulo de comutacgéao de
validacéo expirado.

Wake and Shake -
Angulo de validagéo da
comutagao se moveu
demasiadamente - Angulo
ruim de comutagao.

Wake and Shake -
Angulo de comutagéo de
validagao exigiu mais do
que MOTOR.ICONT.

Comutagao invalida
detectada — o motor
acelera na diregao errada.
A fase do motor pode
estar incorreta.

Sobretensao do
barramento.

Subtenséo no barramento.
Adverténcia emitida antes
da falha.

Cartao de falhas AKD | F489 — F502

Ap06s aplicar uma corrente

negativa, o motor se moveu

na diregao errada.

Durante uma das etapas de

validagéo do W&S, o drive
parou de responder aos
comandos.

Ap0s aplicar uma corrente,
0 motor se moveu

demasiadamente (>15 graus

elétricos).

Uma corrente maior do que
o0 MOTOR.ICONT foi usada

para excitar o motor.

A velocidade do motor
excedeu WS.CHECKYV e o
sinal da corrente ndo eram

iguais ao sinal da aceleracao

do motor ou do sinal da

velocidade do motor por um
periodo de tempo maior que

WS.CHECKT.

Tens&o do barramento muito

alta. Normalmente, este
problema esta relacionado
a carga.

Tensé&o do barramento
abaixo do valor limite.

Verifique se a fiacdo das fases
e do encoder do motor estao
corretas.

Entre em contato com a
assisténcia ao cliente.

Isto indica que um angulo
ruim de fase de motor foi
encontrado pelo Wake and
Shake. Revise os parametros
do Wake and Shake e execute
novamente o Wake and
Shake.

Isto indica um dos seguintes:

1. O angulo da fase esta
incorreto devido a um
wake and shake ruim.

2. O motor tem atrito
muito alto, exigindo
uma corrente alta para
supera-lo.

3. O cabo de alimentagéao
do motor esta
desconectado ou ligado
de forma inadequada.

1. Verifique a fiacdo das
fases do motor

N

Reconfigure o wake and
shake (se modo 0 ou 1
for usado).

Execute novamente o
wake and shake para
determinar o angulo de
comutagéao correto.

Reduza a carga ou altere o
perfil do movimento. Verifique
a capacidade de regeneragéo
do sistema; adicione
capacidade, se necessario.
Verifique tenséo da rede.

Verifique tenséo da rede.
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F503
n503

F504
F518

F519

F521
n521

F523

F524
n524

F525

F526
F527
F528
F529

F530

F531

Sobrecarga do capacitor
do barramento.
Adverténcia emitida antes
da falha.

Falha na tensao de
alimentacao interna.

Curto-circuito na
regeneragao.

Sobrealimentagéo de
regeneragao.

Sobretensao no
barramento FPGA.

Redugéo de corrente do
drive.

Sobretenséo de saida.

Curto-circuito no sensor
da corrente.

Conversor AD da corrente
lu travado.

Conversor AD da corrente
Iv travado.

Limite de offset da
corrente lu excedido.

Limite de offset da
corrente lu excedido.

Falha no estégio de
poténcia.

Entrada CA monofasica
em um drive classificado

apenas para entrada trifasica Verifique tensao da rede.

ou carga de poténcia
monofasica excessiva.

Falha na tenséo de
alimentacao interna
detectada.

Curto-circuito do resistor de
regeneracao.

Muita poténcia armazenada
no resistor de regeneracao.

Falha de sobretensao no
hardware do barramento.

A poténcia maxima do drive
foi excedida. A poténcia foi
limitada para proteger o
drive.

A corrente excede o pico do
drive.

Curto-circuito no sensor da
corrente.

Falha de hardware
detectada.

Falha de hardware
detectada.

Falha de hardware
detectada.

Falha de hardware
detectada.

Falha de hardware
detectada.

Procure na fiagao
compatibilidade
eletromagnética (EMC). Se o
problema persistir, troque o
drive.

Curto-circuito de IGBT de
regeneracao. Entre em
contato com o suporte técnico.

Obtenha um resistor de
regeneragcao maior ou use

o compartilhamento de
barramento DC para dissipar
a poténcia.

Verifique a tensdo da rede e
a capacidade de frenagem do
sistema.

O movimento exige muita
poténcia. Altere o perfil para
reduzir a carga.

Procure por falhas de curto ou
feedback.

Reinicie o drive ou refaca o
tuning. Se o problema persistir,
entre em contato

com o suporte técnico.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Reinicie o drive. Se o
problema persistir, substitua
o drive.



Configuragao incompleta
F532 dos parametros de motor
do drive.

Falha na leitura de
parametros do motor a
partir do dispositivo de
feedback.

F534

Falha de
F535 sobreaguecimento na
placa de alimentagéo.

Cartéo de falhas AKD | F532 — F535

Antes de um motor ser
habilitado, vocé deve
configurar um conjunto
minimo de parametros.
Estes parametros nao foram
configurados.

O motor ndo tem
memoria de feedback do
motor ou sua memoria
nao esta programada
adequadamente; por isso,
0s parametros ndo podem
ser lidos.

O sensor de temperatura da
placa de alimentacao indica
mais de 85 °C.

Emita o comando DRV.
SETUPREQLIST

para exibir a lista dos
parametros que vocé deve
configurar. Configure estes
parametros manualmente

ou automaticamente. Esses
parametros podem ser
configurados manualmente de
trés maneiras: (1) defina cada
parametro individualmente;
(2) use o assistente de
configuracao para selecionar o
motor; ou (3) selecione o tipo
de motor do banco de dados
de motor na janela Motor
(MOTOR.AUTOSET deve ser
definido como 0 (desligado)).
Se usar a janela Motor, deve
primeiro ser selecionado o
tipo de feedback. Se o motor
tiver feedback analogico BiSS,
Endat ou SFD (feedback

com memoria), esses
parametros sao definidos
automaticamente quando
MOTOR.AUTOSET for
definido como 1 (ligado).

Tente ler novamente os
parametros clicando nos
botées Desabilitar e no botao
Limpar Falhas, ou usando

o DRV.CLRFAULTS. Se
essa tentativa nao for bem-
sucedida, defina MOTOR.
AUTOSET como 0 (falso)

e programe os parametros
usando o assistente de
configuragédo ou configure os
parametros manualmente.
Se o motor tiver memoria

de motor (motores BiSS
analdgico, Endat e SFD tém
memoria de motor), devolva
o motor ao fabricante para
que sua memoria seja
programada.

Reduza a carga do drive ou
fornega melhor ventilagao.
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F536

F537

F541

F542

F543

F545

F546

F560

F561

F562

F564

Falha da fonte de
alimentacao em standby.

Falha de pré-carga.

Falta de fase 1 da entrada
©

Falta de fase 2 da entrada
©

Falta de fase 3 da entrada
@

Corrente do ramo acima
do limite maximo.

Corrente do ramo acima
do limite continuo.

Regeneracao perto
da capacidade, néo
foi possivel evitar
sobretenséo.

Mais do que 8 AKD-Ns
conectados ao ramo 2.

Mais do que 8 AKD-Ns
conectados au ramo 1.

Ndmero de nés no ramo 1
diminuiu.

Circuito de tenséo de
standby sobrecarregado.

O processo de pré-carga
nao pode ser executado em
uma quantidade razoavel de
tempo.

Detectada falha na
alimentacgao da rede,
auséncia de fase L1.

Detectada falha na
alimentagao da rede,
auséncia de fase L2.

Detectada falha na
alimentacgao da rede,
auséncia de fase L3.

A corrente do ramo é maior
do que a corrente nominal
de pico do AKD-C.

A corrente do ramo é maior
do que a corrente nominal
continua do AKD-C (I2T).

Um F501 Sobretensao

no Barramento ocorreu
enqguanto o resistor de
regeneracao estava em
ou acima de 75% da sua
capacidade de dissipagao.

Muitos drives no ramos 2.

Muitos drives no ramo 1.

Drive removido do ramo 1.

Verifique a carga de
alimentacado de 24 V total de
AKD-N nos ramos (soma de
drive e alimentagao do freio
do motor) O AKD-C deve ser
desligado e ligado novamente
para se recuperar dessa falha.

Procure por curto-circuito no
cabo de caracteres (cabo) ou
substitua o hardware.

Verifique o conector de
alimentacao e a fonte de
alimentagéo.

Verifique o conector de
alimentacao e a fonte de
alimentagéo.

Verifique o conector de
alimentacao e a fonte de
alimentacao.

Diminua os limites de corrente
do AKD-N para evitar o
excesso de corrente no
AKD-C.

Diminua os limites de corrente
do AKD-N para evitar o
excesso de corrente no
AKD-C.

Aumente o tamanho do
resistor de regeneragao para
que seja capaz de dissipar
mais poténcia.

Reduza os NSDs do ramo 2
para 8 ou menos.

Reduza os NSDs do ramo 1
para 8 ou menos.

Investigue a comunicacao
EtherCAT do AKD-N.
Determine onde a conexao de
rede falhou.



F565

F570

n582

n601

F602

n603

n604

F621

F623

F624

F625

Numero de nds no ramo 2
diminuiu.

Falta de fase.

A velocidade foi limitada
para velocidade de
comutagao menos de
600 Hz para atender
aos requisitos da ECCN
3A225.

Taxa de dados do Modbus
muito alta.

Safe Torque Off (STO).

OPMODE incompativel
com CMDSOURCE.

EMUEMODE incompativel
com DRV.
HANDWHEELSRC.

Falha CRC na placa de
controle.

Falha CRC na placa de
alimentacao.

Falha de Watchdog na
placa de alimentagao.

Falha de comunicagéo na
placa de alimentagao.

Cartao de falhas AKD | F565 — F625

Drive removido do ramo 2.

Falta de fase detectada.

Motor Velocity excedeu a
velocidade de comutagao
permitida (599Hz).

A taxa de dados do
controlador Modbus esta
muito alta.

Fungéo Safe Torque Off
(STO) foi acionada.

Esta adverténcia é gerada
quando o drive esta
habilitado e a fonte de
comando Engrenagem
Eletrénica esta selecionada
ao mesmo tempo que o
Modo de Operagéo em
torque ou velocidade.

O modo de emulacao de
encoder € incompativel
com a fonte de manivela
selecionada.

Falha na comunicagao na
placa de alimentagao

Falha na comunicagéo na
placa de alimentagao

Falha na comunicagéo na
placa de alimentacao

Falha na comunicagao na
placa de alimentagao

Investigue a comunicagao
EtherCAT do AKD-N.
Determine onde a conexao de
rede falhou.

Verifique tensao de
alimentagao da rede. Agéo
de falha configurada por
FAULT570.ACTION.

Consulte o capitulo “ECCN
3A225 Limitations for
Induction Motors” no Manual
do usuario do AKD.

Reduza a taxa de dados.

Se for seguro, reaplique a
tensado de alimentagao
ao STO.

Selecione uma combinagao
diferente de DRV.OPMODE e
DRV.CMDSOURCE.

Selecione um modo de
emulacéo de encoder
compativel ou altere a fonte
de manivela.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.
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F626

F627

F628

F629

F630

F701

F702
n702

F703

FPGA da placa de
alimentagao nao
configurado.

Falha de Watchdog na
placa de controle.

Pacote de porta de
entrada AKD-C nao
recebido no ramo 1.

Pacote de porta de
entrada do AKD-C do néo
recebido na cadeia de
caracteres 2.

Falha na leitura ciclica da
FPGA.

Tempo de execucao da
rede.

Comunicagao com a rede
perdida.

Ocorreu um estouro no
tempo de emergéncia
enquanto o eixo deveria
desabilitar.

Falha na comunicagéo na
placa de alimentagao

Falha na comunicagéo na
placa de alimentagao

Um pacote de dados nao
foi recebido pelo AKD-N ou
AKD-C (ramo 1).

Um pacote de dados néo foi
recebido pelo AKD-C (ramo

2).

Erro de acesso de dados
entre FPGA e firmware.

Falha
de tempo de execugéao na
comunicagao.

Toda comunicagéo com a
rede foi perdida.

O motor ndo parou no tempo
definido.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Verifique os cabos e limpe a
falha.

Verifique os cabos e limpe a
falha.

DRV.CLRFAULTS. Se o
problema persistir, entre em
contato com o suporte técnico.

Verifique as conexdes (X11),
configuragdes e unidade de
controle da rede.

Verifique as conexdes (X11),
configuragdes e unidade de
controle da rede.

Altere o valor do tempo de
estouto, altere os parametros
de parada, melhore o tuning.



2. Erros e alarmes do AKD PDMM

Quando ocorrer um erro, o erro de prioridade mais alta é exibido no LED de 7 segmentos do
AKD PDMM. Mensagens de erro tém prioridade sobre as mensagens de alarme. Quando
ocorrer um erro ou alarme, verifique sempre o registro de mensagens do controlador. O
registro de mensagens fornecera mais detalhes sobre a falha e o histérico dos eventos
que levaram a falha. A partir do registro de mensagens, os detalhes sobre a causa da
falha podem ser determinados, para corrigir o problema raiz.

Erros e alarmes sao limpados via hardware ou software. Para obter instru¢cdes sobre
como limpar um erro ou alarme, localize seu numero na tabela abaixo e siga as instruges
de solugéao.

Erro

EO01

E02

EO03

E10

EN

E12

E13

E14

Mensagem/Adverténcia

Temperatura critica
excedida. A operagao do
PDMM é interrompida,

a CPU é colocada no
modo de suspenséo.

Sem memoria. A
execucao do KAS esta
parando.

Falha no ventilador.

O firmware esta
corrompido.

A unidade flash esta
corrompida, nenhum
sistema de arquivo esta
disponivel.

N&o ha memodria flash
suficiente disponivel.

Sem espago na NVRAM

para variaveis retentivas.

A redefinigdo para os
padrdes de fabrica
falhou.

Causa

A temperatura da CPU
excedeu o limite de
temperatura de operagéo
segura.

Falta de memoria,
memoria corrompida,
ou falha no hardware da
memoria.

O ventilador de
resfriamento da CPU
nao foi capaz de operar
adequadamente.

Memoéria flash
corrompida durante o
download do firmware
ou falha no hardware da
flash.

Na inicializagéo, o
sistema de arquivo nao
péde ser montado na
unidade flash.

A memodria flash esta
cheia, impossivel gravar
na unidade flash.

A NVRAM esta cheia.

Nao foi possivel formatar
a memoria flash durante
um procedimento de
redefinicdo para os
padrdes de fabrica.

Solugédo

Desligue o PDMM. Verifique

se o fluxo de ar e o ambiente

de operacao estéo dentro das
especificagdes do hardware. Deixe
a unidade esfriar antes de liga-la.

Desligar/ligar. Se o problema for
recorrente, verifique as notas
de versao para atualizagbes de
firmware ou retorne o hardware
para reparo.

Verifique a temperatura e o
monitor para um alarme de alta
temperatura (consultar AO1).
Retorne o hardware para uma
substituicdo do ventilador.

Refaga o download do firmware
ou reinicialize em modo de
recuperacao, faga o download
do firmware e desligue/ligue. Se
o problema persistir, retorne o
hardware para reparo.

Redefina para os padrées de
fabrica. Se o problema persistir,
retorne o hardware para reparo.

Limpar a memdria flash
removendo os arquivos de log,
programas da aplicagéo, receitas
e outros arquivos de dados.

Alterar a aplicagéo para reduzir
a quantidade de variaveis
retentivas.

Tente redefinir para os padroes
de fabrica novamente, apos ligar.
Se o problema persistir, retorne o
hardware para reparo.
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Erro Mensagem/Adverténcia |Causa

O cartao SD nao
esta conectado ou o

Nao foi possivel ler / sistema de arquivo esta
EdS gravar arquivos de / para corrompido e nao pode
um cartédo SD. ser montado. Falhas

em fung¢des do CLP nao
causarao este erro.

O cartdo SD esta cheio,
impossivel gravar no
cartdo SD. Falhas em
funcdes do CLP nao
causarao este erro.

E16 N&o ha espaco suficiente
disponivel no cartdo SD.

A execugdo KAS ou
cédigo da aplicagéo
falhou ao iniciar
automaticamente
durante a inicializagéo.

A execucao do plug-in,

E20 processo, thread ou
aplicagéo falhou ao
iniciar.

Processo de execugao,
E21 thread ou driver néo

conseguiu responder

durante a operagao.

O codigo de execugao
KAS falhou durante
operacao normal.

Erro fatal no programa A maquina virtual
E22 PLC, a aplicagao foi falhou ao executar uma
interrompida. instrugéao.

Ou o ciclo do sistema
de motion n&o foi
completado ou a
E23 A CPU esta execucao do programa

sobrecarregada. PLC n&o completou
dentro de um periodo de
tempo devido a carga
excessiva da CPU.

A aplicacdo do CLP
nao pode ser iniciada,
devido a uma condigéo
existente.

1. A operagao de
manutengao esta em
progresso.

E24 A aplicagdo do CLP ndo 2. O controlador esta no

pode ser iniciada. modo de configuracao

on-line.
3. Falha na restauragao
do AKD.
4. A versao IDE
do cadigo CLP e a
versao da runtime
do controlador ndo
coincidem.
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Solugdo

Insira um cartdo SD valido ou
reformate o cartdo SD usando o
botdo Settings/SD card/Format.

Abra espago no cartédo SD
excluindo arquivos ou reformate o
cartédo SD usando Settings/SD

Desligar/ligar. Redefina para

os padrdes de fabrica. Se

o problema for recorrente,
verifique as notas de versao para
atualizacdes de firmware ou faga
o download do firmware.

Desligar/ligar. Se o problema
for recorrente, verifique as notas
de versao para atualizagdes de
firmware.

Verificar as instrugdes no
programa, recompilar a aplicacao,
fazer o download e reiniciar.
Verifique se as versoes de IDE

e firmware do controlador sdo
compativeis.

Pare a aplicagéo ou desligue/
ligue. O cliclo EtherCAT,
simplifique a aplicacéo ou reduza
os ciclos dos programas do CLP e
reinicie a aplicacao.

Verifique o seguinte:

1. Pagina inicial do servidor web
do controlador para qualquer
operagao de manutengcao em
andamento. Aguarde a conclus@o
da operacao.

2. Conecte ao controlador com

a IDE e desabilite o modo de
configuragéo on-line.

3. Topologia da rede EtherCAT
usando o botédo de rede Scan

na guia Restore do servidor

web. Corrija a topologia fisica

e execute novamente uma
restauragao do AKD.

4. A versao da IDE (apenas major.
minor.micro) deve coincidir com

a versao runtime. Para corrigir,
instale a versao correta do IDE ou
runtime.
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Erro

E30

E31

E32

E33

E34

E35

E36

E37

ES

o

E51

E52

E53

Mensagem/Adverténcia

Falha de comunicagéo
EtherCAT durante modo
operacional.

Falha de comunicacao
EtherCAT durante modo
pré-operacional.

Falha de comunicagao
EtherCAT durante modo
inicializacao.

O EtherCAT falhou
ao inicializar no modo
operacional.

O EtherCAT falhou ao
inicializar no modo pré-
operacional.

O EtherCAT falhou
ao inicializar no modo
inicializagao.

O EtherCAT falhou em
descobrir os dispositivos
previstos.

O EtherCAT falhou ao
retornar para o estado
inicial.

Backup para cartédo SD
com falha.

Falha na restauragéo a
do cartdo SD.

Os arquivos de backup
do SD estao ausentes
ou corrompidos.

Os arquivos de
backup do SD nao séo
compativeis.

Causa

A operagao da rede
EtherCAT falhou
devido a um erro de
comunicagao da rede.

A detecgao de rede
EtherCAT falhou devido
a uma incompatibilidade
entre os dispositivos
esperados e
encontrados.

A inicializagao da
rede EtherCAT falhou
devido a um erro de
comunicagao da rede.

Um erro irrecuperavel
ocorreu durante a
operacgao de backup.

Um erro irrecuperavel
ocorreu durante

a operagao de
restauragao.

A operagao de
restauracao falhou
devido a arquivos
ausentes, incompletos
ou corrompidos no
cartao SD.

Falha na operagao

de restauragédo. Os
arquivos de backup néao
sdo compativeis com o

modelo PDMM 800MHz.

Solugéo

Verifique a fiagdo e os
dispositivos da rede EtherCAT.
Reinicialize a aplicacao.

Verifique os dispositivos EtherCAT
e a ordem da ligagado. Corrija a
ordem de ligacao dos dispositivos
ou refaga a varredura da rede,
recompile e faca o download da
aplicagao atualizada. Reinicialize
a aplicacao.

Verifique a ligagdo e os
dispositivos da rede EtherCAT.
Reinicialize a aplicagao.

Repita o backup para a operacao
do cartdo SD. Se falhar
novamente, substitua o cartao
SD.

NAO reinicialize o PDMM! Repita
a operacgao de restauragao.

Se falhar novamente, redefina

o PDMM para os padrdes de
fabrica. Se o problema persistir,
retorne o hardware para reparo.

Realize uma operagao de backup
antes de restaurar ou use um
cartdo SD com arquivos de
backup validos.

Use um cartdo SD com um
backup de PDMM de modelo
800MHz.
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Erro

AO01

A02

A04

A12

A21

A23

A30

A38

A40

A53

Mensagem/Adverténcia

Alta temperatura
excedida.

Pouca memoéria.

Baixa tensao de entrada.

A memodria flash tem
pouco espaco livre.

Processo de
recuperacao ou thread
parou de responder
durante a operagao.

A CPU esta
sobrecarregada.

O EtherCAT perdeu um
envio de frame durante o
modo de operagéo.

O EtherCAT perdeu um
frame de recebimento
frame durante o modo
de operacao.

E/S digital local perdeu
uma atualizagéo ciclica.

O PDMM foi substituido
por um modelo de maior
desempenho.

Cartédo de falhas AKD PDMM | AO1 — A53

Causa

A temperatura da CPU
esta proxima do limite de
temperatura de operacao
segura.

Falta de memdria ou
memoria corrompida.

A alimentagéao de
entrada +24 volts esta
em +19 volts ou menos.

A memodria flash esta
quase cheia.

Cadigo fora da runtime
KAS falhou durante

a operagao normal e
foi automaticamente
reiniciado.

O uso da CPU foi muito
alto por 5 (ou mais)
segundos.

EtherCAT mestre foi
incapaz de enviar um
frame durante um ou
mais ciclos.

O EtherCAT mestre foi
incapaz de receber um
frame para um ou mais
ciclos.

E/S digital local nao foi
atualizada durante um
ciclo ou as atualizagdes
nao sao mais sincronas.

O modelo PDMM
1,2GHz foi restaurado
usando arquivos de
backup de um modelo
PDMM 800MHz.

Solugao

Verifique se o fluxo de ar e o
ambiente de operagao estao
dentro das especificagdes do
hardware.

Desligar/ligar. Se o problema for
recorrente, verifique as notas
de versao para atualizagdes de
firmware ou retorne o hardware
para reparo.

Verifique a tensdo da fonte de
alimentacgao e a conexao ao
PDMM.

Limpar a memodria flash
removendo os arquivos de
registro, programas da aplicagéo,
receitas e outros arquivos de
dados. Redefina para os padroes
de fabrica.

Se o problema for recorrente,
desligue/ligue. Verifique as notas
de versao para atualizagdes de
firmware.

Reduzir a taxa de amostragem,
simplificar a aplicagéo ou reduzir
os ciclos da aplicacao.

Reduza a carga da CPU do
controlador para que ela tenha
margem de Tempo-Real suficiente
para enviar frames EtherCAT a
cada ciclo.

Verifique a ligagao e os
dispositivos da rede EtherCAT.

Reduzir a taxa de amostragem,
simplificar a aplicagéo ou reduzir
os ciclos dos programas da
aplicagao.

Substitua o PDMM por um modelo
800 MHz ou use o modelo 1,2
GHz funcionalmente compativel,
de maior desempenho.
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