Fiche technique variateur

Test et mise en oeuvre rapide des liaisons Modbus f ilaires entre un automate
M221 et le variateur de vitesse ATV340

Gamme : ATV340 — M221 — Modbus RS485

Introduction

Le but de ce dossier est de montrer comment mettre en ceuvre ou tester les liaisons Modbus
filaires entre un automate M221 et le variateur de vitesse ATV340,

avec une programmation minimum
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1- Comment piloter un variateur ATV340 avec un aut omate M221

Le variateur de vitesse ATV340 peuvent étre pilotés soit par son bornier DI1, DI2,. ., AI1,Al2 .., soit
par le HMI intégré, soit a distance par des automates M221, M340 ou M580 via les bus ou réseaux
de communication TCP Modbus , CanOpen , Modbus série.

Pour ce dernier cas, les automates verront les variateurs comme une table de paramétres, chaque
parameétre ayant une adresse et une signification précise.

Chaque type de variateur dispose de tables de paramétres conséquentes, mais, de fait, 4 variables
sont suffisantes pour entrainer le moteur :

e CMD : variable a écrire, permet d'activer le variateur de Rdy ou NsT vers RUN,

e LFR :variable a écrire, lorsque le variateur est en RUN, permet de lui fournir la consigne
vitesse,

« ETA : permet de connaitre I'état du variateur : Prét ? , sous tension ? , en défaut ?, etc. :
variable & lire exclusivement ,

 RFR: permet de lire la fréquence réelle du variateur.

1-1 Les variables variateur

L"ATV340 comporte ~ mille variables possibles et les plus utilisées sont :

Logic CAMNopen DeviceNet

Bz —— address index path

CMD Control word 16#2135 = 8501 16#2037/2 16#88/01/66 = 138/01102
(S]] Extended control word 1642138 = 8504 16#2037/5 16#8B/01/68 = 138/01105
RPR Reset counters command 16#0C30 = 3120 16#2001/15 1B#7 00179 = 112701121
LFRD Speed setpoint 16#219A = 8602 16#2038/3 16#38C/01/03 = 140/01/03
LFR Frequency setpoint 16#2136 = 8502 16#2037/3 16#8B/01/67 = 138/01103
PISP PID regulator setpoint 16%2137 = 8503 16%#2037/4 1E#E8B/01/68 = 138/01/104
AV First virtual Al value 16%#1441 = 5281 16%2018/52 167801452 = 123101182
AV2 Second virtual Al value 16%#144A3 = 5283 16%2016/54 16%#7B/01/54 = 123/01/34
MFR Multiplying coefficient 16#2E37 = 11831 16#2058/20 16890101420 = 155/01/32
ETA Status word 18#0C281 = 321 16#2002/2 18#7 1401402 = 113401402
RFRD Output velocity 16#219C = 3504 16#2038/5 16#8C/01/05 = 140401405
RFR Output freguency 18#0C82 = 3202 168#2002/3 18#7 1401403 = 113401403
OTR Motor torgue 16#0C85 = 3205 16#2002/8 18#7 1401406 = 113401/08
LCR Motor current 16#0C84 = 3204 16#2002/5 16#7 1401405 = 113401/05

1-2 Canal Consigne et canal commande

Un variateur Schneider Electric est piloté via deux canaux : commande et consigne :

son canal commande : c’est I'ordre de marche : une information binaire délivrée par exemple
au bornier par I'entrée DI1 mais qui peut I'étre aussi par les mots CMD et ETA échangé entre
un automate et le variateur a partir de la connexion intégrée Ethernet TCP ( I'automate pilote
le variateur en écrivant son mot de commande CMD et en vérifiant si I'ordre qu’il a envoyé a

bien été interprété par le variateur par la lecture du mot ETA.

son canal consigne : c’est la consigne de vitesse : une information numérique délivrée par
exemple par un entrée analogique au bornier All ou par Ethernet TCP via le mot LFRD.



1- 3 Les profils

Il est possible de configurer ces canaux consigne et commande via trois profils : Séparés, Non
séparés et Profil 10

Non séparés
Déterminer le canal consigne revient a déterminer de facto le canal commande.

Séparés

Il est nécessaire de spécifier le canal consigne et le canal commande, exemple faire démarrer le
variateur avec I'entrée bornier DI1 et lui fournir une consigne de vitesse via un automate par sa
connexion intégrée Ethernet TCP.

Pour ces deux profils, lorsque le canal commande du variateur est choisi comme étant un bus (
CanOpen, Modbus RS485) ou un réseau (Ethernet), I'automate et le variateur vont respecter un
protocole d’échange normalisé (CIA402) et qui se traduit par une séquence bien déterminée entre
les mots de Commande CMD et mot d’'état ETA.

Entry into
state chart

Not ready to switch on
1]

Switch on disabled
ETA=16#x40

ETA=1E#mB0

Séquence a respecter :

« Etat initial du variateur : ETA = 16#0250 ou 16#02D0 =» le variateur affiche NST,

e Ecrire CMD = 16#0006, attendre que ETA passe a 16#x231 ou a 16#x2B1 =» le variateur
affiche RDY,

» Ecrire CMD = 16#0007, attendre que ETA passe & 16#x233 ou 16#2B3,

» Ecrire CMD = 16#000F, attendre que ETA passe a 16#x637 ou 16#2B7  =» le variateur
affiche RUN,



» Deés que ETA = 16#x637, écrire LFRD = valeur de fréquence souhaitée, vérifier que LFR ait
cette valeur, puis ETA passe a 16#x6B7, le variateur affiche la fréquence, le moteur fonctionne.

Pour arréter le moteur, écrire CMD = 16#0000,
Pour acquitter un défaut, écrire CMD = 16#0080.

Profil 10

Il est caractérisé par :
» la spécification des deux canaux séparés comme pour le profil Séparés,
* un échange tres simplifié entre le variateur et 'automate, Le CMD n’a plus la méme

signification que lorsque I'on est en mode Séparés ou Non séparés, il suffit, dans ce
mode, de positionner le CMD a 1 et d’écrire la consigne.

Signification des bits du mot de commande CMD

bit 0
bit 1
bit7
|CDOx 15|14l13]12|11|10|9|s|:|s|5|4|3[2] [ ]
RESET DEFAUT Q
ARRIERE

AVANT

Etat initial du variateur : ETA = 16#x233,

Ecrire CMD = 16#0001 dans le variateur, attendre que ETA passe a 16#x637,
Dés que ETA = 16#x637, écrire LFRD = fréquence souhaitée dans le variateur,
vérifier LFR.

1-4 Le scanner d’'lO

Les automates Schneider disposent de requétes qui permettent de lire ou écrire des tableaux de
variables consécutives.

Les variables a lire ou écrire dans le variateur ne sont pas toutes consécutives, auquel cas il sera
nécessaire d'utiliser autant de fois ces requétes de lecture/écriture qu'il y a de variables non
consécutives.

C’est pour cette raison qu'il existe dans les variateurs un scanner d'lO, en fait deux tables de x
mots (en écriture et en lecture) dans lesquelles il est possible de définir des adresses de variables
non consécutives. L'automate lira alors en une seule requéte de lecture/écriture jusqu’a 2x
variables.

Voici les adresses du Scanner d’lO du variateur ATV340 : 12741 pour la premiére adresse
d’'écriture et 12761 pour la premiére adresse de lecture, la dimension est variable suivant les
variateurs ainsi le scanner

Il est utilisé lors de tous type de communication : modbus filaire, CanOpen, Ethernet , etc..

Ce scanner est modifiable directement a partir de I'afficheur intégré du variateur.



Loget
‘Endw Rame addinss
[ Communicatcn scanoer, value of wrie weed 1 Tespa 12781  CMD
[I=F Commynication scanaer, valug of wrie wiord 3 1Eai0e 4130 Consigne
[ Commuracaton scanaer, value of wrbe wosd 3 128D = ﬁ LSP :I:{ W Sipired Scanner d'I0 du varateur
HC4 Communataton acannar, valie of wrbe word 4 AR 1DC = B mots EE_WE
NCS Communication scanner, valos of wrie word § 1623100 » 12785 8 mots en écriture
NCE Communccaton geanner. vale of wrie word § 1ESIIDE « 13758 _— Reglages using
L Communication scanser, valoe of wrie wird 7 1ER) 10F = 12TET
[TT= ] Communecaton scancer sakie of wrte woed B 1EEIIED = 1 [ -] Vanables ajoitées on axemple
[T1 Cemmomcaben scanner vake of read word 1 1| ETAT
[[1TF] Communicabon scanner, valie of read word 2 ! Vitersse
[[17F] Comrunicabon scanner. vk of read word 3 EEICT LCR : Resloier courant
lined Communication scaaner, valse of raed word 4 EIMCE s 3
(1519 CommuAicabion scannds, value of réad word & i -
A Cemrmsnucabon scanner vake of read word B -
_hur Commutizabon scanner vake of resd word 7 - H
JILEHS Comenication scanner, valse of read word & I = 13768

En retour réglage usine, les scanners d’'lO sont prédéterminés avec deux variables en lecture
(ETA et RFRD) et de deux variables en écriture (CMD et LFRD), il est possible d’ajolter des
variables ainsi dans I'exemple LCR (Courant moteur) et LSP ( vitesse minimum).

Scanner de lecture
Adresse 0 ou 12761 : ETA : Etat du variateur (valeur en retour réglage usine)

Adresse 1 ou 12762 : RFRD . Vitesse (valeur en retour réglage usine)
Adresse 2 ou 12763 : LCR : Courant (valeur a définir)

Scanner d'écriture

Adresse 0 ou 12741 : CMD :Commande du variateur (valeur en retour réglage usine)
Adresse 1 ou 12742 : LFRD : Consigne vitesse (valeur en retour réglage usine)
Adresse 2 ou 12743 : LSP : Petite vitesse (valeur a définir)

2- Architectures

ATV340 TM22IMET/G

LUSGC3 et résistance de
fin de ligne VW3A8306DRC

Configuration M221 - ATV340 - Modbus filaire RS485




3- Configuration du variateur en Modbus filaire RS4 85

Menu Principal :

5 Réglages complets = 5.3 Commande/referen = Config Ref Freq 1 = Fréq. Réf. modbus

6 Communication =» 6-1 paramétre de COM =» Modbus SL = Bus Terrain Modbus
= Adresse modbus = 1 (adresse modbus),
=> vitesse modbus = 192000 bit/s  (vitesse),
=» format modbus = 8-E-1 (8 bits , parité paire),
= timeoutmodbus =10.0s

4- Configuration de l'automate

4-1 Intégration de 'automate

Un automate M221 en configuration simplifiée : un automate intégré (ici TM221MET/G), en
voici la configuration a partir de SoMachine Basic.

Scanner 10 lecture Scanner 10 écriture
Adresse 12741 : Entier 1 : ETA : état du variateur  Adresse 12761 : Entier 1 : CMD : Commande
Adresse 12742 : Entier 2 : RFRD : Vitesse Adresse 12762 : Entier 2 : LFRD : Consigne

4-2 Configuration du port modbus filaire RS485 de 'automate M221

Il suffira de positionner le port en “Modbus” et de déclarer 'adressage en “maitre”

I e n r
| |

 tessages i alQl ) Messages CYicy

8 [} MyController (TM221MEIET/G) x . @ [} MyControlier (TM22IMEIST/G)

g :::stnﬂuu;:'l;f i 4 Entrfées nun'nzérlques
[ Sorties numéniques
I Entrées analogiques
223 Compteurs rapides (HSC)
[0 Générateurs dimpulsions

B Entrées analogiques
=123 Compteurs rapides (HSC)
00 Générateurs dimpulsions

. iE ::s dEfS fjm BusdE/S
H
- 1 B @ ETHL
&= Modbus TCP i Madbus TCP
& Adaptateur Eﬂ'rem ;ﬁ[p Configuration de ligne série @ Adaptateur EtharNet/P Modbus
I Paramétres du protocole (-] SL1 (higne sénis) Paramétres de ['‘Equipemant

Equipement | Aucun =
Paramétres de ligne série w Commande Init
Débit en bauds 19200 ~| 4
Parité Paire

Mode de transmission (8) RTU
Bits de données

() Esclave
owe (s -
Support physique Timeout de réponse 10

(x 100 ms)
g:i; " potariation B el o 1
5-232

4-3 Intégration de la requéte automate




L'étape suivante consiste a 'intégration d’'un module fonctionnel WriteRedVar qui va permettre de
lire et écrire dans le scanner d’lO du variateur, pour ceci :

« Créerun POU,

Dans ce POU, créer un premier Rung qui va permettre a partir de la variable systéme %S6 de
créer une variable %M6 qui cadencera I'activation du module fonctionnel.

Propridtés Configuration 1 || Programmation [-1 Affichage Mise an sarvice

L BE B D2 e @ o v e wee GiEH-

Téches | Outils

Bl - | | D> | + | 1-Nouveau POU  Corments ﬁ| o)
% - 7 &
Compartement : =
] " Le bloc fonctionnel WriteReadVar @_j e
est défini ici Lelied M5
| (&) 12 |
23
23
=
Read Ver l =
Write Var
5 TR
| Send Receive Message |
Propnétés Configuration Programmation Affichage Mize en service
Tocher. [t 2.3/5 D) /|2 franiacree @ A T3 000 ® 0o g
E_- -l I S [#] 1-Nouveau POU  commantass
Comportemant aTmeTtare % 2 =
& w:i ,._.,:-;,i" Bloc fo_nctlur]ne:l V‘{rl_teReadVar Garr
B 1 - Nouveau POU cliquer a l'intérieur s
Rimgl P
()
Técha péniodique s
Evénements
POU libres
| Done|
|
| .
[ ObjType: O (Muk. rag. - Mbs 23)
2 reg. - 23}
| Aot FrstiintaOby: 0 Busy|
Wiriteanbity L
IndeCatatut §
FirstfiesdObj:
Fead(uantity: 1
ngesCatale: O Aborted |
OUT CommEroe: O
OparErron 0
Error|
a ¥

4-4 Configuration de la requéte

4-4-1 Configuration de la requéte lors de l'utilisa  tion du port Modbus filaire

Il est possible en modbus filaire d’aller directement lire et écrire dans le variateur en utilisant la
scanner d’lO interne.

- Id=0
- Link=1-SL1

Avec utilisation du scanner d’'I0 interne



Propriétés Write Read Var

Utilisd  Adresse  Symbole Lk  Id  Timeout |ObjType FrstWriteObj WriteQuantity |IndexDataOut FirstReadObj ReadQuantity IndexDataln Commenta
| ¥  %WRITEREAD.VARD 1-St1 1 100 O (Muk reg. - Mbs 23) (En| (a1
3 variables en écriture 3 variables en lecture
- réservé modbus - réservé modbus
i CMD_( réglaqe usine) _ - ETAT (réglage usine)
- Consigne ( réglage usine ) - Vitesse ( réglage usine)

écrites a partir de %MW100 - .
A traiter par I'automate

a partir de %MW200

Automate ou contréleur Variateur
Ecriture
%uwo Réservé Modbus (3105 LSPT ke
SUWT  valeur de CMD 261 ETAT _| |
www2 valeur de la consigne 3200 vitesse | N

B%T____ cup” |
1L | 8502 _______Consigne €

Lecture 9360 Etat thermique;

%AW100 Réservé Modbus

SMW101 Etat du vari ‘__
WUW102 fréquence moteur e 10 = O

1 1 \

criture
12741 8301 ] /
RrIls S— L — 4
12743 3105 =

Lecture
12761
12762
{12763 9360

3201~ du variateur

8501, 8502 et 3201, 3202 sont des adresses obtenues suite a

un retour réglage usine, elles peuvent étre modifiées ou
complétées par d'autres adresses

Exemple

adresse 3105 pour écrire la valeur de LSP dans le variateur
adresse 9360 pour lire la valeur de THR état thermique du variateur

Sans utilisation du scanner d’I0 (adressage direct des variables
variateur)

Propriétés Write Read Var

Utilisé  Adresse  Symbole Link d Timeout ObjType FirstWriteObj |WriteQuantity |IndexDatzOut FrstReadObj ReadQuantity [ndexDataln L;I
‘ SLWRITE_READ WARD 1-5L1 1 100 0 (Mult. reg. - Mbs 23] 8501 | 2 100 |3201| 2 200

Il n'y a plus de variables réservées Modbus

2 variables en écriture 2 variables en lecture
-CMD -ETAT
- Consigne -Vitesse



Automate ou contréleur

Eciitiure Modbus filaire RS485
ariateur
%MW0  valeur de CMD Voriateo
BMWT yaleur de la consigne,
WWW2  -valeur de LSP
s
L o -
™ Requéte d'écriure 2
Lecture . & Requéte d écriture e —
SARN 100 [Iimt du variateur -n S ——— 3105 LSP
%uwio1 froquance moteu — Id=0 |3 ETAT _
%AwW102  Etat thermique _)\ i B AT sl P ' |3202 wu“.«_
i i e ¢ 5561 cup |
Requéte de lecture 2 ___ . [Bs02 Consigne
T e | | 9360 __ Etat thermique
Il y @ besoin de deux requétes en lecture et deux requétes en écriture

- LSP dadresse 3105 n'est pas consécutive 3 ETAT et VITESSE dadresses 3202 et 3201
- Etat thermique d'adresse 9360 n'est pas consécutive 3 CMD et Consigne dadresses 8501 et 8502

4-4-2 Ajout de variable dans le scanner d’'lIO intern e au variateur

Le propre du scanner d’lO est de pouvoir ajouter des variables en lecture et écriture dans ses 16
variables.

Pour écrire dans le scanner d'lO le paramétre LSP (petite vitesse) d'adresse 3015, la premiére
adresse disponible du scanner d'lO est 12744 puisque 12742, 12743 sont utilisés par ETAT et
Vitesse et que 12741 est réservé Modbus.

Pour le configurer dans le variateur
Menu Principal :

6 Communication = 6.1 Parameétre de COM = Modbus SL =» Bus Terrain Modbus =>
Scanner Com Entrée =

Scan Com Ent. Adr.1 = Reg Etat CIA402 = 3201
Scan Com Ent. Adr.2 = RFRD = 8640
Scan Com Ent. Adr. 3 = Courant moteur = 3204

Pour lire dans le scanner d'lO I'état thermique moteur THR d’adresse 9360, lapremiére adresse
disponibledu scanner d’l1O est 12764 puisque 12762, 12763 sont utilisés par CMD et Consigne ,12761
est réservé Modbus.

Pour le configurer dans le variateur
6 Communication = 6.1 Parameétre de COM = Modbus SL = Bus Terrain Modbus =
Scanner Com Sortie =

Scan Com Ent. Adr.1 = Registre Commande Valide = 8501
Scan Com Ent. Adr.2 = LFRD = 8602
Scan Com Ent. Adr. 3 = Vitesse basse = 3105

Pour le configurer dans la requéte, il suffira d’ajouter une variable.

Propriétés Write Read Var
Uilise Adresse Symbole  Link id Timeout | ObjType H_r';t_‘vmte_()b] .'-'_me(}mht\' I:n?e.rﬂaga{)ut F-r'._:ﬂlead‘?bj Re.adQuantlty__Ir_d-uﬂa@En Commentaie |+
WRITE_READ_VARD 1-5L1 1 100 O (Muk. reg. - Mbs 23) 4 4 200
Y — L 1 p—

4 variables en écriture 4 variables en lecture

- réservé Modbus - réservé modbus

- CMD -ETAT
-Consigne -Vitesse
-LSP -THR



4-4-3 Visualisation des variables variateur ATV340 par I'automate M221

Vu de 'automate M221, les variables automates %MWxx seront associées aux variables variateur
de la fagon suivante :

Scanner 10 écriture

¢ En mode filaire RS485 avec utilisation du scanner d’lO interne au variateur

Scanner 10 écriture

Adresse 12741 du scanner de lecture : %MW100 : CMD

Adresse 12742 du scanner de lecture : %MW101 : LFRD ou Consigne,
Adresse 12743 du scanner de lecture : %MW102 : LSP

Scanner 10 lecture
Adresse 12761 du scanner d’écriture : %0MW200 : ETA,

Adresse 12762 du scanner d’écriture : %MW201 : RFRD ou Vitesse
Adresse 12763 du scanner d’écriture : %MW202 : THR

5- Finalisation du programme et envoi dans 'automa  te

5-1 Définition de la table d’animation

Taches Outils 1
o

Messages
B8 & Tables d'animation Done
W 2 i
B [ Objets mémairs N ’-é"*' 3-ETHL
pm Bits de mémaoire ‘Iﬁm:_lcul. 100
EE Motz mémoire ObjType: ObjectTypeMw
N iote constanis ﬁ'ﬂw‘“‘?o?’j’_“ Busy
&} Objets systéme Km im
[ Obists dE/S FirstResdobi; 0
= Objets de réseau ReadQuantity: 2
£ Objets Ingicisls IndeaCit=lne 206 Aborted |
i':“'i{ Objets PTO T ComemError: 0
<8, Objets de communization Dpertas Error|
B¥ Rechercher et remplacer
_: Liste de symboies ¥
B Utiizstion de s mémoire I o
Table d'animation_0
(w2003 3 | | Miouter | | imsérer |
Utllise  Trece  Adresse Symbiole Valeur

[ =mwioo
[ semwiot

4[] wMwa00

=
/i

JeMW201 4

\ O =Mwa2o2

10



5-2 Intégration des symboles

* En mode filaire RS485 avec utilisation du scanner d’1O interne au variateur

%MW100 : CMD
%MW101 : Consigne
%MW102 : LSP

%MW?200 : ETAT
%MW?201 : Vitesse
%MW202 : THR

5-3 Validation du programme

Valider

@ Nouveau |]r=]|je1;’t
p NS E-ARME=S-~A-R ? v

5-4 Chargement du programme dans I'automate

Equipements locaux |E| s Equipements Ethernet | -;|

COM3 Connexion

2

M221 Controfier (USB) | I

Conserver les paramétres du pilate Modbus Recherche a distance
ID d'unité 1 Enfres une URL ou une adrezze (P

Contréleur sélaectionna

) Firmware : 1.4.0.3
Controleur : TM221MELGT/G

11



5-6 Test du programme en Modbus filaire RS485)

Voici la table d’échange

Utilisé  Trace Adresse Symbaole Valeur
[ =%mMwioo CMD 0
[:| 9L MW 101 CONSIGNE 1]
[ =smwzo0 ETAT 1620250
O  wMwz01 VITESSE 0
Utiliseé Trace Adresse Symbaole Valeur
[0 eMwioo €MD 1620006
0 osmMwiol CONSIGNE 0 )
0  =mMwz00 ETAT
[ osMw201 VITESSE 0
Utilizé  Trace Adresse Symbaole Waleur
O  =%Mwio0 CcMD 1620007
O w%Mwiol CONSIGNE 0 )
[0 =eMwz00 ETAT 160233
O  =sMwzo1 VITESSE 0
Utilisé  Trace Adresse Symbole Valeur
0 %Mwioo €MD h16:000F
[:I oLMW101 CONSIGNE 0 D
O  eMw200 ETAT 1620237
O  =emwz201 VITESSE 0
Utilisé  Trace Adresse Symbole Valeur
[0 wmwioo CMD 16:000F
0 %Mwio CONSIGNE [5d
0 =%mwz00 ETAT 1620237 )
O ewmwzo1 VITESSE

6- Test du variateur ATV340 en profil 10, consigne et commande sur Modbus filaire

6-1 Configuration du variateur

En modbus filaire

5 Réglages complets = 5.3 Commande/referen =» mode contréle = profil E/S
= Config Ref Freq 1 = Fréq. Réf. modbus
= Canal de commande = MODBUS

Configuration de I'adresse Modbus, vitesse de communication, type de parité, nombre de bits
de données, bits de stop,
6 Communication = 6-1 paramétre de COM = Modbus SL = Bus Terrain Modbus
= Adresse modbus = 1 (adresse modbus),
=> vitesse modbus = 192000 bit/s  (vitesse),
=» format modbus = 8-E-1 (8 bits , parité paire),
= timeoutmodbus =10.0s

12



6-2 Automate

Le programme reste identique, seul va étre modifié le test :

Etat initial du variateur : ETA = 16#x233,

Ecrire CMD = 16#0001 dans le variateur, attendre que ETA passe a 16#x637,

Dés que ETA = 16#x637, écrire CONSIGNE = fréquence souhaitée dans le variateur,
vérifier Vitesse,

F Utilisé  Trece Adrezss Symbole Valeur
[ =eMmwioo cMD 0
[ =%emwiol CONSIGNE 0
0 %Mwz00 ETAT 1620233 | Le variateur affiche Rdy
0 wemwazor VITESSE 0

Lﬁ]h.SE Traa:e Adressa Symbole Valeur
[0 wMwioo cMD 160001
[ wMwiol CONSIGNE U Eerire 1 dans le mot de commande
[ w%Mwzo0 ETAT A
O semwzo1 VITESSE 0

Utilize  Trece Adresse Symbiole Valeur
0 wmwioo CMD 1620001
0 =emwiol CONSIGNE isog] o

Ecriture de la consigne

[0 wmwzo0 ETAT 1620237
O  wmwant \VITESSE J

m Découvrez dés maintenant notre site internet m Appelez Chorus CLELTTTY 0825 012 999 )
http:/fxsl schneider-electric. com de 8h & 18h, du lundi au vendredi toute 'année 9,18 € T1C / MA
Version : 1.0
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