Wie erfolgt die Anbindung eines ATV9xx an eine TM251 SPS iiber Modbus TCP mit

SoMachine V4.3 / EcoStruxure Machine Expert mit Hilfe des ,,Control ATV Bausteins” ?

1. Einstellungen am ATV900:

Im Menii 6.1 ,,Kommunikation” unter ,,Embd Eth Konfig” dem FU eine feste IP
Adresse vergeben.

RO +33.3Hz .00 2, ETH

[=p— 03252
Embd Eth K.anfig

GERATEMNAME

IP+dod. Ether. Ermbd Fest
IP-Adresze 192168302
hMazke 2852952550
iSateway D000

o

Im Menii 5.4 ,,Befehl und Sollwert” den Parameter“Ref Freq Konfig” auf Integr.
Ethernet stellen

ROy +33.3Hz 0008, ETH
[=F— 0354
Befehl und Sollwert
FefFreq 1 Konfig Inteagrier. Ethernet
Referenzkanal 18 nicht konfiguriert
Urmzch Saollae 1B Sollfreq. Kanal 1
Deakt. Rick. Mein
Steuerungszart Micht getrennt
o

Abschliefend das Gerat neu starten.

Internal



2. Einstellungen in SoMachine / EcoStruxure Machine Expert

| INP{NIISWNEE-5]00] 'I” INp|nAswWNeqsBunpuamUy #“ IS WNeqaieas E

= «@ TM251 mit ATV mit Modbus TCP Eat.s!‘ !

Anlegen eines neuen Projektes mit der Steuerung TM251MESE

In der Geratebaumstruktur bei Ethernet 2 eine IP Adresse vergeben.

LdiEl  DEdIDEILE  ANSIIL FTUERL  CISUENSN  WIne  UeDuy  1oos  CENsSWwr e
Sloc b BEXINGIGR -GS ) all & (8 03 Ales ausuahin - | Lositontios
Geratebaumstruktur -~ o X |7rﬁ Industrial_Ethernet_Manager rrﬁ Generischer_Modbus_TCP_Slave
C\b Konfiguration |
Test M251 E] Konfigurierte Parameter
= ' MyController (TM251MESE) Schnittstellenname EthernetPort
58 10_Bus (10 bus -TM3)
Metzwerkname my_Device
[ com_Bus (coM bus)
[ Ethernet_1 (Ethernet Network) (©) IP-Adresse nach DHCP
E Ethernet_2 (Device Network) () IP-Adresse nach BOOTP
—m Industrial_Ethernet_Manager (Industrial EthernetManager) @ Feste [P-Adresse
m Generischer_Modbus_TCP_Slave (Generischer Modbus TCP-Slave) I 192 .168 . 0 . 1
- g Serial_Line_1 (Serial line)
m SoMachine_Network_Manager (SoMachine-Network Manager) Subnetzmaske S R
-
et
——
Sicherheitsparameter

SoMachine-Protokoll aktiv
Modbus-Server aktiv
Web-Server aktiv

FTP-Server aktiv
Erkennungsprotokol aktiv
SNMP-Protokoll aktiv
WebVisualisation-Protokoll aktiv

Einfligen eines ATV9xx liber “Gerate aus einer Vorlage hinzufiigen”

MyController (TM251MESE)
= B0 spsLogk
= D Application
o
- m Bibliotheksverwalter
@] myrou (pre)
= @ Taskkonfiguration
=g MAST
-8 MyroU
>--@ WVisualization Manager
@ Wisu_ATVS900_mit_Visuallisieru
8 10_Bus (10 bus - TM3)
- COM_Bus (COM bus)
- E Ethernet_1 (Ethernet Network)
E E Ethernet_2 (Device Network)
= {ﬂj Industrial_Ethernet_Manac
- B ATV330 (Altivar Ges)
=8P Serial_Line_1 (Serial line)
“ [ soMachine_Network_Mana

|

Ausschneiden

B <

Kopieren
Einfiigen

Laschen
Eigenschaften...
Verbinden
Verbindung trennen
Gerét aus Vorlage hi
Objekt hinzufiigen

L T
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Dort einen Geratenamen und eine Gerateadresse vergeben sowie bei der
Geratevorlage den Altivar 9xx Modbus TCP auswahlen.

— = = W Kontrollpunkt

= Eingang

& Gerat aus Vorlage hinzufugen

= Ausgang
4F Baustein
= Sprung

Geratename: ATVE30

Gerstevorlage: Altivar Ses ModbUsTCP (| = Marke

= Return
Gergteadresse: 192.168.0.2 I Kompositor
WE Selektor

Komment
Programm: Application. MyPOU [ = V"";"'Z" = o
== Verbindungsmarke -

m

== Verbindungsmarke -

&} Bausteineingang

, (& commmetass st ) =)

Auswahl

=) ) Altivar Ges EtherNet/IP + Visu -
G Altivar Ges ModbusTCP
g Altivar Ges ModbusTCP + Visu
g — G Altivar Ges EtherNet/TF
— & Altivar 9es EtherNet/IP + Visu 7

)| Altivar Ses ModbusTCP

&) Altivar Ses ModbusTCP + Visu

m

Informationen

Kommentar: Die Geratevorlage enthalt die die grundiegenden -
Funktionen zum Ansteuern eines Altivar Ges Frequenzumrichters —
tiber Modbus TCP Feldbus. ﬂ

Beschreibung: Die Geratevorlage besteht aus:
- ein Gerat vom Typ Altivar Ses als Modbus TCP slave
- eine Instanz des Funktionsbausteins Control_ATV einschlieBlich

Zum Schluss bei Programm die entsprechende POU auswahlen.

& Gerat aus Vorlage hinzufiigen =
Gerétename:; ATVI30
Geratevorlage: Altivar Ses ModbusTCP E]
Gerateadresse: 192.168.0.101
Programm: Application.MyPOL C] =
[ & Programm auswiahlen ﬂ
= u Application

MyPOU
[ — |
(]
|
[ OK } I Abbrechen ] 1
{ |
¥ Mo

Jetzt wurde bereits der ATV9xx eingebunden und der Baustein Control ATV
angelegt.
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Gerdte > B X
=[5 TM251mit ATV mit Modbus TCP Bauste| = |
= @ MyController (TM251MESE)
=2l spsLogk =
=: u Application
@ ou
m Bibliotheksverwalter
MyPOU (PRG)
= @ Taskkonfiguration
=58 masT
&) myrou
Visualization Manager
@ Wisu_ATVI00_mit_Visuallisieru
£ 10_Bus (10 bus - TM3)
[T com_Bus (COM bus)
Ethernet_1 (Ethernet Network)
= Ethernet_2 (Device Network)
= ﬂi Industrial_Ethernet_Manager (Ind
B ATV930 (Altivar Sas)
=-w# serial_Line_1 (Serial line)
ﬂi SoMachine_Network_Manager (5

MyPOU X
1 FROGRAM MyFPOU
z VAR
3

4 // Funktionsbaustein fir E/A-Ge
5 fbControl ATVE30: GIRTV.Control ATV
8 xCmdEn_ ATV930: BOOL;
7 xCmdKeepOpEn_ATVI30: BOOL;
B *xCmdFwd_ATV930: BOOL:
3 xCmdRev ATVS30: BOOL;
] xCmdQckStop ATVA30: BOOL :=
11 xCmdFreeWnl ATV330: BOOL :=

IRUE;
IRUE;

P xCmdF1tRst_ATV930: BOOL;
13 wSpdRef ATV930: WORD:
14 xErrDetected ATVS30: BOOL;
15 ikctualVelo ATVA30: INT;
15 END VAR

mm

g
| BEGIN: Steverungslogik fir |
fhControl _ATVI30 -
GIATV.Control_ATV a
ATVI30 2 Mocis q_xEn|
xCmdEn_ATV930 i_xEn q_xAlrm
xCmdKeepOpEn_ ATVI30 I i_xKeepOpEn
*xCmdFwd_ATVIED | i_xFwd
«CmdRev_ATV330 i_xRev
xCmdQckStop_ATVH30 i_xQckStop
xCmdFree\whl_ATVS30 i_xFreeln/hl
«CmdFliRst_ATV930 i_xFliRst
wSpdRef_ATW930 i_wSpdRef

‘ loConfig_Globals_Mapping. wictualVelo_ATVI30

| END: Steverungslogik fir E4-Gerat ATVI30" |

WORD_TO_INT

xErrDetected_ATVI30 -

iActualVelo_ATVI30

- AnschlieBend noch die IP Adresse des ATV9xx kontrollieren und ggf. anpassen

— — P

-_—

| Gerate -

X MyPOU y m ATVS30 Xx

= @ MyController {TM251MESE)
=Bl sPsLogik
= @ Application
@ on
m Bibliotheksverwalter
MyPOL (PREG)
- IE Taskkonfiguration
=g masT
& mypou

8 10_Bus (I0 bus - TM3)
[ com_Bus (coM bus)

B arvezo (altivar 9es)
=i Serial_Line_1 (Serial ling)

=[5 TMZ51 mit ATV mit Modbus TCP Bausts| = |

Visualization Manager
: @ Visu_ATV300_mit_Visuallisieru

- Ethernet_1 (Ethernet Metwork)
= Ethernet_2 (Device Network)
= m Industrial_Ethernet_Manager (Ind

ﬂj SoMachine_Metwork_Manager (Sof

Modbus-TCP

Slave-IP-Adresse:

Timeout fiir Funktionsfahigkeit {ms) 1000

Kanal-ID 10 Scanner

Kanal-1D: a0

DTM-Unit-ID

Einheits-ID [1...255] 243

Internal

[152 . 188 .

Maodbus TCP Slave-Konfiguration | Madbus TCP Slave-Kanal
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Daf
=

Geratebaumstruktur

tei  Bearbeiten

- Jetzt das Projekt auf die Steuerung herunterladen und das Programm starten.
Der ATV9xx sollte nun mit der Steuerung kommunizieren und kann tGber den
Baustein angesteuert werden.

Ansicht  Projekt CFC  Erstellen

8 4 ta - [

Online

- X

Debug Tools Fenster Hife

% .

MyPOU X [[f] ATvS30

MyController.Application.MyPOU

=2 TM25E mit ATVExx mit Modbus TCP Baustein -

e

@ rycController [verbunden] (TM251MESE)
£% 10_Bus (10 bus - TM3)
[ com_Bus (COM bus)
E Ethernet_1 (Ethernet Netwark)
[ Ethernet_2 (Device Network)
= ﬂi Industrial_Ethernet_Manager (Industrial Etherne|
B ~1vez0 (altivar 2es)
B Serial_Line_1 (Serial ine)

Ausdruck

* 4 fbControl_ATV930
@ xCmdEn_ATV930
# xCmdKeepOpEn_ATV930
& xCmdFwd_ATV30
# xCmdRev_ATV930
# xCmdQckStop_ATV930
# xCmdFreewhl_ATV930
# xCmdFItRst_ATV930
4 wSpdRref_ATVI30
# xErrDetected_ATV930
4 iAcualVelo_ATV330

B [F Alles auswahlen -

Datentyp
GIATV.Contral_ATV
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
EOOL
BOOL
EOOL
WORD
BOOL
INT

Vorbereiteter Wert

Kommentar il E
Funktionsbaustein fir | || ]

Adresse

m

<

.

[ EEGIN: Srwsrungslogik for EA

st ATVES0 |

ATVI30
xCmdEn_ATV330 i_xEn
xCmdKeepOpEn_ATVY: i_xKeepOpEn
xCmdFwd_ATVI30 i_xFwd
%CmdRev_ATV330 _xRev
xCmdQekStop ATVIID i_xQekStop
xCmdFreeWwhl_ATVS30 i_xFreeWhl
xCmdFltRst ATW330 i_xFltRst
wSpdRef ATVH30 i_wSpdRef

i

fbControl_ATVS30
GIATV Conirol_ATV q
Hixis g_xEn
A ] ORI

WORD_TO_INT
[ laConfig_Globals_Mapping whctualVelo_ATVS30 ictuaiVelo_ATVAD o]

[ END: Stsverung

ik fiir EA-Gerat ATVEZ0" |
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Sollen weitere Daten gelesen, wie z. B. der Motorstrom, oder geschrieben werden, miissen
diese in den E/A Scanner der ATV900 Gerates eingetragen werden.

Dies ist aber nicht tber das Display des ATV900 maoglich. Der E/A Scanner lasst sich mit der
Programmiersoftware SoMove konfigurieren.

In diesem Beispiel wurde dem E/A Scanner mit der rechten Maustaste ,,Add"“ noch der
Motorstrom hinzugefiigt (Parameter LCR).

Datei  Ansicht Kommunikation Gerdt Extras  Hilfe

B2 =B L ERLS Wahlen Sie Parameter =]
a7 Gerat synchronisiert Wahlen Sie Parameter zum Hinzufiigen aus fftarm
Parameterliste ametel o X Search  LCR @
=-Umrichter = S ~PISP : PID Sollwert 2
| Entachi staken o S| - AV - AIVA Abbild eingang [
My M ~MFR - Koeffizient Multiplikation
L = Protokolle und Umrichterprofile ETA: S gister CIA402
- Geanderte Parameter HMIS : Status Umrichter
= Einstallungen vervollstandigen Pt ETI - Register intemer Status
i Ethemet-Protokall @ Modbus TCP ~CRC : Kanal fur Sollwertfrequenz
FMacioComguraion 5 ~CCC : Active command channels status
Motorparameter ) Ehemet/IF - CNFS - Aktive Konfiguration
+Befehl und Sollwert ol puswahl Juning
Pumpgsnfunktiorian -Q—Mcdbus T SMOT : Motortuning Status als besondere Herausforde

ECSS : EtherCat Slave Status
i~ Pumpentiberwachung AR ECAA : EtherCat Adresse
| MastorSiave i Slomn ] -RFRD COM - Actuai s

Spiel-Konfigurationssequenz Ao ild =

Hubwerke Ausweichsequenz Stopp Fredauf >
- Huoisting Monitoring
Forderband

Generische Funktionen

~RFR : Motorfrequenz

Die Anderung des E/A-Profils wird nur berticksichtigt, wenn der E/A-Scanner gestoppt ist (ver|
Steuerungsbits des E/A-Scanners im M580- oder BME NOC-Gerate-DDT oder verwenden Sie|
der E/A-Scanner die CPL ist).

Generische Uberwachung
Eingange/Ausgange -@)- Umrichter-E/A-Profil Add Cancel

Fehler/Alarm-Management

Maintenance (Wartung) Eingange (Umrichter zu Steuerung) ¢ Ausgénge (Steuerung zu Umrichter)

- DataLoggin
200 Kanal Code Beschreibung Logische Adresse Kanal Code Beschreibung

ETA Statusregister ClA402 3201
RFRD DRIVECOM : Actual speedvalue 8604

- Kommunikation
~Port — Modbus seriell

= Port — Modbus TCP/EthernetiP
: Generische Einstellungen
 Protokell u_ Antriebsprofile
+FDR
- RSTP
~DNS

- SNTP
: SNMP Anderungen in Gerét iiberneh

Sicherheit @ @

LFRD DRIVECOM : Nominal speedv

(=]

>

Lo @ @ = W

>

B = T

Zum Abschluss durch Bestatigen mit der griinen Hakchen-Taste die neuen Daten ins Gerat
Ubernehmen.

-)- Umrichter-E/A-Profil

Eingange (Umrichter zu Steuerung) ) Au
Kanal Code Beschreibung Logische Adresse Kar
2 RFRD DRIVECOM :Actual speed value 8604 2
3 LCR Motarstrom 3204 3
4 4
5 5
6 6
7 7
8 8
9 9
10 10
n n
12 12
13 13

Anderungen in Gerat ilbernehmen

9
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Im ,,Modbus TCP Slave 1/0O Abbild“ sehen Sie nun den Motorstrom an der 3. Stelle

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstelen  Online Debug Tools Fenster  Hife

& | | dh 55| | - Dq INERM] % m! | | Eé Alles auswahlen ~ | Online ~
serdtebaumstruktur > I X ‘ MyPOU } m ATVO30 X
4. || overview | Modbus TCP Slave-Konfiguration | Modbus TCP Slave Kanal | ModbusTCPSlave 1/0 Abbid | Status | Information
=-[5) TM251 mit ATVOxx mit Modbus TCP Baustein Kanale
= B MyController [verbunden] (TM251MESE) Variable Mapping  Kanal Adresse Typ Standardwert  Aktueller Wert Vorbereiteter Wert  Einheit
& IO _Bus (IO bus -TM3) =03 Inputs
[ com_sus (coM bus) 4 Statusw. 1591
[ ethemet_1 (Ethernet Network) 4 whctuslvelo_aTvE ) OUutplt... 1000
= E Ethernet_2 (Device Network) “$ Motorstrom *@ Inpu 189
= [ 1ndustrial_Ethernet_Manager (Industrial Ethern y Inputy 0
B Amveso (Altivar 2es) y Inputw... 0
B L [ PN, e - - - .
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