Modicon M340 — CanQOpen.

Exemplo de leitura de status das entradas digitais (IOLR) com ATV31
em CanOpen via SDO utilizando READ_VAR.

Schneider
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Modicon M340

automation platform

CANopen machine and installation bus
Wiring system

IP 20 connectors 90° angled TSX CANKCDF 90T

EANDDSEEEBWE Straight (2) TSX CANKCDF 180T

Sen o 90° angled vith 9-way SUB D for connectinga PC TSX CANKCDF 90TP

femmingtion or diagnostic tool

IP 20 CANopentap 2 RJ45 poris VW3 CAN TAPZ

junctions for Altivar

and Lexium 05

CANopen cables Standard, C€ marking: low smoke. Halogen-free. B0m TSX CAN CAAQ

(AWG 24) Flame-retardant (IEC 60332-1) 100m TSX CAN CA100
300 m TSX CAN CA300

Preformed CANopen Cne RJ45 connector at each end 0.3m VW3 CAN CARRO3

cordsets for Altivar 1m VW3 CAN CARR1

and Lexium 05 drives



Modicon M340 — UnityPro

e Configuracao de rede:
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Seleciona-se o arquivo *.eds
de configuracao corresponde
ao modelo do ATV31.
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Modicon M340 — UnityPro

e Configuracao de rede:

i CANopen
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IEANopen comm head 07.00 j
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Altivar 31 CaMopen Slave DSP402 [TEATYI17E eds]
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Utilizando a funcao basica, trabalhamos com registros de comando e referéncia de
velocidade essencialmente. Adicionamos também a leitura da corrente do motor.
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Modicon M340 — UnityPro

e Instrucdo READ_VAR — Leitura via SDO (IOLR):

IOLR : [MAST]

3 =100 x|
’]I:I Tipo de abjeto a ler: SO RECF - Walar lida do
e B estado das entradas
0029 - Sub-Index f 2016 - Index (JOLR 2 aai
[ ) READ VAR lagicas (IOLR)
ADR RECP |—%hin00:1 -
'shO0'— 0Bl :
16#0029_2016— KNI
1—NB
W MMZ200 - GEST-GEST—
2[:] GEST - Resposta de comunicagdo.
4
.1
ADDM
‘0021T—IN ouT
3[:] ADDM --= Enderego formado por: rademadulo.canal.equipamento
|

. 1
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Modicon M340 — UnityPro

e Animation Tables:

Modification Force | | T | Y T | H £ H ‘ % [T ‘
- T_|r||:||3 -

- DRIVECOM_STATUS 16#0627 WwORD

-1 MOTOR_CURRENT 8 WwWORD

- TARGET_VELOCITY 200 WORD

c- @ EMwW100:1 ARRAYD.0]OF INT
Loy ZWW100[0] 2#0000_0011_1000_0000 INT

=0 EMwz200.4 ARRAYD.3OF INT
----- & =MW 200[0] 8705 INT
----- & ZWMwW200[1] 0 INT
----- & ZMW200[2] 1] INT
----- & ZMW200[3] 2 INT

-

No registro %MW100 encontra-se o valor lido (IOLR). O bit 9 representa a
ativacao da logica de freio através do relé R2, com comando de marcha ativo.
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Altivar 31

e |eitura da corrente do motor via PDO (LCR):

Modbuz | CAMopen Code Readf o )
address | address Wwrite  [Mame/Description/Possible values
3204 2002735 LCr (R Current in the motor
Unit: 0.1 A

e |_eitura do valor das entradas digitais ATV31 via SDO (IOLR):

{0 = inactive, 1 = active)

Modbuz | CAMopen Read/ - )
address | address Cods Write Mame/Dezeriplion/Possible values
5240 2018/29 | IOLR |[RAW Value of logic /O

bits 0 to 7 Mot accessible in write mode

bit 8 Value of "R1" relay output, accessible in write mode if R1 is not assigned
bit 9: Value of "R2" relay output, accessible in write mode if R2 is not assigned
bit 10: Value of "LO" logic output, accessible in write mode if LO iz not azsigned

bitz 11 fo 13: Reserred

kit 14: Mot acceazible in write mode

kit 15: Resenved

Schneider Electric - Rogério Luis Spagnolo da Silva — 06/03/2009.




Altivar 31

e Comando e referéncia via CanOpen:
= |

Cadigo |[Descricio Faixa de ajusta

Regulagam
de fabrica

[

Nivel de acesso hs funchos

™

[K]

L & Acesso &s fungdes avangadas no menu Flin-:
- +/= Velocidade (potencidmetro motorizado)
- Légica de fraio
- Comutagio da 2° limitagio de coments
- Comutagio de maotores
- Controle de fins de curso
- L 3: Acesso as fungbes avangadas e gestiio dos modos de comandos mistos.

& Cd1 (pagina 59) e tCC (pdgina 48). Este Gltimo fercado a “2C™ no ATV3 1eeed.
fabrica™ por FCS (pagina &1).

L i Acesso s fungbes standard. Este nivel parmite principalmente a intercambiabilidade com o ATV28.

A configuragdo de LAC a L3 provoca um retorne as regulagens de fabrica dos pardmetros Fr1 (abaixo),

O retormo de L3 a L2 ou L1 @ o retorno de L2 a L1 somente podem sar efetuados por uma “regulagem de

Para validara mudanga de configuracio de LAC, & necessdno pressionar continuamente por 2 sagundes a tecla“ENT".

© - | |Configuragao de referéncia 1

Al
AlP para
ATV eeel

by

{1 Entrada analégica Al1

<. Entrada analdgica alz2

i 3: Entrada analégica Al2

{7 Potenciémetro (somenta ATV ieeed)

Se LAC =L2 ou L3, as seguintas configuragdes adicionais sdo possiveis:
urd 1) + Velocidade/- Velocidade por LI
urd
Para utilizagdo, visualizar a freqO&ncia rFr (ver pagina 20)

Se LAC =L3, as seguintss configuragdes adicionais sao possiveis:

L [ [ : Referéncia pelo terminal remoto, parametro LFr do menu SEt- pagina 40.
o b . Referéncia por Modbus

C 17~ : Referéncia por CAMopen

iy |

iy

: (1) + Velocidade/- Velocidade pelas teclas 4 "W do teclado do ATVA1 ou ATV31eset ou doterminal remoto.

© H £ r [Modo misto (canais de comando separados dos canais de referéncia) |SIM
Acessiveis se LAC = L3
5 107 Nao separados
5E 7 Separados
C & [ |Configuracao do canal de comando 1 tEr
LOC para
ATV el

Acessiveis se CHOF = SEP e LAC =13

= £~ : Comando da borneira

L0 0 Comando do teclado (someants ATV lesed)
L L C: Comande do terminal remote

T d & Comando por Modbus

C 7 e Comando por CAN
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Altivar 31

e Ldgica de freio:

Degcricao Faixa de ajuste| Regulagem
de fdbrica
Logica de freio
Fungao acessivel somente se LAC = L2 ou L2 {pagina 58).
=~ L [ |Configuracao da légica de freio | no

- 01 M&o configurada
- J: Relé R2
o J: Salda légica ADC

Se bLC estiver configurada, os parametros FLr (pdgina 86) e bra (pagina 63) serao forgados and, e o

parametro OPL (pagina 86) sera forgado a YES.

= ~ L | Freguéncia de abertura do freio 0,0a10,0Hz | Segundo o calibre
do inversor
I 5 ~ |MNivel de corrente do motor para abertura do freio ODai1,38In{1) |Segundoocalibre
do inversor
= -~ & |Tempo de abertura do freio 0ats 05s
i C [ |Velocidade minima 0 aHsSP 0 Hz
(pagina 41}
Fregaéncia do motor com referéncia minima. Este pardmetro & também modificavel no menu SEt-
(pagina 41).
5 E ~ |Mivel de fregiiéncia de fechamente do freio [nO-0aLsP [nO
= O: Mao ajustado
0 to LSP: Faixa de regulagem em Hz
Se bLC estiver configurada & que bEn continua igual a n, o inversor travar-se-a com a falha bLF no primeiro
comando de marcha.
= F £ | Tempo de fechamento do freio Dats 0.5s
= | P [Pulso de abertura do freio no

- 0: @ conjugado do motor durante a abertura do freio estd no sentide de rotagdo comandado.
Y E 5:0 conjugado do motor durante a abertura do freio estd sempre no sentido avango, qualquer que saja

o sentido de rotagdo comandado.

subida da carga. Se necessdario, inverter as duas fases do motor.

E Verificar gue o sentido do conjugado do motor em comando “Avango”™ corresponde ao sentido de

(1} In corresponde & corrente nominal do inversor indicada no manual de instalagio e na etiqueta de identificacio do inversor.

—

Estes parAmetros somente aparecem se a fungédo foi validada.
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