Fiche technigue variateur

Test et mise en oeuvre rapide des liaisons Modbus f ilaire et Ethernet TCP
Modbus entre un automate M340 et les variateurs de  vitesse ATV600-ATV900

Gamme : ATV600 — ATV900 — M340 — Modbus RS485 — Mo dbus TCP

Introduction

Le but de ce dossier est de montrer comment mettre en ceuvre ou tester les liaisons Modbus
filaire, Ethernet TCP Modbus et Ethernet IP entre un automate M340 et les variateurs de
vitesse Altivar Processe de référence ATV6x0 et ATV9x0, avec une programmation
minimum .
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1- Comment piloter un variateur Altivar avec un aut  omate

Les variateurs de vitesse ATV12, ATV320, ATV600 et ATV900 peuvent étre pilotés soit par leur
bornier LI1, LI2,. ., 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.

Les automates verront alors les variateurs comme une table de paramétres, chague 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,

« 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 Altivar process ATV6x0 et ATVIx0

Lees Les variateurs ATV600 et ATV900 comportent 1210 variables possibles et les plus utilisées
sont :

A B C D E F
Logic CANopen Devicelet .

i [ EEE ~TIE address index path r
2 | cMD Command register 16#2135 = 8501 16#2037/2 16#8B/01/66 = 135/01102 CMD
3 CcMmi Extended control word 16%2138 = 8504 16#2037/5 16#8B/01/68 = 138/01105 CHI
4 | RPR Time counter reset 16#0C30 = 3120 164200115 ABETN0NTE = 11201121 RPR
5 | LFRD Speed setpoint 16#2194 = 8802 16#2038/3 16#8C/01/03 = 140/01/03 -
o LFR Reference frequency 16%2136 = 5502 16#2037/3 16#88/01/67 = 138/01/103 -
7 | PISP PIDSet Point 16#2137 = 8503 16#2037/4 16#8B/01/68 = 138/01/104 -
& | A1 AN Image input 16#1441 = 5281 16#2018/52 16#7TB/01/52 = 123/01/82 -
9 | MFR Multiplying coefficient 16#2E37 = 11831 | 16#2058/20 16#3C/01/20 = 155/01/32 -
10| ETA ClA402 State Register 16#0C81 = 3201 16%2002/2 18#71/01/02 = 11301402 ETA
11 | HMis Drive state 16#0CAD = 3240 | 16#2002/29 TEHT 101029 = 11301141 HWIS
12| Em Internal State Register 16#0C88 = 3206 168200217 TEHETU0I0T = 113/01/07 ETI
13 | CcRC Channel for reference frequency 16#20F9 = 3441 16#2035/24 16#8B/01/2A = 135/01/42 CCC
14 | ccc Active command channel 16#20FA = 3442 | 16%2036/2B 16#8B/01/28 = 13%/01/43 CCC
15 | CNFS Active configuration 16#1F54 = 8020 164203215 16480115 = 137101121 CNFS
16 | STUN Tune selection 16#2591 = 8617 164204212 1691001112 = 145/0118 STUN
17 smoT Status of motor tune in term of saliency 16#25AD0 = 8645 | 1642042/2E 18#91/01/2E = 145/01/48 SKOT
15  RFRD Qutput velocity 16#213C = 3504 16#2038/5 16#8C/01/05 = 140/01/05 -
19| RFR Motor Frequency 16#0C82 = 3202 16%2002/3 67101703 = 113/01/03 -
20| OTR Motor torque 16#0C85 = 3205 16#2002/6 1E#T101/06 = 113/01/08 -
21| LCR Motor current 16#0C84 = 3204 16#2002/5 16#71/01/05 = 11301405 -
a7 e Ak P AnAn AL Ao AFArTA SR A A AN A

1-2 Canal Consigne et canal commande

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

e 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 d'une connexion Ethernet Modbus TCP, Ethernet IP ou
Modbus filaire.

En ce cas,l'automate pilote le variateur en écrivant son mot de commande CMD et en vérifiant
si '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), 'automate et le variateur vont respecter un
protocole d’échange normalisé (CIA402) aussi appelé DriveCom et qui se traduit par une séquence
bien déterminée entre les mots de Commande CMD et mot d’état ETA.

- : s T
state chart states ]
Not ready to switch on ault reaction active
[1]

Switch on disabled

Séquence a respecter :

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

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,

Dés 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 treés simplifié entre le variateur et I'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

bit0
bit 1
bit7

[comlmlmlultzlnlml9[BDslslal3|2|

RESETDEFAUT
ARRIERE
AVANT

Etat initial du variateur : ETA = 16#x233,
Ecrire CMD = 16#0001 dans le variateur, attendre que ETA passe a 16#x637,
Des que ETA = 16#x637, écrire LFRD = fréquence souhaitée dans le variateur,

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'l0, 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.

Deux scanners d’lO co-existent pour le variateur ATV320 :

* Scanner d'lO inclus directement dans la mémoire du variateur , il est adressable dans la
continuité des autres variables généralement : 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.



Logic
Code Name address
NC1 Communication scanner, value of write word 1 16#3108 =}12761] CMD
NC2 Communication scanner, value of write word 2 16231DA 412762] Consigne . )
NC3 Communication scanner, value of wrie word3 | 1643108 =}12763| | 5P : | ow Speed Scanner d'lO du variateur ATV320
NC4 Communication scanner, value of write word 4 16#310C = 12764 8 mots en'lec_:lure
NC5 Communication scanner, value of wrie word S 1623100 = 12765 8 mots en écriture
NC6 Communication scanner, value of write word 6 16#31DE = 12766 e Réglages usine
NC7 Communication scanner, value of write word 7 16#31DF = 12767 )
NC8 Communication scanner, vakie of wrie word 8 16831E0 = 12768 W \Variables ajoutées en exemple
NM1 Communication scanner, value of read word 1 16#31C5 412741 ETAT
NM2 Communication scanner, value of read word 2 16#31C6 = Vitesse
NM3 Communication scanner, value of read word 3 16#31C7 = LCR : Retour courant
N4 Communication scanner, value of read word 4 16831C8 = 127
NMS Communication scanner, value of read word S 16#31C9 = 12745
NMG Communication scanner, value of read word 6
NMT Communication scanner, value of read word 7
NMS Communication scanner, value of read word &

» Scanner d'lO extérieur au variateur , il est typique des connexions Ethernet, il est inclus soit dans
la page WEB d’une carte Ethernet extérieure comme La carte VW3 pour le variateur ATV320, soit
dans celle du variateur lui-méme dans le cas ou le variateur dispose d’une connexion Ethernet
native, ainsi les variateurs ATV600 et ATV900. La premiére adresse d'écriture est zéro ainsi que la
premiere adresse de lecture.

Capture d'écran de SoMove

Parameters List | i

- Simply Start B - =—— = =l G
; B || In: |Tnut =] Rech = |§| £ 2
=My Menu | |
- Modified Parameters 3 [ 4 4]
= Complete Settings
1 ETA ClA402 State Register 320 1 CHD Command register 8501
- Motor Parameters ;
Z RFRD DRIVECOM : Actual speed value 8604 2 LFRD  DRIVECOM : Mominal speed value 8602
Command & Reference = i |3 Lap Low Spesd 2105
B= Fieldbus 4 4
- Port - Modbus Serial 5
B Port - Modbus TCP G En réglages usine, le scanner d'10 du port
H : i 7 Ethernet du variateur n'est composé que des
Generic Settings deux variables ETA et RFRD pour sa lecture et
8 des deux variables CMD et LFRD pour son
g écriture.
| - FDR LCR et LSP ont été rajoité pour pouvoir lire le
§ - Pump Monitoring | 10 courant et modifier la petite vitesse.
: Eh 111

En retour réglage usine, les scanners d’lO, qu'ils soient internes ou intégrés au port Ethernet du
variateur sont prédéterminés avec deux variables en lecture (ETA et RFRD) et de deux variables en
écriture (CMD et LFRD), il est possible d’'ajodter des variables ainsi dans I'exemple LCR (Courant
moteur) et LSP ( vitesse minimum).

Scanner de lecture

Adresse 0 ou 12761 :
Adresse 1 ou 12762 :
Adresse 2 ou 12763 :

ETA : Etat du variateur (valeur en retour réglage usine),
RFRD : Vitesse (valeur en retour réglage usine),
LCR : Courant (valeur a définir).

Scanner d'écriture

Adresse 0 ou 12741 :
Adresse 1 ou 12742 :
Adresse 2 ou 12743 :

CMD :Commande du variateur (valeur en retour réglage usine),
LFRD : Consigne vitesse (valeur en retour réglage usine),
LSP : Petite vitesse (valeur a définir).

N’importe quel systétme de commande (automate programmable) peut accéder a I'un ou l'autre. La
différenciation est réalisée par le paramétre Id :

e |d=0=>» Scanner d’lO du variateur,
» 1d=255 =» Scanner d'lO de la page WEB du coupleur Ethernet gu'’il soit natif ou résident dans
une carte externe.



2- Architectures

M340 - processenr BMXP42020 - BMXNOE - BMXNOC401

Il rm

switch

M340 - processenr BMIXP342020

1]

SOOI

B

Configuration N340 - Altivar Process
ATV600 - ATV00
Modbus filaire

Fey

LUYGC3

Configuration M340 - Altivar Process ATV600 - ATV200 =
Ethernet TCP Modbus

3- Configuration du variateur

3-1 Configuration de I'ATV600-ATV900 en Ethernet TC  P/modbus (processeur, NOE, NOC)
Attention : les coupleurs Ethernet intégrés ne disposent que du protocole Ethernet TCP Modbus et

non pas Ethernet IP

Réglages complets = 5.4 & Commandes et référen. =>Config.Réf.Fréq 1= Ethernet Embarqué,
=>Mode Contrdle = Non Sépareé,

Menu 6 Communication = 6.1 Parameétres Communi.=» Configuration Ethernet
=>Mode IP Ethern. Emb.= Fixe
=>Adresse IP = adresse souhaitée, dans cet exemple 84.0.2.6
=>»Passerelle=x.x.x.x, (0.0.0.0 si pas besoin de pas serelle),
=>»Masque = 255.255.255.0.

3-3 Configuration du variateur en Modbus filaire RS 485

Réglages complets = 5.4 & Commandes et référen. =»Config.Réf.Fréq 1= Fréq.Réf.Modbus,
=>Mode Contrdle = Non Sépareé,

Menu 6 Communication =» 6.1 Parameétres Communi.=» Modbus SL = Bus Terrain Modbus
=>»Adresse Modbus =1
=>Vitesse Modbus = 19200 bits/s
= Format Modbus = 8 F1

3-4 Configuration du variateur en profil IO

Réglages complets = 5.4 = Commandes et référen. =» Mode contréle = Profil E/S

Modbus TCP
Réglages complets = 5.4 =& Commandes et référen. =>»Config.Réf.Fréq 1= Ethernet Embarqué,
Réglages complets = 5.4 =& Commandes et référen. =»Canal Commande 1= Ethernet

Modbus filaire
Réglages complets = 5.4 & Commandes et référen. =»Config.Réf.Fréq 1= Fréq.Réf.Modbus,
Réglages complets = 5.4 & Commandes et référen. =»Canal Commande 1= MODBUS



3-5 Ajolt de variable dans les scanners d’'lO

Le propre des scanners d’'lO est de pouvoir ajouter des variables en lecture et écriture afin de
compléter les deux jeux de variables prévus par Schneider en retour réglage usine :

« CMD et Consigne pour écriture,

e ETAT et Vitesse pour lecture.

Ajolt dans le scanner d'lO du variateur

Pour pouvoir lire I'état thermique variateur, il est nécessaire d'écrire son adresse (9630) dans le
troisieme mot du scanner d’entrée interne au variateur, les deux premiers mots étant
habituellement dévolus aux paramétres ETAT et Vitesse.

Menu 6 Communication = 6.1 Parameétres Communi.= Modbus SL = Bus Terrain Modbus
=» ScannerComEntrée = ScanComEntAdr.3 = 9630 .

Pour écrire LSP ( petite vitesse ) dans la variateur, il est nécessaire d'écrire son adresse (3105)
dans le troisieme mot du scanner de sortie interne au variateur, les deux premiers mots étant
habituellement dévolus aux paramétres CMD et Consigne.

Menu 6 Communication = 6.1 Parameétres Communi.= Modbus SL = Bus Terrain Modbus
=» ScannerComSore = ScanComSortAdr.3 = 3105 .

Logic

Code Name addrees

NC1 Communication scanner, value of write word 1 1643109 =12761]
NC2 Communication scanner, value of write word 2 16#21DA 512762]
NC3 Communication scanner, value of write word 3 16#310B = 12763
NC4 Communication scanner, value of write word 4 16#31DC = 12764
NCS Communication scanner, value of write word 5 16#310D = 12765
NCE Communication scanner, value of write word 6 168310€ = 12766
NC7 Communication scanner, value of write word 7 16#310F = 12767
NC8 Communication scanner, value of write word 8 16831E0 = 12768
NM1 Communication scanner, value of read word 1 16831C5 q12741
NM2 Communication scanner, value of read word 2 16831C6 =

NM3 Communication scanner, value of read word 3 16831CT =

NM4 Communication scanner, value of read word 4 16831C8 = 12744
NMS Communication scanner, value of read word § 16#31C9 = 12745
NME Communication scanner, value of read word 6 16#31CA = 12748
NM7 Communication scanner, value of read word 7 16#31CB = 12747
Mg Communication scanner, value of read word 8 16#31CC = 12748

Ajo(t dans le scanner d'10 lié au port Ethernet TCP

CMD
Consigne

LSP: Low Speed Scanner d'l0 du variateur ATV320

8 mots en lecture

8 mots en écriture
- Réglages usine
@Ee Variables ajoitées en exemple
ETAT
Vitesse
LCR : Retour courant

modbus natif intégré aux variateurs

ATV600 et ATV900

Ce scanner d'lO n’est accessible qu’'a partir de SoMove

Holstin . .
E ) Drive /O Profile
Conveyar
Generic Functions Inputs {(Drive to Controller } Outputs (Controller to Drive) Réglage
usine
i Generic Monitoring /
=1 Fieldbus 1 ETA CIA402 State Register 3201 1 CMD  Command register EE
Port - Modbus Serial 2 RFRD __DRIVECOM :Actual speed value 2604 2 LFRD DRIVECOM: Mominal speed value 86
& Port - Modbus TCP/Ethemel | |3 ITH 9630 |3 LSP 3
- Generic Settings 4 4
 Protocol & Drive Profiles; | |° 5
A
- SNMP 1 L
e o 2
13 13
A




4- Configuration de I'automate

Suivant la nature des coupleurs utilisés, il y a trois fagons de gérer une communication Ethernet sur
'automate M340 :

a partir d’'un port Ethernet natif sur certains processeurs M340, exemple le processeur
P342020, utilisation des DFBs ReadVar et WriteVar,

a partir d'anciens coupleurs type NOE, ils disposent d’un outil “IO Scannnig” intégré a Unity,
a partir de coupleur de type NOC, ceux —ci exigent une gestion par Unity de fichiers DTMs.

4-1 Liaison Ethernet a partir d’'un port natif du pr ocesseur

M340 - processeur BMXP342020

Tl

|

¥ -2_
S (2

Configuration M340 - Altivar Process ATV600 - ATV200
Ethernet TCP Modbus

switch

Configuration du port Ethernet natif du processeur

= x|
Ajouter un répertoire utiisateur ., e | s ang I
Ajouter lien hypertexte ... ‘_\ﬁ Liste des réseaux disponibles ;

Zoomiafiere IEihemet I 3 j

= ; Changer niom :
Tout deployer i

Toutcontracter ﬁIHeseau—UC I 4
oK | Amuer Aide

définir un nom de réseaun

S W[~ choisir la référence du processeur ainsi
3 — gue sa version
?a Yue structurelle 1¥I90UIE HOaress
— I J ’V Fiack Madule aie
{3 Projet al CPU 2020, CPU 2030 [» = ¥02.00), PRA 1100 - I_ I_ I
- 1 configuration o) i
@ Types données dérivés
-3} T_M_NOC0401_2 IN ’7 NOE 0100, NOE 0110 I Adresse de passerelle
) T_M_NOCO401_2 OuT I I ] [P0 0 @
| Types FB dérivés
{3y Variables et instances FB

Variables elémentaires
Variables dérivées

Variables de DDT d'équipemen’
Variables dérivées E/S
Tostances i E|’EmE‘I'I1EIIrE [Mise & niveau du micralogiel & FOR I Diésactivé - I
Instances FB dérivé [FTRITFTR):

L:! Mouvement Accézweb (http): | Dézactivé -
{2y Communication

Reseali Ces services peuvent étre désactivés uniquement sur un firmware CPU version 2.6 o1
: 6

o — @ Programme

M]wmm ]Messagene ]snw]wwlmm ]

ApcésFTP &HTTR




Navigateur du projet
%a Vue structurelle

Projet

3 Configuration

3@ 0 Bus automate

M o:eMx xBP 0200

B o:BMxp342020

a Types données dérivés
~ED T_M_NOCD401_2 IN

cliguer ici

..... {P) (P) : BMX CPS 3500

B 7:emxnoco40L

2

Fonetion :

IETH TCPIP hd
Tache:

|MAST >
2

Aucune liaison ¥

=N

Retrouver Resean UC déja
configuré et le sélectionner

8 unity Pro X1 : M340 ATV320 MODBUS TCP PRO(
Fichier Editon Affichage Services Outls Gén

JJ@@E@HJ%%E|'¢»

valider

=- {3, Communication

Réseau_UC change de logo, il est associé a
un port Ethernet de I'automate

Déclaration de I’adresse Ethernet du variateur ATV6x0 ou ATV9x0

Variables élémentaires
Variables dérivées
Variables de DOT d'équipement
Variables dérivées EfS
Instances FE &lémentaire
Instances FB dérivé

31 Mouvement
@ Communication

1

D Sections SR
3 Evénements
-[(] Evénements TIMER

Il est nécessaire d’utiliser et gérer les requétes READ_VAR et WRITE_VAR pour pouvoir lire et

écrire dans la variateur.

Sécurie mlplhmﬁgaie ]sum]m]mdepassme

(% Configurée
Adresse P

Masque de sous-réseau
Adresse de passerelle

™ A patir d'un serveur

om équipement I

— Configuration adiessep—  Adresse Ethernet du port natif de

I'automate 7
3. 0.2 . 4 2

I 255, 265, 265. 0

0. 0.0.0

L

Configuration Ethernet

(+ Ethernet Il

" anzn |

4-1-1Communication a partir du scanner d’I0 intégré dans le variateur



1 2

%56

—lecture_ 32 variables

'__,..-r—-"'"_'_ﬂ
Lecture des32variables du scanner d'TO du port
Ethernet embarqué du variateur, ce scanner d'I0,
pour tenir compte du décalage de un entier du a
modbus voit son adresse de lecture débuter a 1 et
non i 0

2| || S
L b
| Bit qui indique que la requéte est active ou
3 Bit systéme qui bat la seconde mactive, issue de gestion_readvar
— ’/,
4 Utilisation du front montant de timing " )
| pour déclencher la requéte “” READ_VAR
timing  gestion_readvar(1].0
2 I Y |/} EN  ENO
6 ADDM('Reseau_UC(84.0.25}255'HADR  RECP
7 Adresse Ethernet du vanateur de vitesse
situé sur le port natif Ethernet ‘MW oB)
— du processeur du résean ‘Résean_UC" /
P
8 s =Jhum
9 ID = 255 : scanner d'IO du variateur
L — 6—{NB
10
gestion_readvar—{ GEST — GEST

La programmation de test compléte sera alors :

%36 timln%
{

-

v/

3
) ) READ_VAR
timing  gestion_readvar({1].0
e o ool
ADDM('Reseau_UC{84.0.2 5}255'y —mADR RECP |—lecture_32 variable
%M. —OBJ
1. —NUM
32 .NB

gestion_readvar— GEST — GEST

) . WRITE_VAR
gestion_ecriture(1].0

timing
LT
11

N

ENO
ADDM('Reseau_UC({84.0.2 5}255"+ADR

'%MW'— OBJ

1
32 -
ecriture_32_variables— EMIS

GEST — GEST

Scanner d'TIO du port Ethernet intégré, peut gestion_ecriture—

comporter jusqu‘a 32 variables

ETA

I

T T Ty

=

ClA402 State Register
RFRD _DRIVECOM : Actual speed value

3201
8604

CMD  Command register 8501
LFRD DRIVECOM : Nominal speed value 8602

En réglages usine, le scanner 4’0 du port
Ethemet du vanaieur n'est composé que des
deux vanables ETA et RFRD pour sa keclure ol
des deux variables CMD et LFRD pour son
écriture,

LCR @1 LSP ont 618 rajoilé pour pouvoir lire le
courant et modifier la petite vitesse.

4-1-2 Communication sans scanner d’I0 directement a partir du tableau des variables

automates
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it ()

1

WRITE_VAR

g
READ_VAR —| NI I
timing  gestion_readvaf1]0

P /} En  ENOF

geston ecrture(1]0
1/

EN ENOI

ADDM(Reseas_UC[E40.2 S} ADR
o

ADDMCReseau UC[5402 5“3.-’__' ADR  RECP[-leciure_8_vanable _ waw—osy
——— D0 : scanmer 410 du varisteur ———
MW= 08 sodhn
BA-INUM Iqme (__q\\
7 2-NB Extrait de la table des variables + re_§_varables={ £S5
Logic
Code Hame
GEST— GEST address esbon_ecriture— GEST — GEST -
CMD Command register 1622135 = 8501 e i)
CM Extended control word 1682138 = 8504
RPR Time counter reset 16#0C30 = 3120
LFRD Speed setpont 1642194 = 8602 B
LFR Reference frequency 1622135 = 8502
PISP PiDSet Point 1652137 = 8503
AV AN1 Image input 16#1441 = 5281
MFR Mulliplying coefficient 1E#ZEIT = 11831
ETA ClA402 State Register 1620CE1 = 3201
HMIS Drive state 1640CAS = 3240
ETI Internal State Register 1620086 = 3206
CRC Channel far reference fraquency 16820F5 = 441
ccc Active command channe! 16#20FA = 8442
CNFS Active configuration 1621FS4 = 8020
STUN Tune seiection 16#2591 = 9617
SMOT Status of motor tune in term of sakency 1682540 = 5645
RFRD CQutput velocity 16#219C = 8604
RFR Motor Frequency 1E20CEZ = 3202
OTR Motor torque 1680085 = 3205
Il'y a création de 4 variables dont deux sont les résultats des lectures/écriture :
: Varables | Types DOT | Blocs fonction | Types DFB |
| Filtre
4 | ff 15 ) ] e i
: HNom |Tpe = |A = |Vaer |c - |
B 6§ T dEnné;Wl NOCoNL2 - T;L‘mmz E;,\‘;MQ‘ G 1 En réglage usine, les deux premieres
T ) T_M_NOCOM1_2 N b} ccture 8 vanabie. | INT_J [Consgne] ~ variables du buffer de ecriture_8_variables

& T_M_NOCOWL 2 OuT b _cciture_B_varable.. | INT

sont CMD et Consigne

ecnture_B vanzble.. | INT

[

4

[

4

@ eciture_8_vaniable. . | INT
4

4

4

L eciture_B _vanable... | INT

® eciture_§ varsble... |INT

@ Variables de DDT déquipement eciture B vansble.. | INT

B Variables dérivées EfS | ARRAYTL...
& InstancesFB éémentaire | ARRAYTI....
i} Inctances FB démé

21 Mouvement

En réglage usine, les deux premiéres
“variables du buffer de lecture_8_variable
sont ETAT et Vitesse

Il est ensuite nécessaire de batir la table d’animation :

Vanables | Types DOT | Blocs fonction | Types DFE |

™ 0] Sl en T

Couper

Copler Cri+C

Ceiller Clrl 4y

Insérer
Supprimer

11



Navigateur du projet E|

B Vue structurele Modicsion | Facr || ¥ & | L 5 % | B £ M # |
:I Nom Type
-
: 8 es[1] INT CMD
& B L J ecr’ture_B_var!ahlas[Z] INT Consigne
S i Table [Synoptique E/5] = J ecr!lureiﬂfvar!ahles[fl] INT
""" [ b ccriture_8_variables[4] INT
B ecriture_B_variables[5] INT
-4 ecriture_8_varables[§] INT
- 4 ecriture_8_variables[7] INT
- ecriture_8_vanables[8] INT
=1 lecture_8_vaniable ARRAY[1..8] OF.

- lecture_8 variable[1] INT ETAT

& lecture_8_variable[2] INT Vitesse
- @ lecture_8 variable[3] INT
& lecture_8_variable[4] INT
-4 lecture_8 variable[5] INT
& lecture_8_variable[6] INT
-4 lecture_B8 variable[7] INT
- @ lecture_8_variable[8] INT

e

4-1-3 Test du programme lorsque le variateur est configuré en mode séparé ou non séparé

Apres avoir établi la connexion, transféré le programme et mis en “RUN’, il s’agira de tester le
“DriveCom”’ du variateur en affectant les valeurs en hexa de 6,7 et F et en vérifiant si les réponses
du variateur sont correctes en hexa : 255, 231, 233 et 237.

Juavigateur duprojet E = —
T Vet [ Modiicaion | Forcer ” Y F 5 i
B Typesdonnées dérivés | HNom x| Valeur | Type x
foe(E T_M_NOCO401 2 IN £ B eciture_8_vanables ARRAY1..8] OF...
) T_M_NOCO401_2_0UT - @ ecriture_8_variab___ | 1640000 | INT CMD CMD=0000  CMD=0006 CMD=0007  CMD=000F
~w[Z) Types FB dérivés @ ecriture_8 variab___ | 0 INT Consi Comsigne =50
E--£y variables et instances FB - @ ecriture_8_varniab... | 0 INT
----- @ Varizbles &lémentaires @ ccriture_8 variab__ | 0 INT
@ Varizbles dérivées @ ecriture_8 variab... | 0 INT
----- @ Varizbles de DDT d'équiper @ ccriture_8 variab__ | 0 INT
B Varicbles dérivées E/S ® ecriture_8_variab.... | 0 INT
& Instonces FB diémentaire @ ecritue_8 variab___ | 0 INT
----- 48 Instances FB derivé - [l gestion_ecriure ARRAY[1..4] OF ..
(5] Mouvement [+ Bl _gestion_eadver ARRAYIT 4] OF
-y Communication 50 lecture_g_variable ARRAN]1..8] OF...
B G Réscan — INT ETAT ETAT = 0250 ETAT=0231  ETAT=0233 ETAT-0237
------- OF Reseau_UC B INT Vitesse Vitesse = 50
-y Programme INT
Bl £y Taches INT
B MAST INT
e £y Sections INT
B INT
------- [ sections SR INT
Bl &Y Evénements imil BOOL
------- [ Evenements THER e S
[} EvénementsEfS
B+ 5y Tables d'animation
{r] optigue E/S]

4-1-4 Test du programme lorsque le variateur est configuré en profil 10

Il suffira de positionner CMD a 1 pour démarrer.
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tavigateur du projet S 5
Ty wesncurck
= Ly Typesdonnées dérivés | Type r LG
© T_MNoCoWaL 21N ARRAY[L.E|OF .
@ T_MNOCD4D1_2_ OUT INT CMD CMD=0000  CMD=0001
1 Types FB dérivés INT i Ip’ Consigne = 50
=l (Y Variables et instances FB INT
@ Variables éémentaires INT /
@ variables dérivées INT P _:""
@ Variables de DDT d'équiper INT i /
B Veriables dérivées E/S INT I / ,/
B Instances FE démentaire INT /’ /
B Instances P8 dérvé ARRAY[1.2]0F / /
(1 Mouvement ARRAYTT 2]0F / 4
=y Communication _| ARRAYT1..8] OF
™ & e T ETAT ETAT= 0233 ETAT=0637
O Reseau_UC INT Vitesse Vitesse =50
=3y Programme INT
B3 Taches INT
E— 3 MasT INT
B i3 Sections
o @ pro
[] Sections SR
E-iZy Evénsments
[ Evénements TIMER
[} EvénementsE/S
=3 Tables d'animation

4-2 Liaison Ethernet a partir du coupleur NOE

M340 - BMXNOE

switch

Configuration N340 - Altivar Process ATV600 - ATV000
Ethernet TCP Modbus

Le coupleur NOE utilise I'outil I/O Scanning natif sur Unity, il évite toute programmation pour
seulement établir une table de dialogue en quelques clics.

Configuration du port Ethernet de la carte NOE

P

82—, linmmunicamn clic droit

e
Liste des réseau disponibles ©
T

3 —E o~ = ‘;j' .Cf:lmmumcat'nn
Changer nom ©

|Rmau‘,\'DE 4

oK | e | A |

définir un nom de réseau

Navigateur du projet £
IEE Yue structurelle
— T, Projet 5
{3, Configuration :
-%E 0 :Bus automate Adresse [P dumadule
D Types données dérivés Adresse IP

1 TypesFB dérivés

-5 Variables et instances FB

choisir la référence de la carte NOE

Famille —

HOE 010012, NIOE (110 2
MNOE 0100, NOE 0110
MNOR 0200

T T

@& Variables élémentaires
-@ variables dérivées Sécurité | Configuration IP I Messagens I 10 Soanmng ] Gaobel Do ]
~@ Variables de DDT d'équipeme
-l Variables dérivées EfS AeotsFTR &HTTR
-k Instances FB démentaire
@B Instances FB dérivé IMlise  nivesu du micrologiel & FOR Im
1 Mouvement i [FTPITFTR):
{33, Communication Aisods web (hittp] lm
@', Réseaux =

i)
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T —

%a Vue structurelle

{3, Projet

1 part Ethernet BJ45 10/100

(BT emxNOE 01102

8 unity Pro XL : M340 ATV320 MODBUS TCP PRO(]
M Fichier Editon  Affichage Services Outls Gén

@, Configuration
l’gg 0 : Bus automate

MM o 8mx xer 0800

{P) (P ¢ BMX CPS 3500
0 : BMx P34 2020

B E:swinoEniin.z] 1

i

ESR: T, SR

2, Communication

{3, Réseaux

%, Ethernet_NOE
j, Programme

{2, Taches

Beeq] 2

Lien réseau:

IAucune ligizon ¥ l

|as @

] “n bR |eo |_

valider

Communication

‘ : r-\‘\i

|% ReseauNOE 5

Réseau_NOE change de logo, il est as
un port Ethernet de I'automate

Configuration de I’adresse Ethernet du coupleur NOE ( 84.0.2.7)

Mavigateur du projet

%a Yue structurelle

]

[ Mouvernent
@ Communication

— Famille Module Addreszs —
FRack Mo
{3, Projet - | MoE 1002, NOE o110 2 = | ’VIT I—
- @ Configuration
0 : Bus automate — Adresse IP du module
]]m 0 : BMX ¥BP 0300 Adresse [P IMasque de sous-rézeau Adresse d
B (P) (P) : BMX CPS 3500 g . o0 . 2 . 0T |255.255.255. [ | [
B 0:BMXP342020
1:BMX NOE 0110.2
iz sécurié | Configuration IP | 2 ssgese | 10 S | Ginbed D
3
4 — Configuration adresse [P Adresse Ethernet
2 {+ Configuiée du coupleur NOE
. Adresse P g .0. 2. 7

IMasque de sous-réseau

2h5. 265, 265, 0

Adresse de passerelle 0. 0. 0.0

(™ A partir d'un serveur

Mom equiperment I

r— Configuration Ethernet

{* Ethemstll  gnza

Utilisation de I’outil I/0 Scanning natif Sur UNITY pour la configuration de la requéte

socié a

4

-3 Configuration

- B0 02 Bus automate

(] TypesFB dérivés

Variables élémentaires
Variables dérivées

Variables dérivées E/S

Instances FB dérivé
(3] Mouvement

£y Communication
-y Réseaux

E ~{3) Programme

(21 Typesdonnées dérivés

£5 Variables et instances FB

Variables de DDT d'équipe

Instances FB élémentaire

o JID Ethernet NOE] 1

Tg vue structurelle —Fanille
-3 Projet - Jrice o002, e om2 = |

I

Module Addre:
k.

- Adresse IP du module

AdresselP

Masque de sous-réseau

Module ol »
T 2
1 0
non Global Data
MOM  »| Serveurd'adresses
Advesse de passerelle
| mTR
=S [

|s4n i T

|255 I

[

séurié | Contguason P | Messagere IlOSnimivg |{3 o | s || Sever e

| Wi | Bande passane |

Zones MW du maitre

Lecture Ecriture
Ir Oe Joo = a Jior | Oe 200 = B E Puasde |a période de répétition: [0 =
Griphé sCanné;
Timeout de | Période de |  Objet Ref. = Objet Ref.
Nom de . | Syntaze ouL it '} Longueur | Demiére valeur J Longueur .
Adresse IP - aauil 1D umité validité repetition maitre esclave 2 maitre esclave P | Deseription
I'équipement esclave me) s (lecture) | (levture) | Uecture] (entrée] (Goriure) | (Goritare) | (Eeriture]
i < =

Le coupleur NOE permet de lire et écrire dans le variateur ATV6x0 ou ATV9x0 de deux fagons

différentes :

par utilisation du scanner d’lO hébergé sur la page Web du port Ethernet intégré,
hors scanner d’l0, en adressant directement les variables du variateur.

14



4-2-1 Communication a partir du scanner d’IO hébergé par le serveur Web du port Ethernet
intégré

siovie | Contpnton® | Vesemgere [105comning | 3 i | s | o i | i | Smsepses |

i ko § SeAIWI00 4 %6AIWI0L = "eAIW2003 %6MW201
- Lectuy Ectinure. - = . correspondront donca
| [ e [0 = Ao l Oe [0 = 'V ET correspondront donc a (‘\ID ot - F’?

ETAT et Vitese
7
1 | emite) | | ;l

= F i
— [Timeout e [Piriade ae [
| nanneew Vot | n-'l-l or -g;*|w 'S-'."ﬂ'-,
_l-_ CIrIy '_; Ed = e MEC ) 0
e /f‘ //
Va lire et écrire dans le scanner d'TO hébergé
sur la page Web du port Ethernet intégré de / ’/_,,.-/— En retour réglages usine,

I'ATV600 ou ATVO00

e D | R R
Le scanner d'I0 hébergé sur Ia page Web du port Ethernet

intégré comporte une table de 32 variables en écriture et de = = m >
32 variables en lecture, ces tables débutent a I'adresse 0. l In ITW! _"J Rech

4 =]

ETA Cl4402 State Register 3201 1 CMD  Command register 8501
RFRD DRIVECOM :Actual speedvalue 8604 LFRD DRIVECOM : Nominal speed value 8602

3 LsP Low Speed 7 3105
4
5

En réglages usine, le scanner d'l0 du port
Ethernet du variateur n'est composé que des
deux variables ETA et RFRD pour sa lecture et
des deux variables CMD et LFRD pour son
écriture.

LCR et LSP ont £1& rajodté pour pouvoir lire le
courant et modifier la petite vitesse.

L2

FECEEEEEEEE W

2
(=]

4-2-2 Communication sans scanner d’I0 directement a partir du tableau des variables
automates

siors | Cotgunn® | Vessagmre 10 Scannig |cuiniinn | 5P | sonesr s | wir | s pasone |

mmmam
” Tofm = M| oefm = AT %MWI00a %MW1l %MW200 & %MW 201, itgin: [ =3
— = correspondront done a=———— correspondrontdonca__ ~ |
Piriphisiques scannés : ETAT etV Vitese — CMID et consigne
i 3 i aze | THmeout de Pétiode de m n-lc i | R s m ek Fef. Longuwess |
10 unité selave: w[!i'l‘. 'I"[_I_- !E" (lectore) M} {becture) [entrie) [‘“__:2- (eeriture) licritdre)
1 =0 Indes ﬂm Ed [ 3 {Mainien de lawale = | WMW200 6501 3 [
// s i
Va lire et écrire directement 3201 et 3202 8501 et 8502
dans le variateur co"ewom.‘,“‘ y correspondent a
ETAT et Vitesse CMD et consigne
. | L - Scesveseitoins
Raimia Logie

Lode address J
CMD Command register 1622135 = 8501
CMi Extended conirol word 1652138 = 8504
RPR Time counter resat 16#0C30 = 3120
LFRD Speed setpont 1EH2194 = 8602

LFR Relerence frequency 1622136 = 3502 &
PISP PDSet Point 1622137 = 8503
Al AN image input 16#1441 = 5281
MER Muttiptying coefficient 1842637 = 11831
ETA CLA402 State Register 162#0C81 = 3201
HMIS Drive state 1B20CAR = 3240
ETI Internal State Register 1620CEE = 3206
CRC Channel for reference fraquency 16220F3 = 8341
Cccc Active command channel 1E6220FA = 8442
CNF5 Active configuration 1681F54 = 020
STUN Tune seiection 162591 = 2617
SMOT Status of motor tune in term of salency 16#254AD » 5545
RFRD Qutput velociy 16#219C = 8604
RFR Motor Frequency 1B#0CEZ = 3202

Création de la table d’animation
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Navigateur du projet sl

définir ces 2 lignes =+ |
e DNIW100:3 of senw300:3 LOEI | Eh R |
; &0 0:Bus automate - l i
-[7] Types données dérivés \
-[Z] Types FB dérivés ETAT
@ Variables et instances FB \ ----- & MW100[1] Vitesse
Variables élémentaires N L f °f¥¥ D01 INI
Variables dérivées ""'--E LMW200:3 | ARRAYID..2] OF ..
Variables de DDT d'équipe s & LMW200[0) CMD
B Variables dérivéesEfs | [ || || | i~ & MW20001] Consigne |
& Instances FB élémentaire || || || i - & TMW200[2] [ IN1 T
¢ InstancesFBdérivé || || || i~ [ |
Tables d'animation —

clic droit , créer nouvelle
table d'animation

4-2-3 Test du programme lorsque le variateur est configuré en mode séparé ou non séparé

Aprés avoir établi la connexion, transféré le programme et mis en “RUN’, il s’agira de tester le
“DriveCom”’ du variateur.

Modification | Forcer || ¥4 | v & =¥ i §
DriveCom
Mom - Waleur Type ¥
o0 EMWI0E3 ARRAYTD.2) OF...
— e L MWA00] 1640250 = ETAT — ETAT = 0250 ETAT=0231 FTAT=0233 ETAT=0237
— @ LMWI00[] | Vitesse I 1 1 I Vitesse =50
— @& W02 INT \ \ \ ?
_[_].... MW 200:3 ARRAYID. 2] OF. .
. @ LMW200[0] 16£0000 CMD ) | CMD=0000  CMD=0006 CMD=0007  CMD=000F
. @ LMW200[1] Consigne
= 1 Consigne = 50
- @ LMW200[2] INT s

4-2-4 Test du programme lorsque le variateur est configuré en profil 10

Modficaon | Focer || % & | v £ X | B

Nom v | Valeur Type v

=- 8 %MW100:3 ARRAY10..2] OF... "

T @ %MWI100[0) WHRsy | BTAT _ | TOTE» (mameaew
@ “MW100[1) Vitesse ? 1 Vitesse = 50
® ZMW10012) INT \ ’ 1

5-0_%MW2003 ARRAY[0..2] OF ..
& “MW200[0] 16#0000 CMND | CMD=0000  CMD= 0001
@ “MW200[1] Consigne'_ Consigne =50
® “MW200[2] INT

4-3 Liaison Ethernet a partir du coupleur BMXMOC401

M340 - BMXNOC401

JIFIED

-
& 8| switch
e

.‘,\_:_ i .

Configuration N340 - Altivar Process ATV600 - ATV200
Ethernet TCP Modbus

16



Le coupleur NOC401 est entierement défini par un fichier DTM comme le sont les autres
interlocuteurs comme I’ATV320, ATV600 et ATV900.

Ces fichiers DTMs sont rangés dans une bibliotheque ou tous les logiciels batis sur le principe du FDT
(container) peuvent aller les utiliser.

Dés que La NOC401 est définie dans la configuration automate via le “navigateur de projet”’, le DTM
correspondant est chargé dans Unity et est accessible via le “navigateur de DTMs"".

Le coupleur BMXNOCA401 disposent de deux profils : "Modbus over TCP” et "CIP".
Navigateur de projet

B Unity Pro XL : 1M340 ET NOC ADRESSE 110 AVEC ATV630 ADRESSE 4 - [Bus automate] —

@Fid’uﬁ'r Edtion Affichage Services Outlls Génération  Automate Mise supoint Fenétre  Aide

|[esEE|@ie|co|vead (@& |l ak@e « aal
Navigateur du projet |
Bus | O [eM<Pa4 20102 0230 =

# [ Typesdonnées dérivés
(1 TypesFB dérivés
£}~y Variables etinstances FB
@ Vanables élémentaires
@ Variables dérivées

Navigateur de DTM

Unity attribue une adresse par défaut au coupleur NOC : 192.168.0.1, adresse qui sera
modifiée par la suite.

i Unity Pro XLz m340 vide®

e Fichids ' Edition Affichage Services Outde Géneration Automste Mise supoint Fendtre 4
+ - - = |
= | — [(BEBE iR oo Mo E ||| s
‘E:‘ 2meE e - Catalogue matériel Alt+2 S e -
1T Navigateur de biblothéue des types All+3 Emmmers [séiectiomertavaie
avigateur du proje e & Sl 5
e e e Bbliotheque des écrans d'exploitation  Alt+4
%a Vue structurell
Rechercher | remplacer Alt+5
=M Projet|
{31, Configuration Viewer de diagnostic Alt+6
g, 0 Bus automate Ecran de [automate Alt+7
oy 3 CANU?EH . Fenétre des variables Alt+8
E{, Types données dériv 7
D" Types FB dérivés Editeur de données Alt+3
&, variables etinstance] . jioseir oo | 2 A+l
B, Variables lémentai o A =
- 8, Variables dérivées et R

Choisir dans la bibliothéque de DTMs incluse dans Unity V8, le DTM correspondant a ATV6x0

ou ATV9x0
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4-3-1 Utilisation du DTM “ATV9xx ou ATV6xx pour communication TCP Modbus”

x
£33 PC héte
"""" HJM Equipement Type Foumisseur Version Date I;l
Clic droit ALTIVART1 Revision 2.7 Equipement Schneider Electric 27 _|
ALTIVART1 Revision 3.3 Equipement Schneider Electric 33
_I'_ ATVIZ Equipement Schneider Blectic | 2.03.0 | 2016-05-05
ATW32 from EDS) Equipemert Schneider Electric 17 _} ATV600
| Equipement Schneider Electric 2016-04-18 %=
Bl Equipemert Schneider Electric
] Schneider Electric
|
= Equipement Schneider Electric | 2013-10-28 .
1 EME AHI 0812 Passersle | Schneider Blectric | 1.0.49.0 | 20140523 ATV900
1 BME AHO 0412 Passersle Schneider Blectric | 1.0.45.0 | 2014-05-23
Ajouter DTM Fermer |
[séiectiomnerlavoie ]|
| Protocale
CIP [EtherMet/IF)

Annuler

Lorsque les adresses proposées par défaut ne conviennent pas, il est nécessaire de définir :

ATVOx0

Navigateur de DTM

{53 PC héte

EN A

.10 » M_Nocoa01_2| 1

: B, <Mo

dbus:84.0,2, 111 > ATVxux

la table d’entiers a lire ou écrire dans le variateur pour le faire fonctionner.

les adresses IP réelles du coupleur NOC401 et de l'interlocuteur variateurATV6x0 ou

g

- M_NOCD4012

#. Communication

l M_NOCD401_2

B # Propriétés dela voie

=

‘5

Commutateur

Ea 2

Services

Serveur d adresses
SHMP

QoS

Securité

Esclaves locaux EtherMet/IP
- Esdave local 1

0|

Configuration : IStatique j
Groupe/Paramétre ‘ Valeur | Unité
B[] Adresse IP
b Po Adresse IP du module 3
[» Masque de sous-réseau 255,255,255.0
[» Adresse IP de |a passerele 0.0.0.0

"Descriph'on

Ensuite, en cliquant sur <192.168.0.1> M_NOC401_2, il sera possible de définir I'adresse
Ethernet réelle de I’Altivar, puis de définir la requéte de lecture/écriture.

k|

Havigateur de DTM__
£ PChéte

A

- [g[<540.2.190 > M NOCD401 2|
1

i

t

Vue structurelle

[E

=)

5 Projet
{33, Configuration
% 0 : Bus automate

m

=]

=3 0 : BMX XBP |
EF):
B oo:emx
B oiemx
o2

@ bW

i 71 BMX

- {23, Types données dér

ﬁb T_M_NOC0401_2

(L, T_M_NOCod01_2
[71_Tvpes Fg dérivés

i 7

1 - M_NOCD401.2

Communication

i i M_NOCD401_2

Schneider

3 Electric

Bl # Propriétés de la voie

=

=8
B

=1
=

= / Liste des équipements

Commutateur
TCPJIP
Services
Serveur d adresses
SNMP
Qos
Sécurité i
Esdaves locaux EtherNet/TP
Esdave local 1
Items
Esdave local 2
Items
Esdave local 3
Items

/ 003] ATV <MDB: 84.0,2.53)

Adresse Ethernet du
riatenr

Propriétés [[Parametage de | adfesse | Paramétrage defa requéte |

) .
- 44

Modifier | adresse
’7 Adresse IP ¢

[~Serveur d adresses

DHCP de cet éguipement ; |Désactivé i
Identifié par : Adresse MAT b
Henificatea 00-00-00-00-00-00

Consignation 2 Masque de sous-éseau : 255.. 285 . 255 e}
£
Hide | oK | Anrder | e
<[ Deconnects [ [0 3eu de domnées 12 | o o ]
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Navigateur de DTM ] |

53 PChste =, M_NOC0401.2
EBEY < 54.0.2.110 > M _NOCD401 2 % Commurication
1 ! M_NOC0401_2 E

=-# Proprités de la voie Proprigtes: IParame’trage de | adresse | Paramétrage de la requéte |
Commutateur

e ~Nom de la structure d /5"
Services Nom par défaut |
; Serveur d adresses —Entrée
ZI::P MNom de la structure : | T ATV IN
Sécurité
Esdaves locaux EtherMet/IP Nom de la variable : | ATV _IN
Esdave local 1
- Items
Esdave local 2
. Items Nom de la structure | | T ATV _OUT
=~  Esdavelocal 3
: Items 2

I'_—f Liste des égquipements
4 |[003}ATV910¢.'<MDB:84.'0.25>]

Consignation

[ Sortie

Mom de la variable : | ATVS_OUT

i~ Gestion des items. 4

< | _;I Mode d importation f IManueI vI Réimporter les items:

B Propriétés de la voie e = I - II
f pCommutaneur e e | Ll R AR R R e 2 Les adresses de lecture et d'écriture
TCP/IP du scanner 410 du serveur Web du A
Services / module Ethernet intégré
Ajouter une requéte SUpRHmES "
Serveur d adresses
SHMP -
i QoS Bit de connexion | 1D urité |T|menut de validité {ms) | “ériode de répétition {ms) ongueur (Jecture] Derniére valeur
Sécurité P4 1500 & 0 3 Valew demanten
Esdaves locaux EtherNet/TP 3 4 7 3
) Esclave local 1 _____/
: Items . . g 3 R
Esdave local 2 L'automate va lire et écrire dans le scanner d'IO Lecture des 3 permiers entiers Ecriture des 3 premiers entiers
s 5 < du scanner de lecture : En r d' écri :
Items intégré dans le serveur Web de la prise Ethernet du scanner d'écriture : En

réglage usine les deux premiers |

native du variateur entiers sont ETAT et Vitesse

réglage usine les deux premiers
entiers sont CMD et Consigne _ \

Reguéte 001 : Items

Consignation
/" €)-Drive IO Profile 2l
Inputs (Drive to Controlier ) Outputs (Controlier 1o Drive) Reéglage
usine
T
N, 1 ETA  ClA402 Stale Register 3201 |1 CHMD  Command register 8501
= DRIVECOM :Actual speed value 8604 2 LFRD _DRIVECOM : Nominal spead value 8602
3 ITH 9630 |3 LsP 3105
4 4
B 5
5 &
1 "
8 2 12

Le scanner d’lO du variateur sera accessible par le M340 comme suit :

Scanner |10 lecture Scanner IO écriture,
Adresse 0 du scanner de lecture :ETA Adresse 0 du scanner d’écriture : CMD,
Adresse 1 du scanner de lecture :RFRD Adresse 1 du scanner d’écriture : LFRD.

Les variables ETA, CMD, RFRD et LFRD sont des entiers (16 bits) hors ce qui est fourni par
le DTM sont des octets, pour une meilleure compréhension, il est utile de fabriquer des entiers
auxquels il est possible d’associer des variables.
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Schnelder

S Electric

ltems
E-  Esdavelocal 2
Ttems
B Esdavelocal 3
Tiems
5 Ustedes

Consignation

= [003] ATVE30 chorus <MDB: 84.0.2.4:

Bl éinition des noms d tems ]
5

Type des nouvest items

= —

Définir Ia zone sdlectionnée comme

Sélectonnez une zone €  [(in o ok sienrs teins

smpies 7|
Nom de | item {32 car. max.) ¢
[Cok ] s | e |

‘Racine des noms d items par défaut
BLOCKA ‘

Définir des items. !

Le scanner d’lO est devenu :

Scanner 10 lecture
Adresse 0 du scanner de lecture :ETA
Adresse 1 du scanner de lecture :Vitesse

Test de la liaison

| Envée Jentrée @it | sorte | sorte @ity |

0. | Offsetfconnexion [ Nom de litem

1 1
2 2
3 3
4 4
5 5

Scanner |0 écriture,

Adresse 0 du scanner
Adresse 1 du scanner

:
: 3
) 5
d’écriture : CMD,
d’écriture : Consigne.

Revenir sous le navigateur de projet et “actualiser I'application” liée a la voie 0 de la NOC401,
suivre la procédure détaillée dans la figure suivante.

Navigateur du projet i A
?a Wi Strichirele 4 port Ethemet RJ45 10/100
& Projet BMX NOC 0.
@ 1, Configuration HB it {me]
'__] Types données dérivés -~ Projet
= !__| Types FB dérivés N oo s |M_Nf_\4:n-m1—
=y Variables et instances FB =
@ Variables démentaires [~ Entrées Sorties
@ variables dérivées Indien STV : ro— Index 0w : |16
@ Vvariables de DDT d'équipement ;
B Variables dérivées E/S Taile ma.: I‘s Tailbe max : |l€i
& Instances FB éiémentaire ~ Réseaude conneetiéER—————
—— @ Instances FB dérivé
.f‘___| Mouvement I| T e I
@[] Communication \l
= {3, Programme
B {3, Taches
- (), MAST |
g [
(13, Evénements TIMER L | Echec lors de lopération de mise 4 jour,
, [, Evénements E/S
|_1 Tables d’animation IE
[71 Ecrans d'exploitation

Bl Fichier todfier Editkn Affichage Serc

i 5
! ul‘ﬂ: Ibrn"'atmr Inl.vunwatp Mise au point  Fenétre  Akde

ansﬂmuﬁvﬂ e 1 RN A e = =R =
—— 4 poit Ethermet RJ45 10/100
— BT ewxnoce.. | fm
T — s | ertmen :
o
e T \ |t W_A
MM, o : sMx 8P 0800
31, 3: CANopen - Entibes
(31, Types données dérivé
:34' ambeiry e Indes 70 D"’\ Ajuster /-
&l m:aﬁmﬁmm Tale mat.: -‘( Tamemas \-
@ variables dérivées - Rseal de connectivité EIF
@ Variables de DOT déquipement 4‘\ R oI TIE 3
B Variables dérivées E/S

Regénérer tout le projet
66% - GEnération des variables el
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Unity crée 4 variables visualisables sur le navigateur de projet, répertoire : Variables et
instances FB / Variables élémentaires.

- deux pour la gestion de la NOC401,
- deux pour la mise en service du variateur ATV6x0 ou ATVIxO.

Pour tester les deux variables ATV6x0 ou ATV9x0, une table d’animation doit étre créée.
Sélectionner les deux variables, clic droit, commande “Initialiser la table d’animation”.

E|

%a Yue structurelle

3] Types FB dérivés

& [vaahe

) T_M_NOC0401_2_IN
) T_M_NOC0401_2_OUT

3 variables et instances FB
glémentaire

@ variables dérivées

@@ Variables de DDT d'é?uineii;l
3

Variables |Types DDTI Blocs fonction I Types DFB I

(™ 0 %[ Nom =IF

Unity crée 4 variables dont ATVOxx In et
ATVOoxx_OUT liées directement au variateur

! n T COupEr Chrl+-5
-2 @ M_NOCD401 2 Copier Cri+C
-5 @ M_NOC0401_2_ Caller Chrl -4

s Insérer Inser
SUpRErimer: SUpREr
—_— Sélectionner tout Cirl+A
{0 Bus automate @ Editeurc  Développer tout PavNum *
= Reduire FayTdurm -

I Initialiser |a table d'animaﬁonl Cirl+T
Initigliser une nouvelle table d'animation Ctrl+HMaj+T
Purger les variables inutilisées
Deverrouiler. ..

Il va étre possible de tester les deux variables ATV9xx_IN et ATV9xx _OUT.

2§ Communication
[0 Réseaux
D Programme

Navigateur du projet |
IEB Vue structurelle
D Mouvement ;I

I Modification Forcer || T | AT =R S
MNom - Valeur Type - Car
- @ ATV IN T_ATVSe_IN
P 1650231 INT
0 INT
ARRAYI0..3] OF...
T_ATVSe_OUT
1640006 INT

On retrouve les variables ETAT , Vitesse, CMD et Consigne déja définies dans les Items

4-3-2 Test du programme lorsque le variateur est configuré en mode séparé ou non séparé

Ces variables doivent respecter le Protocole Drive COM 402 consultable en amont.

Modfication | Farcer “ N

¥ 5

I

| Nom > Valeur Type * Cor
| C- @ ATV IN T_ATWSe_IN
..... @ ETAT 1640231 INT
..... & Vitesse 0 INT
- B Freel ARRAYID..31OF...
- @ ATV OUT T_ATWSe OUT

160006 INT
| INT

DriveCom

ETAT = 0250

ETAT=0231 ETAT=0233 [ETAT=0237

Vitesse = 50
= _, =
CMD = 0000 CMD =0006  (CAMD = 0007 CMD=-D00F ‘_l
Conzigne = 50

3-3 Test du programme lorsque le variateur est configuré en Profil IO

I Modification Forcer | | W | v & % | H
- Valeur Type -
T_ATVSe_IN
1680231 INT
0 INT
ARRAYID..3] OF...
T_ATVSoe_OUT
1640006 INT

Profil 10
ETAT = 0233 ETAT = 0637
. A Vitesse = 50
~ .
CMD=0000  CMD=0001 =

Consigne = 50

4-
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4-3-4 Utilisation de la NOC sans utilisation des scanners d’IO

Il est possible pour I'automate d’aller directement lire et écrire dans le variateur sans passer par les

scanners d’l0.

Propriétés | Paramétrage de | adresse  Paramétrage de s requéte |

Ajouter une requéte | Supprimer |

Bit de connexion | 1D unité |[Timeout de validité (ms)| *Eriode de répétition (rhs}l Adresse (iEc‘h.xe)l onguewr (lecture | Derniére valeur | idresse (Ecriture]| Longueur (Ecriture) | o
1] 0 1500 60 3201 3 =ur de maint 8501 3

|
Pour aller lire et écrire 3

dans le scanner d'IO

interne au variateur 3201 et 3202 correspondent 8501 et 8502 correspondent
a ETAT et Vitesse 4 CMD et Consigne
A B C

1 | Code Hame .;‘d"r’::s

2 | CMD Command register 1622135 = 8501 |
3 cmi control word 1642138 = BE04

4 RPR Time counter reset 168#0C30 = 3120 |
5 | LFRD Speed setpoint 15#2194 = 8502

6 | LFR Reference frequency 16#2136 = 6502

7 PP PIDSet Fomt 1642137 = 6503 |
8 _am AN1 Image input 16#1441 = 5261 |
3 | MFR coefficient 1682E37 = 11831
10 | ETA C1A402 State Register 16#0C81 = 3201

11 "HMIS Drive siate 1640CAB » 3240 |
121 En Internal State Register 16#0C88 = 3208

13 "cCRC Channe for reference fraquency T6#20FS = B441
14| ccc Active command channel 16#20FA = 8442
15 "CNFS Active g 16#1F54 » 8020
16 _STUN Tune selection 1642591 = 9617
17 ' SMOT|  Status of motor tuna in term of sabency | 16%25AD = 9645
18 RFRD Output velocity 16#215C = 8504
19 RFR Motor Frequency 1680C82 = 3202 |
an Awn L wbcse—ue— = | amummnr  aanr

A part ce paramétrage de requéte, la déclaration du variateur, la mise en ceuvre et le test de cette
configuration est rigoureusement identique au développement précédent ( scanner d’lO du port
Ethernet intégré)

4-4 Liaison Modbus filaire ou RS485 a partir du por __ t processeur

M340 - processeur BAIXP342020
[..s 1] rﬂ Hm l
| | ;

|

T

Configuration M340 - Altivar Process
ATV600 - ATVO00
Modbus filaire

LUSGC3

Configuration du coupleur

Navigateur du projet |

%a Vue structurelle

...... 5 Projet =
B £ Configuration mmﬁmlml
= h 0 : Bus automate - itesse de ission
- [EF :

B

0+ BMX P34 2020

’7 Délaiintertrames ———————
IMaitre
@ 2 |7 ’7 Pardéfaut [t | me
3

- @, Ethernet Mombre de réitérations
1:BMX NOE 0110.2

Donnée SSep |

Délai de répanse E‘UU (™ ASCI7 bits: & qpie | 6

[}

[re— 1 1 (* RTU(Sbits) = 2hits
onchtion

Esclave ]
& Parite ——F
ILiaison tModbus | = Numemd'esclaue—‘ EI 7
j % Paire]| © Impaire ™ Sans
& Téche : Ligne physique Signaus Fretard RTSICTS
7 ¢ BMXNOC 0901.2 |MAST 'l ’7(‘ RS232 ’75' T (= ZA00ms

- T données dérivés
a ypes % R4aR

) T M NOCD401 2 IN _lLI
iC {0 Bus automate] o [MAST] |[£] TablelSyno.. 3]0.0 : SerialPort]

(L )

- cuiTuLoT
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4-4-1 Communication a partir du scanner d’lIO du variateur

tim iTg

geminn_lreadvarﬂ],ﬂ

P

1/

2
READ VAR ;s WRITE_VAR
timing  gestion_ecriture[1].0
EN ENO[— N I 1 / [ EN ENO)|
ADDM('0.0.0.1"HADR RECP |-lecture_8_variable ADDM('0.0.0.1"HADR
“-I_k—__ . " .
wMw— osg [~ Adressage de 'esclave 1 (ATV) situé sur la voie 0 du wMwW— ogy
. processeur (0) du rack 0 .
12741+ NUM\ 127619 NUM
&-NB —i\ 8—NB
gestion_readvar-| GEST — GEST ecriture_8_variables—H EMIS

i

Name

Communication scanner. value of write ward 2

Communication scanner, value of write word 1

CMD

Communication scanner, vale of wrie word 3

on_ecriture—

GEST — GEST

8 variables

Bl alelefeefele

Communication scanner, valie of wrie word 4
Communication scanner. valus of write word §
Communication scanntr, vale of wrie word &
Communication scanner, valie of wrie word T
Communication Scanner. value of write word
Communication scanner, vale of read word
C: acanner, value of read word
Communication scanner. value of read word
Communication scanner, valie of read wiord 4
[ canner, vake o
Communicabion Scanner. vake of
Communication scanner, value of
Communication scanner. value o

(a/3(zlzlz

read word 8

1683108 12761

1683104 412762 Consiqne
1683108 = 2763 | | 5P :
168310C = 1276 .

LCR : Retour
courant

4-4-2 Communication sans scanner d’I0 directement a partir du tableau des variables

automates
_rsf i ¢ £
I o v WRITE_VAR
timing  gestion_ecriture{1].0
READ VAR —-I N ! } {EN ENOF
Inull_] mlnnllw‘lo
'_| P 11 EN ENOI- ADDM(000.)A0R
.-\DDM(‘D.U_G.H}- ADR  RECP|-lecture_8_vanable f,’/;”_ o8l
| —— Adressage de l'esclave IAATVY situé sur la voie
WMW- 0B du processeur (0) du rack 0 UM
20H-{NUM HB
N
“ne Extrait de la table des variables EMS
Logic
GEST—GEST[-  Code e address GEST—GESTR

CMD Command register 1622135 = 8501
CMl Extended control word 1652138 = 8504
RPR Time counter reset 1620C30 = 3120
LFRD Speed setpont 1682194 = 8502
LFR Reference frequency 16%2136 = 8502
PIEP PDSet Point 1832137 = BE02
AV AN image mput 1621441 = 5281
MFR ying coefiicent 1EH2ET = 11831
ETA CIA402 Siate Register 1620081 = 3204
HMIS Drive state 1820CAB = 3240
ETI Internal State Register 162086 = 3206
CRC Channel for reference frequency 16220F9 = 8441
CCC Active command channel 16220FA = 8442
CNFS Active configuraton 1621F54 = 020
STUN Tune selection 1622581 = 9617
SMOT Status of molor tune in term of saliency 1B#25AD = 3845

RFRD Output velocity 168219C = 8604 =
RFR Motor Frequency 162082 = 3202
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Il'y a création de 4 variables dont deux sont les résultats des lecture/écriture

g Vo structrele Variables | Types DOT | Blocs fonction | Types DFB |

: s R ™ T

i Hom | Type = IA..' |vuu|::mmm - |
B 7:8MXNOCD40L.2 £ J]_ecriure 8 vanables ARRAYI... |

£ (3 Typesdonnées dérivés N\ —m En réglage usine, les deux premiéres
T ) T .M NOCORL 2 IN 7 | | Cormigne]  variables du buffer de ecriture_8_variables
) T_M_NOCO401_2 OUT I | sont CMD et Consigne

Variables de DDT d'équipement.

o
»
®
B Variables dérivées E/S
a
£

Instances FB diémentaire
Instances FB dérivé
] Mouvement
{3 Communication
B £§ Réseaux
00 Ethernet_1

~En réglage usine, les deux premiéres
“variables du buffer de lecture_8_variable
sont ETAT et Vitesse

Il est ensuite nécessaire de batir la table d’animation

Vaiables | Types DOT | Biocs fonction | Types DFB |

U Ryl ten =T

E|
%3 e stucturele dodicaion | foe || v £ | v £ £ | E 5 H A
[ |
@ caiture_8_variables[1] INT CMD
- - @ eciture_8_varizbles[2] INT Consigne
H {7 Table[Synoptique £/5] - ecrture_B_varables[3] INT
- - @ ecriture_B_varables[4] INT
- ecriture_8_varables[5] INT
& ecriture_8_vanables[] INT
& ecriture_8_varables[7] INT
@ eaiture_8_ INT
= lecture_8_variable ARRAY]1.8] OF.

- 4 lecture_B_variable[1] INT ETAT

- @ lecture_8_variable[2] INT \itesse
- @ lecture_8 variable[3] INT
& lecture_2 variable[4] INT
& lecture_8_variable[5] INT
~ @ lecture_B_variable[F] INT
-4 lecture_8_variable[7] INT
- 4 lecture_B_variable[8] INT

.
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4-4-4 Test du programme lorsque le variateur est configuré en mode séparé ou non séparé

Apres avoir établi la connexion, transféré le programme et mis en “RUN’, il s’agira de tester le
“DriveCom” du variateur en affectant les valeurs en hexa de 6,7 et F et en vérifiant si les réponses du
variateur sont correctes en hexa : 255, 231, 233 et 237

iavigateur duprojet B

‘Ea Vue structurelle I Modification | Farcer ‘ , j §‘|, ﬁ ,é .
S Types données dérivés | - Type. v | Commertair
() T_M_NOCO401_2_IN o 0l ecriture8_vanables ARRAY[1_8]OF
- T_M_NOC0401_2_OUT - @ ecriture_8 variab_.. INT CMD CMD = 0000 CMD =0006 CMD =0007 CMD=000F
& ecriture_8_variab_.. INT Consi Consigne =50
i "% eciture_8_vanab... NT
iy Variables élémentaires @ ecriture_8_variab_.. INT
@ variables dérivées .- @ ecriture_8_variab_.. INT
- @ Variables de DDT d'équiper - 4 ecriture_8_varab_.. INT
B  variables dérivées E/S - @ ecriture_8 wariab_.. INT
- Instances FB élémentaire - ecriture_8_variab_.. INT
 Instances FE dérivé - gestion_ecriturs ARRAY[1 4]OF
Mouvement - [l _gestion readvar ARRAYTI. 4] OF
Communication = lecture_8_variable ARRAY[1..8] OF.
B3 Résemux -4 lecture_8 variabl._ INT ETAT ETAT =0150 ETAT=0231 ETAT=0233 FTAT=0237
o 0 Reseay_UC @ lecture 8 variabl INT Vitesse Vitesse =50
- @ lecture_8 variabl... INT
@ lecture_8 _variabl__ INT
- @ lecture_8 variabl... INT
3 sections & lecture_8_variabl.._ INT
@) prg @ leciure_8 variabl... INT
wen[7] Sections SR @ lecture_8 variabl INT
=] @ Evénements i
D Evénements TIMER
¥ (] EvénementsEfS
-~ Tables d"animation
: i optique E/S]
4-4-5 Test du programme lorsque le variateur est configuré en profil 10
%ﬂ e el I Modification | Forcer ” T{L | _f
= iy Typesdonnéesdérivéis | _Nom_ w | Valeur Type > |G
) TM_NOCO401.2 IN -0 eciture 8 vanables - ARRAYT1. 8] OF ..
) T_M_NOCO401_2_OUT @ eciiture_8 variab... | 1640000 | INT CMD CMD = 0000 CMD =0001
'__‘| Types FB dérivés ecriture_8_variab_.. | 0 INT i # Consigne =50
=l [ Variables et instances FB [ ecriture_8 variab... | 0 INT /
@ Variables élémentaires ecriture_8_variab_.. | 0 INT /
@ variables dévées _® ecriture 8 variab...| 0 INT / /
@ Variables de DDT d'équiper @ eciiture_8_variab... | 0 INT /
B Variables dérivées E/S ecriture_8 variab... | 0 INT ¥ /
% Instances FB élémentaire @ ecriture_8 variab___ |0 INT /r -
B Instances FB dérivé @ _geston_ecriwe ARRAYT1 4] 0F /
Z1 Mouvement - Bl gestion readvar ARRAY[1. 4] OF bt 4
=3 Communication = B lecture_8_varizble | ARRAY1.BJOF
By Réseaux @ lecture_8_variabl__ | 1640233 | INT ETAT ETAT = 0233 ETAT = 0637
00 Reseau_lIC @ lecture 8 variabl.. | 0 INT Vitesse Vitesse = 50
= 'y Programme @ lecture_8 variabl... |0 INT
g3 Taches % lecture_8 variabl... | O INT
= 2 MAsST @ le __g_vxidﬂ 1] INT
=y Sections @ lecture 8 variabl... | 0 INT
o8 prg ® lecture_8 variabl... | 0 INT
(] SectionssR @ lecture_8 variabl__ | 0 INT
=y Evénements % liming 1 BOOL
@3 Evénements TIMER | - ——— N S

[Z) EvénementsE/S
= ‘) Tables d'animation

5- Annexes — Détail des requétes de lecture / écrit

ure

Pour réaliser toute opération a distance via un réseau ou un bus, écrire des commandes et lire des
états variateurs, Schneider a développé pour ses automates programmables ( M340 , M580, M240,
M221) des instructions ou des modules fonctionnels qui semblent de prime abord différents selon les
langages et ateliers logiciels utilisés ( Unity, SoMachine, SoMachinebasic ) mais qui se révélent n’étre,
en fin de compte, que des nuances différentes d’'une requéte de lecture/ écriture
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5-1 Requ

éte lecture / écriture sans utilisation des

scanners d’'lO

Automate ou contréleur

Ecriture

HMWO

S

SMWT valeur de la consigne

Modbus filaire RS485

valeur de CMD

valeur de LSP |

Lecture

Variateur

wureino  Etat du variateur
wuwio1 fréquence motew

3105

LSP™]

L Requéte décriture 1 s
~ = : !
ANV 102 L T — Id=0 [ |3261 ETAT
%MwW10Z  Etat thermique "‘x____ Requete 0 eelis 1 e sl | 3202 siase
2 - ¢ 1501 cuD |

\ [8502 Consigne

———————— 1 19360 ___ Etat thermique

Il y a besoin de deux requétes en lecture et deux requétes en écriture

- LSP dadresse 3105 n'est pas consécutive 8 ETAT et VITESSE dadresses 3202 et 3201
- Etat thermique d'adresse 9360 n'est pas consécutive 3 CMD et Consigne d'adresses 8501 et 8502

Il sera nécessaire d'utiliser deux requétes de lecture/écriture, la premiére pour lire ETAT (3201) et
RFRD (3202) et écrire CMD (8501) et Consigne (8502) parce que les adresses de ces variables se
suivent et une deuxiéme requéte pour lire ITH (9360) et écrire LSP(3105).

Détail de la requéte

e Id =0: aiguillage , les requétes de lecture/écriture sont routées directement aux adresses variateur
e Adresse de début de lecture de lecture et adresse du début d'écriture
0 Requéte 1: (pour lire ETAT et RFRD et écrire CMD et consigne)

adresse de lecture 3201 (ETAT)
adresse d’écriture 8501 (CMD)
nombre de variables en lecture et nombre de variable en écriture nécessaires a
I'application, dans I'exemple ci-dessus
e nombre de variables en lecture nécessaires a I'application de ETA et
RFRD = 2
e nombre de variable en écriture nécessaires a I'application CMD et LFRD
>2
les adresses des variables automate qui écriront dans la variateur sont %MWO,
%MW1 soit une table de 2 parameétres débutant par %MWO0
les adresses des variables automate qui liront dans la variateur sont %MW 100,
%MW 101, soit une table de 2 parametres débutant par %MW 100

0 Requéte 2 : (pour lire ITH et écrire LSP )

Adresse de lecture ITH 9360

Adresse d’écriture LSP 3105

Les nombres de variables en lecture et écriture nécessaires a I'application sont 1
etl

Les adresses de variables qui écriront dans le variateur sont %MW 10 soit une
table de un parametre

Les adresses de variable automate qui liront dans le variateur sont %MW 110 soit
une table de un parametre
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5-2 Requéte de lecture/écriture avec utilisation du

scanner d’l0O issu d'une page WEB

Cette requéte va lire ETAT, RFRD, ITH et écrire CMD, consigne et LSP a partir du scanner d’'lO de
la page Web associée au port ethernet
Attention ! les paramétres ETAT, RFRD et CMD,consigne sont positionnés en retour réglage usine,
ITH et LSP doivent étre positionné volontairement et directement en se connectant sur la page
Web du port Ethernet ou par utilisation de SoMove

Détail d

e larequéte

. Id =255: aiguillage , les requétes de lecture/écriture sont routées directement aux adresses du

scanner d’'lO en lecture et écriture

*  Adresse de début de lecture de lecture et adresse du début d’écriture

= adresse de lecture 0 (ETAT)
» adresse d'écriture 0 (CMD)

= nombre de variables en lecture et nombre de variable en écriture nécessaires a

I'application, dans I'exemple ci-dessus

* nombre de variables en lecture nécessaires a I'application de ETA,

RFRD et ITH= 3

« nombre de variable en écriture nécessaires a I'application CMD et LFRD

etLSP =2 3

= les adresses des variables automate qui écriront dans la variateur sont %MWO,

%MW1 et %MW2 soit une table de 2 paramétres débutant par %MWO0

= les adresses des variables automate qui liront dans la variateur sont %MW100,

%MW101 et %MW 102, soit une table de 3 parameétres débutant par %MW 100

Automate ou contréleur

Ecriture

RE & modb
s Réservé modbus:
I'd."u';fl ___valeur de CMDj

“0W2 valeur de la consigne
%MW3  valeur de LSP
I

I

Lecture

- r
MW100 © Réservé modbus:
“=MW101 Etat du variateur
%WMW102 fréquence moteu
WMW1IC3 Etat thermique

|

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

Carte de communication Variateur
Ecriture
3105 LSP
h S
| 3201 ETAT
Y g K30 Vitesse
-
% N cup~ |
; 8502 Consigne _|
Scanner 10 carte VW3 " 3l
9360 Etat thermigue_|
Scanner 10
Ecriture du variateur
a1 | )
b — Y B
e ] /
Lecture ———— 4
164 —————————| |~
(12762 "
LSP dans le variateur

adresse 3105 pour écrire la valeur de

adresse 9360 pour lire la valeur de THR état thermique du variateur




5-3 Requéte de lecture/écriture avec utilisation du

scanner d’lO issue de la mémoire interne du

variateur

Cette requéte va lire ETAT, RFRD, ITH et écrire CMD, consigne et LSP.
Attention ! les paramétres ETAT, RFRD et CMD, consigne sont positionnés en retour réglage
usine, ITH et LSP doivent étre positionné volontairement et directement soit par I'afficheur

Détalil

de la requéte

Id =0: aiguillage , les requétes de lecture/écriture sont routées directement aux adresses du

scanner d’'lO de en lecture et écriture

Adresse de début de lecture de lecture et adresse du début d’écriture
=  adresse de lecture 12741 (ETAT)
» adresse d'écriture 12761 (CMD)

] nombre de variables en lecture et nombre de variable en écriture nécessaires a
I'application,

dans I'exemple ci-dessus

« nombre de variables en lecture nécessaires a I'application de ETA,

RFRD et ITH=> 3

* nombre de variable en écriture nécessaires a I'application CMD et LFRD

etLSP =2 3

= les adresses des variables automate qui écriront dans la variateur sont %MWO0,
%MW1 et %MW2 soit une table de 2 paramétres débutant par %MWO0

= les adresses des variables automate qui liront dans la variateur sont %MW100,
%MW 101 et %MW 102, soit une table de 3 parametres débutant par %MW100

Automate ou contréleur

Variateur
Ecriture
“Wo Réservé Modbus 3108 LSF I
WMW1  valeur de CMD 3201 ETAT
w2 valeur de la consigne 3202 Vitesse | \
S — - ™
1 + §302 Consigne \
Lecture 9360 ___ Etat thermique |1
“4v192 Réservé Modbus — /
SAW101 Etat du variateur h___ ~ criture /
_WMW102 fréquence motew e — 12741 8501 LY/
-T2 — 8502
| | 12743 3105 -
S || C U — Scanner 10
2761 — 201 du variateur
17Te2 3202
12763 9360 |
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
m Découvrez dés maintenant notre site internet w Appelez Chorus CLELIT) 0825012 999 )
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