Fiche technigue variateur

Test et mise en oeuvre rapide de la liaison Modbus RS485 entre un automate M221 et les
variateurs de vitesse ATV12, ATV312 et ATV32.

Gamme : ATV12 — ATV312 — ATV32

Introduction

Le but de ce dossier est de montrer comment mettre en ceuvre ou tester la liaison Modbus filaire native en RS485 entre
un automate M221 et les variateurs de vitesse ATV12, ATV312 ou ATV32 avec une programmation minimum
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Mode de fonctionnement du variateur

Comment piloter un variateur ATV12 , ATV312 et ATV3 2

Les variateurs de vitesse ATV12, ATV312 et ATV32 peuvent étre pilotés par soit par leur bornier LI1, LI12,. ., AILAI2 ..
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 paramétre ayant une

adresse et une signification précise.

Pour 'ATV312, les variables les plus utilisées

rdotﬂte):: gﬁz?&psin Code Eﬁ?g Name/Description/Possible values
(8601 6040 MDD [RAW TEC 618007 [control word |_
8602 6042 LFRD |RAW |E_§_|Jeed reference via the bus (signed value)
(6603 041 ETAD [R [EC 61800-7 status word
(5604 043 RFRD |R Output speed (sianed value)
8605 I6M3 FRHD [R Speed reference (signed ramp input)

Pour 'ATV12 ( 239 variables possibles) les variables plus utilisées sont :

Code

Name

Logic
address

CMD

Control werd

18#2199 = 8801 (=peed)
18#2135 = 8501 (freguency)

CMI

Extended contral waord

16#2138 = 08504

RPR

Reset counters command

16#0C30 = 03120

LFRD

Speed setpoint

16%2194 = 08602

LFR

Frequency setpoint

16%#2136 = 08502

PISP

PID regulator setpoint

16#2137 = 08503

AlV1

Analog input virtual

16#14A1 = 05281

ETA

Status word

16%219B = 8603 (speed)
16#0C81 = 3201 (freguency)

HMIS

Product status

16#0CAE = 03240

ETI

Extended status word

16#0C86 = 03206

CRC

Active reference channel

16#20F9 = 08441

CcCC

Active command channel

16#20FA = 08442

RFRD

Output velocity

16#218C = 08604

RFR

Estimated motor frequency (signed value)

16#0C82 = 03202

LCR

Estimated motor current

16#0C84 = 03204

Pour 'ATV32 ( 842 variables possibles), les variables les plus utilisées sont :

Logic CAHopen DeviceNet

Eriz e address index path

CMD Control word 16#2135 = 8501 16#2037/2 16#E88/01/66 = 13%/01/102
Chl Extended control word 16#2138 = 8504 16%#2037/5 16#E88/01/65 = 13%01/105
RPR Reset counters command 16#0C30 = 3120 18#200115 TEHTIN0NTS = 1120011121
LFRD Speed setpoint 16#2194 = 3802 16%#2038/3 16#8C/01/03 = 140/01/03
LFR Freguency setpoint 16#2136 = 8502 16#2037/3 16#8B/01/67 = 139/01/103
PISP PID regulator setpoint 16#2137 = 8503 16#2037/4 16#8B/01/68 = 139/01/104
AV First virtual Al value 16#14A1 = 5281 16#2016/52 16#7B/01/52 = 123/01/82
AV2 Second virtual Al value 16#144A3 = 5283 16#2015/54 16#7B/01/54 = 123/01/84
MFR WMultiplying coefficient 16%2E37 = 11831 16%#2058/20 TERSCII20 = 136/01/32
ETA Status word 16#0C81 = 3201 16%20022 16%#71/01/02 = 113/01/02
RFRD Output velocity 16#219C = 8504 16#2038/5 16#8C/01/05 = 140/01/05
RFR Output freguency 16#0C82 = 3202 16#2002/3 18#71/01/03 = 113/01/03
OTR Motor torque: 16#0C85 = 3205 16#2002/6 18#71/01/08 = 113/01/08
LCR Motor current 16#0C84 = 3204 16#2002/5 16#71/01/05 = 113/01/05

Dans les faits, quatre parameétres sont suffisants pour faire fonctionner le moteur :

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

e LFR ou LFRD : 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 a lire

exclusivement,
* RFR ou RFRD : permet de lire la fréquence réelle du variateur.



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 LI1 mais qui peut I'étre aussi par les mots CMD et ETA échangé entre un automate et le variateur a partir
de la connexion modbus ( I'automate pilote le variateur en écrivant son mot de commande CMD et en vérifiant si
l'ordre qu'il a envoyé a bien été interprété par le variateur par la lecture du mot ETA.

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

Les profils

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

Non séparés (ATV12, ATV312 et ATV32)
Déterminer le canal consigne revient a déterminer de facto le canal commande.

Séparés (ATV12, ATV312 et ATV32)

Il est nécessaire de spécifier le canal consigne et le canal commande, exemple faire démarrer le variateur avec
I'entrée bornier LI1 et lui fournir une consigne de vitesse via un automate par sa connexion Modbus RS485
intégrée

Pour ces deux profils, lorsque le canal commande du variateur est choisi comme étant Modbus RS485,
'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.
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Séquence a respecter pour ATV12 et ATV32 :

e Etat initial du variateur : ETA = 16#0250 (ATV12 et ATV32) => le variateur affiche NST,

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

e Ecrire CMD = 16#0007, attendre que ETA passe a 16#x233,

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

« Des 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.

Séquence a respecter pour ATV312

e Etat initial du variateur : ETA = 16#0240 = le variateur affiche NST,

e Ecrire CMD = 16#0006, attendre que ETA passe a 16#x221 =» le variateur affiche RDY,

e Ecrire CMD = 16#0007, attendre que ETA passe a 16#x223

e Ecrire CMD = 16#000F, attendre que ETA passe a 16#x627 =» le variateur affiche RUN,

« Des que ETA = 16#x627, 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.
Pour faire tourner le moteur dans l'autre sens, forcer CMD a 16#080F au lieu de 16#000F

Profil 1O (seulement variateur ATV32)

Il est caractérisé par :
» la spécification des deux canaux séparés comme pour le profil Séparés,

e 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

bit0
bit 1
bit7

15|14’13]12|11|1o| 9 |8 [:] sl 5| a| 3[ 2 [RECN

RESETDEFAUT
ARRIERE
AVANT

|CDOx

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

De fait, positionner le mot CMD a 1 revient a forcer le premier bit du CMD, il est vu par le
variateur par son adresse CDOQO, Il s’agit du seul bit dont la fonction est figée : Marche avant
CMD comporte aussi les bits CDO1 a CDO15 paramétrables, ainsi pour piloter la marche arriére
du variateur ATV32 a partir de 'automate M221en utilisant le deuxiéme bit de CMD ( CDO1), il
sera nécessaire d'affecter la marche arriere a ce bit.



Scanner d’'lO (variateurs ATV12 et ATV32)

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 ATV12 et ATV32 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.

En réglage usine, le scanner d’lO du variateur est composé de 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).

NC1_|Communication scanner, value of write word 1 [16#3108 = | CMD

NC2 |Communication scanner, value of write word 2 [16#310A 512762 | Consigne

NC3 |Communication scanner, value of write word 3 |16#310B ={12763 LSP: Low Speed
NC4 [Communication scanner, value of write word 4 [16#31DC = 12764

NM1 [Communication scanner, value of read word 1 | 16#31C5 =§12741 Etat

NM2 |Communication scanner, value of read word 2 | 16#31C6 Vitesse

NM3

Communication scanner, value of read word 3

16#31CT = 12743

LCR : Retour courant

Scanner d'lO du variateur ATV12
4 mots en lecture
4 mots en écriture

Réglages usine

Variables ajoitées en exemple

Logic
e N.?me ) address
NC1 Communication scanner, value of write word 1 16#3108 ={12761
NC2 Communication scanner, value of write word 2 16#310A 12752
NC3 Communication scanner, value of write word 3 16#31DB =1 2763
NC4 Communication scanner, value of write word £ 16#310DC = 12764
NC5 Communication scanner, value of write word 5 16#310D = 12785
NC& Communication scanner, value of write word 6 16#310E = 12766
NCT Communication scanner, value of write word 7 16#310F = 12767
NC& Communication scanner, value of write word & 16#31E0 = 12768
NM1 Communication scanner, value of read word 1 16#31C5 512741
NM2 Communication scanner, value of read word 2 16#31C6 =
N3 Communication scanner, value of read word 3 1BJ\G1C7=EZ?43|
NM4 Communication scanner, value of read word 4 16#31C8 = 12744
NM5 Communication scanner, value of read word 5 16#31C9 = 12745
NM& Communication scanner, value of read word 6 16#31CA = 12745
NM7 Communication scanner, value of read word 7 16#31CB = 12747
NS Communication scanner, value of read word 8 16#31CC = 12748

Scanner d'l0 du variateur ATV32
8 mots en lecture
8 mots en écriture

CMD
Consigne
L5P: Low Speed

ETAT
Vitesse

LCR : Retour courant

En mode réglage usine, le variateur est en “profil non séparé” et son canal consigne est configuré sur I'entrée analogique
du bornier All.

Schéma du connecteur des variateurs

Le brochage de la prise RJ45 est le suivant

Eiro::he:ﬁ s';;
RJ45

"ATV31 RJ45 |

Commentaires

ATV12

ATV312

ATV32




Test des variateurs ATV12 et ATV32 en profil Non Séparé, consigne par
Modbus RS485, pas d’utilisation du scanner d’10

Le protocole Modbus spécifie un maitre et des esclaves = L'automate M221 est maitre Modbus et les variateurs ne

peuvent étre qu’esclaves.
Ensuite les interlocuteurs maitre et esclaves doivent s’entendre sur le débit de la liaison, le type de parité , le nombre de
bits de données et le nombre de bits de start, dans cet exemple :

0 8 bits de données,
o] 1 bit de stop,
0 Parité impaire.

Configuration des variateurs

Variateur ATV12

Menu CONF = FULL = CTL-=» CHCF = SIM (profil Non Séparés en réglage usine),
Menu CONF = FULL = CTL- = Frl= Mdb : (canal consigne et canal commande via com Modbus),
Menu CONF = FULL = COM =» Add = 1 : adresse de I'esclave ,

=> thr = 19.2 vitesse 19.2 (19200 bds).

=>tFO= 8E1(8 bit de données - parité paire - 1 bit de Stop),

Variateur ATV312
Menu CTL = LAC = L3,
= CHCF = SIM : (profil non séparé en réglages usine),

= FR1 = Mdb : (canal consigne et canal commande via com Modbus).

Configuration de I'adresse Modbus, vitesse de communication, type de parité, nombre de bits de données, bits de
stop)

Menu COM = Add =1 : adresse de I'esclave,

=> thr = 19.2 vitesse 19.2 (19200 bds),
=>» tFO = 8EL1 (8 bit de données - parité paire - 1 bit de Stop),

Variateur ATV32
Configuration du canal consigne voie Modbus intégré du variateur

Menu CONF = FCS- = FULL = CTL =>CHCF = SIM ( Profil non séparé en réglages usine)
= FR1 = Mdb (canal consigne et canal commande via com Modbus)

Configuration de I'adresse Modbus, vitesse de communication, type de parité, nombre de bits de données, bits de stop,
Menu CONF = FCS- = FULL =>COM =>Md1 = add = 1 (adresse de I'esclave)

= thr = 19.2 (19 200 bds)
=> tfo = 8E1 ( 8 bits de données, parité paire, un bit de stop)



Configuration et programmation de I'automate

Configuration de I'automate

Un automate M221 en configuration simplifiée : un automate intégré (ici TM221MET/G), en voici la configuration

établie a partir de SoMachineBasic.

La mise en ceuvre en local via la prise automate est le moyen classique de programmation de I'automate M221,
Il est néanmoins intéressant si 'automate est intégré dans une architecture Ethernet de pouvoir le mettre en
ceuvre a distance via un PC équipé de SoMachineBasic et lui-méme interlocuteur Ethernet

Pour pouvoir utiliser cette fonctionnalité, il est nécessaire de définir I'adresse IP principale de la voie Ethernet
intégrée du processeur, ici 84.0.2.34, puis I'adresse de la passerelle dans cet exemple 0.0.0.0 car pas de

passerelle.

3521
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B8 [ Mylontroller (TMI2IMEIET/G
[T Entrées numériques
¥ Sorties numériques
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Configuration de la voie intégrée RS485 Modbus de I'automate en Modbus maitre 19200 bds, 8 bits de données,

parité impaire, un bit de stop
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B [ myController (TM221ME16T/G
Entrées numériques
[ Sorties numériques

B Entréss analogiques
=123 Compteurs rapides (HSC)
Générateurs d'impulsions
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Configuration de ligne série
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Equipement | Aucun

Commande Init

Débit en bauds - 2 2
N
Bits de données D 4
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|
|
|
|
Bits d'amst

(@) Rs-485

Polarisation i
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Paramétres du protocole |-

e 7
Adressage (™ Esriave
‘

Timeout de réponse (x 100 ms) |10
10

Délai inter-trames {ms)




Configuration dans I'automate des blocs fonctionnel

s de lecture et d’écriture des variateurs

Elle va différer entre les variateurs ATV12 - ATV32 qui n'utilise qu’un seul bloc fonctionnel : WriteReadVar et le
variateur ATV312 qui va nécessiter I'utilisation de deux blocs fonctionnels : ReadVar et WriteVar.

Configuration du bloc WriteReadVar pour les variate

urs ATV12 et ATV32

Il existe un bloc fonctionnel : WriteRedVar, il va permettre de lire et écrire directement les adresses de variable

dans le variateur

Adresses de lecture :

3201 :

ETA

Adresses d'écriture :

3202 :
8501 :
8502 :

Fréquence de sortie
CMD
Consigne

Par défaut, le premier POU a été créé par SoMachineBasic (1-NouveauPOU) ainsi que le Rung0 de ce
POU.
Pour ajouter un autre Rung, cliquer droit sur “Nouveau POU” =» apparition de "Rungl1”

Le Rung0 va permettre de créer une variable %M6 a partir de la variable systtme %S6, cette variable
%M6 cadencera I'activation du module fonctionnel.

Le Rungl permettra la création du module fonctionnel WriteReadVAR qui permettra d’aller lire et écrire
dans le variateur.

Programmation

2205 B 0 /)2 1t (@ - Jowoeoe @ H-

Téches | Outils

S| a | D=l [+ | 1-MNouvesyPOU  Comiment \W
- s | E
Compartement ¢ | =
Le bloc fonctionnel WriteReadVar % g
est défini ici ioig | i
&) O
123
23
23
JUL
By
&=
i
3 el S
L write var i
‘
 Send Receive Message |
W RS 2.2 5 B0 /2 arararwm @ A I OO0 000 g
3_‘ _‘| . * | 1-MouveauPOU  Comments

|oo=iL |

Bloc fonctionnel WriteReadVar et
cliquer a l'intérieur pbiviia

Téche périodiue

Evénoments
POL libres

Timecut: 100
ObfType: @ (MUl reg. - Mbs 23)
| Abort Frstiritecibys 0 : Busyl

WriteQuanbity T
IncexDataluts
FirstReadObj: 0
Resdtuanthy: 1
incexCatain: O
OUT CommErrorn: O
OparEmon 0

Error




Il est nécessaire de définir la table d’échange entre 'automate et le variateur ATV12 ou ATV32

225 B D2 8] (@ - LT 0 0eweee O E-

| Lp=ik | |- |[+]| 1-NouveauPOU Commentsin

Commentsire
Done .
IV Link: 1-5L1 . ¥ » .
1
‘Timeout: 100
ObiType: 0 (Mult. reg. - Mbs 23)
|| Abort FirstWrit=Obj: 8501 Busy| |
WritaQuantity: 2
IndexDatadut: 0
FirstReadObj: 3201
ReadQuantity: 2
IndexDataln: 100 Aborted | | L'automate lit & I'adresse %W100 le contenu du mot 3201 (ETAT)
OUT CommError: 0 du variateur
OperErron: 0 5 S . .
" &crit & I'ad 8501 du (CMD) la
valeur contenue dans le mot %WD
Error| |
V_
53]
Propriétés Write Read Var F1152 série RE4SE intearée  pooiaye Modbus
Utilise] |Adresss Symbole JLink d Timeout | ObjType Firstrit=Chi | WriteQuantity] Ilnl:lexf)am.lt [FirstReadOh; tlty“ IndexDataln| Commen
; SLWRITE_READ VARD 1-siyf 1 100 0 (Mult. reg. - Mbs 23] 8501 2 FJ 3201 100
1 -
Configuration des blocs WriteVar et ReadVar pour | e variateurs ATV312
iz Syrmbois
SaME
||
| bat la seconde — )
Falzs | ke
nom  Commentsie
Commeriz
Commenizire
Pi Execute Done|
Folss IN  Link:1-5L1 . ;
Id: 1
Timeout: 100
ObjType: O (Holding reg. - Mbs 3}
_|Abort Firstby: 3201 Busy|
Quantity: 2
L] IndexData: 0 . 1
OUT CommError: 0
OperError: 0
Aborted
Error|

e Commentaire
s
N}—] Execute  [o.wRiTE varo Dane]
frus W Link:1-3501 ’ .
Id: 1
Timeout: 100
OhjType: O (Mult, reg. - Mbs 18)
_|Abort FirstCrhj: 8501 Busy|
DQuantiby: 2
IndexData: 100 ’ |
OUT CommError: 0
OperErron: 0
Aborted |
Error| I
Propriétés Read Var
Utilisé | Adresse Symbole Link d Timeout | ObjType FirstObj Quantity | IndexData
%READ_VARD 1-51 1 100 0 (Holding reg. - Mbs 3) |3201 | m
SRREAD_VAR1 1-51 1 100 0 (Holding reg. - Mbs 3) 0 1 0
%MWO et %MW1 correspondent a 3201 (ETAT) et 3202 ( Vitesse)
Propriétés Write Var
Utilisé  Adresse Symbole Link d Timeout | ObjType FirstObj Quantity IndexData C
SLWRITE_VARD 1-51 1 100 0 (Mult. reg. - Mbs 16) =
YWRITE_VAR1 1-511 1 100 0 (Mult. reg. - Mbs 16) 1] 1 o

FEMW100 et 2MW101 correspondent a 8501 ( CMD) et 8502 (Consigne)




Utilisation de symboles

Pour plus de facilité , il est possible de définir de symboliser les variables %Wxx, ce qui améliorera le confort de
mise en service

Proprdiés Confapuration Programmaton | 1

“m_r- | Outits | A, /5.8 .:L-.J| u/.;;? A E A A ek (=) ‘l_ﬂ"' 53

Messages -m;-“_ | o] T Meiawentn POL . D
B A Tablea Fanmaton - ==

Table Jmnimaten 1

B ] Ooiets mémaie —
e [Bés de mémaoire _-__._"’--
2 Execule o WRITE READ. VARD Dane |
B Wi conieni P :h 1-5L1 .
O 9 Objets wysitme rll g
O [ Ouiets 955 ObyType: 0 (Mult. reg, - Wb 23}
s e Ty — Abort Festintacty £501 By |
B E8 Cojels PTD Wirkehaskity o
1301
B 2 Oujets ds communizatio mme;_ :
A tndesbiatalm 106 il
Wit s 0
Viits Fliond e m:""a"“'n .
Error
Serd Recetve Measn I
B Rocharcher of iomplace
Linde de symbolis
0 |} Mosies | Propriétés M_tw m %MD | WM Rechancha rapide J dresse
Symbole Commertare
| MWL CONSIGNE

Définition de la table d’animation
Elle va permettre d’'écrire les variables comme CMD et lire les variables d’entrée comme ETA

Propriétés Configuration n Affichage Mise en service
] o ] 20205 B D /2 arvrera & - T2 000 @00

- Messages | LD = IL J

) & Tables d'animation .
3

) [ Objets mémoire

} O Objets systéme

) [] Objets €IS

) B Objets logiciels

) dil Objets PTO

) S Objets de communication

|+ | 1 - Nouveau POU  Commeniaie
Read Var
Wiite \ar

- -
Lommentare
Paima Done
. o .
Busy I
Write Read Var i Al

Zend Receive M i = st —
B¥] Rechercher et remplacer 4 | vable d'animation 0 Définition des tables

] Listo de symboles (W07 g ¢aMimation | (_Ajouter_|
) [ Modéies utiliss Adresse Symbole  Valeur  Forcer G 2
1 %MwO  CMD
SaMW 1 LFRD
%Mwi00  ETA
Y%eMW101 RFRD

Validation du programme

Valider

23:3 Nouveau |:|mit='.t’r
I DEE-¥MESRA-R P v

~J
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Chargement du programme dans l'automate

E?J ‘ ) |;-_ ¥ = B L V' Comi @ B Autune ermour

]3

Mese b o cortrdas e
Gevion da s miisohs 84023
Info contriieur
Gestion RTC
[ Conserver s paramibties Recherche & distance
G peode Modbusy o o 0 0
Micrologicie] : Inonm
Conlrdleur 1 st viatniy
Lors du premiar chargement, le chargement du prg doit s'alfectuar par la pnse consolo | ] 5

M221 Controller {USB) puisque le pori Ethernet n'est pas configuré
Lorsque k¢ prg est charge, il @5t possible de Continuer la programmation de Faulomate par

le port Ethernel configuré on adresse 54.0.2.34 Lontar in shidabe

Test du programme

Les variables CMD, ETA, RFRD et LFRD doivent respecter le Protocole Drive COM 402 consultable en amont,
les valeurs de ces variables sont traitées par les variables automate suivantes.

Cas des variateurs ATV12 et ATV32

Pragmatiquement, il sera nécessaire de tester la séquence suivante :

| Table d'animation 1

Utz Adresse Symbole Valeur
MWD CMD 1630000
oMW1 CONSIGNE 0
| TEMW100 ETA -6#0250 Le variateur affiche NsT
|
%MW101 VITESSE 0
|
_Uﬁﬁsé Adresse - Symbole Valeur
in— YbIWO CMD 1630006 Ecrire 0006
| LMWL CONSIGNE o >
YeMW100 ETA 16#0231 Le variateur affiche Rdy
| BaMW101 WVITESSE (1]
| [ Utilicé  Adresse Symbole Valeur
;u MWD CMD 160007 Ecrire 7
| [ MWL CONSIGNE 0
SeMW100 ETA 16%0233
YMW101 VITESSE 0
[ Tubise Adresse Symbole Valeur
: » LMD cMD 16#000F Ecrire F en hexa ou 15 en décimal
VoMW1 CONSIGNE 0 >
BLMW100 ETA 1650637 Le variateur affiche RUN
%MW101 VITESSE 0
CUtlise | Adresse hol Valeur
YMWO CMD 16#000F
LMWL COMSIGNE 200 EcHire taconsiane
THMW100 ETA 160637 )

FaMW101 VITESSE

Profil non séparé
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Cas du variateur ATV312

Table d'animation_1

Semw100:2
I Ublise  Adresse Symbole _\ln'_aleur
: oMW ETAT
oMW1 VITESSE 0
| ToMW100 CMD 1]
u i TbW10L CONSIGNE o
Ul Utiis  Adresse Symbole __‘.f’aleur
LMW ETAT 16%0221
DML WITESSE o
SoMW100 CMD

Utiiss

Adresse

MWD

MWL

CONSIGNE

Symbole
ETAT

VITESSE

Valaur

=]

“aMW101 CONSIGNE 1]
Utilisé Symbole Valeur
ET.

oMW1

YaMW100

VITESSE

D

CONSIGNE

Profil Non Séparés selon la ClA402

Utilisation du scanner d'1O

En plus des variables CMD et LFRD pour le scanner de lecture et des variables ETAT et RFRD pour le scanner
d’écriture, toutes quatre pré-configurées en retour réglage usine, il sera possible de rajouter d'autres variables en
lecture et en écriture dont les adresses ne sont pas consécutives ainsi en lecture la variable LCR (Retour

courant) et en écriture la variable LSP (Petite vitesse)

Configuration des valeurs de LCR et LSP dans le scanner d’lO des variateurs

Logic
Eziz Na_ame ) address

NC1 C ication scanner, value of write word 1 16#31D9 {12761
NC2 C tion scanner, value of write word 2 16#31DA 512752
NC3 C yn scanner, value of write word 3 16#31DB =[12763
NC1_|Communication scanner, value of write word 1 [16#31D8 =}12781 | CMD HE € on scanner, value of write word 4 aive ST
NC2 |Communication scanner, value of write word 2 [16#310A 512762 | Consigne BES : - on scanner, value of wr.rte viord 5 i = T
NC3 |Communication scanner, value of write word 3 |[16#310B 12763 ] | SP: Low Speed WEE calion Scanner, value of wr.rte word 8 UBAilE = (EREH
NC4 |Communication scanner, value of write word 4 [16#310C = 12764 LD c calion Scanner, value nfwr.rte word 7 IESilF =1
NM1_|Communication scanner, value of read word 1 [1B#31C5 =H12741 Etat NCE CIJI'I'II'I'ILIHI.CEtI!JI'ISCEI'II'IEI', value of write word 8 16#31E0 = 12768
NM2 |Communication scanner, value of read word 2 |16#31C6 12742 | Vitesse M1 Cnmmun!cat!nn scanner, value of read word 1 16#31C5 512741

HM3 |Communication scanner, value of read word 3 |18#31C7 912743 | | CR : Retour courant M2 Cnmmun!cat!nn scanner, value of read word 2 16#31C6 =

NM3 Communication scanner, value of read word 3 16#31CT =
N4 Communication scanner, value of read word 4 16#31C8 = 12744
Scanner d'lO du variateur ATV12 NM5 Communication scanner, value of read word 5 16#31C9 = 12745
4 mots en lecture NME Communication scanner, value of read word 6 16#31CA = 12746
4 mots en écriture NMT Communication scanner, value of read word 7 16#31CB = 12747
NM3 Communication scanner, value of read word & 16#31CC = 12748

e Réglages usine .
Scanner d'lO du variateur ATV32
W \Variables ajoiitées en exemple & mots en lecture
8 mots en écriture
ATV12

Menu CONF = FULL *COM = ICS- = nMAS3 = 3204 (HEX=C84): correspond a LCR (retour courant)
Menu CONF = FULL = COM = OCS- = nCA3 = 3105 HEX=C21: correspond a LSP (petite vitesse)

ATV32

Menu CONF = FULL=>COM =»ICS- = nMA3 = 3204 : correspond a LCR (retour courant)
Menu CONF = FULL=>COM =2>0CS- =» nCA3 = 3105 : correspond a LCR (retour courant)

CMD
Consigne
L5SP: Low Speed

ETAT
Vitesse

LCR : Retour courant

12



Le scanner d’lO du variateur sera accessible par le M221 comme sulit :

Scanner 1O lecture Scanner |10 écriture
Adresse 12741 du scanner de lecture : %MW100 : CMD Adresse 12761 du scanner d'écriture : %MWO : ETA,
Adresse 12742 du scanner de lecture : %MW101 : LFRD Adresse 12762 du scanner d’écriture : %MW1 : RFRD,
Adresse 12743 du scanner de lecture : %MW102 : LSP Adresse 12763 du scanner d’écriture : %MW2 : LCR

/||| - (k] e - IEH - IT- 0w eve O 5-

Done
I‘ 1
ObjType: O (Mult, reg. - Mbs 23)
|| Abort FirstWriteObj: 12761 Busy| |
WirteQuantity: 2
IndexDataCut: O . . . . ¢
FirstReadOhbj: 12741
ReadQuantity: 2
IndexDataln: 100 Aborted
OUT CommError: 0
Error
—_— =
Voie RE485 integree M221 —
Propriétés Write Read Var iy ki i e HalD, PV ft SaMW2 % MV100, %MAM01 et %MW102
| Joise] adresse Symbole [Gk | J1d | [Timeout [ObjType FirstWriteObj | WriteQuantity| IndexDataOut |FirstReadob] |Readguantity '
| I YeWRITE_READ_VARD 1-suaffz 100 0 (Mult. reg. - Mbs 23)J12761 3 o 12741 3 100 &
YWRITE READ_VAR1 1-51 1 100 0 (Mult. reg. - Mbs 23) © 1 0 0 1 o
| %WRITE READ_VARZ 1-51 1 100 0 (Mult. reg. - Mbs 23) 0 1 o o 1 (]
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Test du variateur ATV32 en profil 10, consigne et commande sur Ethernet
embarqué

Configuration du variateur

Menu CONF = FCS- = FULL =& CTL =2>CHCF =10
= FR1 = Mdb ( canal consigne et canal commande via com Modbus)
= Cd1 = Mdb ( canal commande par Modbus)

Configuration de I'adresse Modbus, vitesse de communication, type de parité, nombre de bits de données, bits de stop,
Menu CONF = FCS- 2 FULL 2COM 2>Mdl 2 add=1

2> tbr=192
=tfo = 8E1 ( 8 bits de données, parité impaire, un bit de stop)

Menu CONF & FULL =» I-O-=» rrS = Cd01 (pour aller en marche arriére)
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 LFRD = fréquence souhaitée dans le variateur, vérifier LFR

Utilisé | Adresse Symbaole Valeur
YaMWO CMD 16#0000
LMW1 Consigne 0
MW 100 ETA 1670233 Le variateur affiche Rdy

CMD Ecrire 1 dans le mot de commande
TeMW1 Consigne o
YoMW100 ETA 16#0637 | A
FaMW101 I‘Ji'tesse I ]
Utilisé | Adresse Symbole Valeur
YaMWD CMD | 16#0001
Consigne Ecriture de la consigne

%MW1  ETA 160637

%MW101 thesse I 200

Profil 10, penser & modifier Frl et Cdl

Pour aller en marche arriére positionner CMD a 2

m Découvrez dés maintenant notre site internet m Appelez Chorus LT =y 0825 012 999 )
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