Nota de Aplicacao

Comunicacao CanOpen entre Twido
(TWDNCO1M) e ATV32 e ATV312.

Versdo: oV1.0

@ Suporte Técnico Brasil SCI&ITEIeeicC'IcﬁIc’




Especificacoes técnicas

Hardware: Firmware:

TWDLMDAZ20DRT V5.2

ATV32HO075M2 V1.5 IE 08
VW3A3608 V1.2 IEQ7
ATV312H0/5M2 V5.1 |E 54

Software: Versao:

TwidoSuite V2.31.04

@ Suporte Técnico Brasil SCI&ITEIeeicC'IcﬁIc’




Arquitetura utilizada
e CanOpen:

|
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1";&1

e TSXCANKDF90 -1
o VW3CANCARR1T -2
o VW3CANTAPZ - 3

¢ \V/W3A3608 -4

e TSXCANCB™ -5

¢ \V/W3AB8306RC- 6 (**50=50m, **100=100m, **300=300m)
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ATV32

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede
CanQOpen:

e Os dados para ajuste da rede CanOpen estao contidos no Menu COM.
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ATV32

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede
CanQOpen:

e No sub-menu CnO informar o enderecamento e a taxa de comunicacao
da rede CanOpen.

con- [COMMUNICATION]
Enl- [CANopen]
AdC O [CANopen address] [OFF] (OFF)t0 127 |[OFF (OFF)
OF F |[OFF] (OF F ) OFF
- 1t0 127
bdlL O [CANopen bit rate] [250 kbps] (& 50)

[50 kbps] ( 5 O ): 50,000 Bauds
[125 kbps] ( /2 5 ): 125,000 Bauds
[250 kbps] (= 5 0): 250,000 Bauds
[500 kbps] (5 O O): 500,000 Bauds
7| [1 Mbps] ( 177k 1 MBauds

Er-L 0 |[Error code] Otob =
Read-only parameter, cannot be modified.
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ATV32

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede
CanQOpen:

e Para ajuste dos canais de comando e referéncia acessar o Menu Citl.
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ATV32

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede
CanQOpen:

e Definir o canal de referéncia 1 para CanOpen, Fr1=CAn.

CEL - [COMMAND]
Fr i [Ref.1 channel] [A] (A 1 1)
A [ [AN] (A | 1) Analog input Al
A 12 |[Al2] (A | 2); Analog input A2
A I3 |[A13] (A |3) Analog input A3

LLLC|[HMI (L C L) Graphic display terminal or remete display terminal source

N4 & | [Modbus] (17 b | Integrated Modbus

L An |[CANopen] (L A~ I Integrated CAMopen®

m £ E | [Com. card] [~ £ £ Communication card (if inserted)

F | |[RP] (P I} Pulse input

A 14| [Al virual 1] (A 14U 1) MVirual analog input 1 with the jog dial (only available if [Profile] (£ H L F | is not set to
[Mot separ.] (5 1/7])
OF0 [|[OADT] (0RO 1) Function blocks: Analog Output 01

OF 10]|[0A10] (O0A |O): Function blocks: Analog Output 10




ATV312

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede
CanQOpen:

e Os dados para ajuste da rede CanOpen estao contidos no Menu COM.

[COMMUNICATION] (COM-) menu
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ATV312

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede
CanQOpen:

e Informar o enderecamento e a taxa de comunicacao da rede CanQOpen.

RdCO - [CANopen address] Liz g
CAMNopen address for the dnive.

bdC O - [CANopen bit rate] 125 bps

Modbus transmission speed

0. O O [10 kbps] (10.0): 10 kbps
20. O O [20 kbps] (20.0): 20 kbps
sO. O O [50 kbps] (50.0): 50 kbps

125. O I [125 kbps] (125.0): 125 kbps

250 O I [250 kbps] (250.0): 250 kbps

so0. O O [500 kbps] (500.0): 500 kbps
1oon O [1 Mbps] (1000): 1000 kbps




ATV312

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede
CanQOpen:

e Para parametrizacédo dos canais de comando e referéncia acessar o
Menu CtL.

[COMMAND] (CtL-) menu

@ = ENT ';@‘#
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ATV312

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede
CanOpen:

e Definir o nivel 3 de acesso as funcoes, LAC=L3.

LAC d [ACCESS LEVEL] [Level 1] (L1}

A DANGER

UNINTENDED EQUIPMENT OPERATION

525 » Assigning [ACCESS LEVEL] (LAC) to [Level 3] (L3} will restore the factory settings of the [Ref.1 channel] (Fr1)
parameter, page 58, the [Cmd channel 1] (Cd1) parameter, page 59, the [Profile] (CHCF) parameter, page 53,
and the [2/3 wire control] (tCC) parameter, page 47
» [Level 3] (L3) can only be restored to [Level 2] (L2) or [Level 1] (L1}, and [Level 2] (L2) can only be restored to
[Level 1] (L1) by means of a "factory setting” via [Restore config.] (FCS), page 46,
» Check that this change is compatible with the wiring diagram used.

Failure to follow these instructions will result in death or serious injury.

[Level 1] (L1): Access to standard functions and channel management in order of priority.

[Level 2] (L2):Access to advanced functions in the [AFPPLICATION FUNCT ] (FUn-) menu:
- - +/- speed (motorized jog dial)
- Brake control

2nd current limit switching

Motor switching

- Management of imit switches

L3 O [Level 3] (L3): Access to advanced functions and management of mixed control medes

O
O




ATV312

e Parametrizacao para comando e referéncia de velocidade via rede

CanQOpen:

e Definir o canal de referéncia 1 para CanOpen, Frl=nEt.

Frl

— I DD

B o o =
_ Ty -

HPdE
HPdH

L

Ndb
aEL

2 [Ref.1 channel] AT (AIT)
O [Al1] (AlT) - Analog input Al
O [AlZ] (Al2) - Analog input Al2
O [AlZ] (AIZ) - Analog input Al3
O [Al Virtual 1] (AIV1) - In terminal control mode, the jog dial functions as a potentiometer.

oo

aod

f[ACCESS LEVEL] (LAC) = [Level 2] (L2) or [Level 3] (L3, the following additional assignments are possible:
[+~ SPEED] (UPdt): +/- speed reference via L. See configuration page 78.

[+i~spd HMI] (UFdH): +/- speed reference by turning the jog dial on the ATV312 keypad.

To use, display the frequency [Cutput frequency] (rFr), page 101 The +/- speed function via the keypad or
the terminal is controlled from the [MONITORING] (SUP-) menu by selecting the [Cutput frequency] (rFr)
parameter.

If [ACCESS LEVEL] (LAC) = [Lewvel 3] (L3}, the following additional assignments are possible:
[HMI] (LCC) reference via the remote display terminal, [HMI Frequency ref] (LFr) parameter in the
[SETTINGS] (SEt-) menu, page 32

[Modbus] (Mdb): Reference via Modbus

[Com. card] (nEt): Reference via network communication protocol




ATV32 [ ATV312

e Drivecom:

Switch on disabled

[ Enoimo |

| 4 ETA=16 50

P
"NST
- Vaiwe of
o et \ / status word
; |_— Power
i d, ETA=1B#xx21 absent
ETA=16fbo33"
[4] 'RDY, FST" ETA=164#mc31
Enable | 4
‘operation 4
or cMD=aF |
Ready to switch an’ y " : i
ETA= 1601 : ; O S /‘
Transition condition




TwidoSuite

e Importacédo do arquivo EDS para o ATV32:

& CANJ1939 elements

my network 1
500

i BASIC_ATV3L (V1.1)
LATVIL VL2 (V12)
- ASCI Elements

o Remote Twido

7- CANJ1939 elements




TwidoSuite

e Insercdo o ATV312 através do EDS BASIC _ATV31 (V1.1):

- (DS-401) I/O Modules
(- (DS-402) Drives and Motion Control
L ATV32_ VLS (V1)

- Lexium05 (V1.12)

- ATV61 V1.2 (VL1)

; 1 V11 (VL1)

1
- Remote Twido
- CANJ1939 elements

BASIC_ATV31 (V1.1)

‘Yendor:Telemecanigue
Description:EDS file for Altivar 31 CAMopen Slave
DSP402
AuthorS.T.LE
Creation:01-14-2004




TwidoSuite

e Configuracao de rede do ATV32:

No inversor, apos realizar as configuracdes para que o comando e referéncia de
velocidade sejam via rede de comunicacao, na configuracao de rede no TwidoSuite,
define-se como escravo 1, inicializacdo Comm e supervisao Heartbeat.

| @ Memory Cartridge
4 2 Operations Display
- Network Flements
Modbus Elements
£ CANOpen Elements
(DS-401) 1/0 Modules
5 (DS-402) Drives and Motion Control
L ATV32 VL5 (VL)
Lexium05 (V1.12)
ATV61 V12 (VL)
ATVILVLI(VLD) : Pratocol
[ ATV3L V12 (V12)
- BASIC_ATV3E (VL) Type | CANopen
I ATV31VI2 (V12)
{5 ASCT Elements Address | 1
- Remote Twido
[ CANJ1939 elements

Supervision |HeartBeat

BASIC_ATV31 (V1.1)

(LI

Init | Comm
Vendor Telemecanique
Description:EDS file for Altivar 31 CANopen Slave

CANopen Configuration... DSP402

| Configuration... AuthorS.T.LE.
WA Creation:01-14-2004
Delete

i
E




TwidoSuite
e Configuracao de rede do ATV312:

No inversor, apos realizar as configuracdes para que o comando e referéncia de
velocidade sejam via rede de comunicacao, na configuracao de rede no TwidoSuite,
define-se como escravo 2, inicializacdo Default e supervisao Heartbeat.

R Cartridge
| & Memory Cartridge
Operations Display
£ Network Flements
#- Modbus Elements
£+ CANOpen Elements
(DS-401) /O Modules
£)- (DS-402) Drives and Motion Control
~ATVI2ZVLS (V1.1)
Lexium05 (V1.12) MName ATVI2
(- ATV61 V1.2 (VL1)

ATV71.V1i1 (V11)

5-ATV31V12 V12 Protocol
BASIC_ATV31 (V1.1)
ATVELVL2 (V1.2) Type |C$\N0|39n Z|
- ASUII Elements
- Remote Twido
5 CANJ1939 elements e Address | 9 =
BASIC_ATV31 (V1.1} Supervision |Hean‘.Beat E
= ecanique i
(CANG Configuration... DS file for Altivar 31 CANopen Slave Init | Default E|
nfiguration...

4-2004

E
|




TwidoSuite

e Configuracao de rede CanOpen no Twido:

Definiu-se trabalhar com o baudrate de 500Kbps. No entanto é recomendavel consultar
a documentacdo para instalacdo da rede CanOpen para determinar o baudrate

adequado para a aplicacao.

@

i CAMopen netwark

Name _my network 1
Parameters
Baudrate 500 =] Kops

Supemvision 200 ms

-

BASIC_ATV31 (V1.1)

vendorTelemacanique ok | L_cancel ]|

Descriplion:EDS file for
Altivar 31 CAMopen Slave
DsP402

Author:ST.LE.
Creation.01-14-2004




TwidoSuite

e PDO Mapping ATV32:

Em CANopen Configuration, € possivel observar os

registros que realizardo a troca de dados de leitura
(Transmit) e escrita (Receive). Para leitura utilizaremos os
registros contidos na PDO TX1 e para a escrita
utilizaremos os registros contidos na PDO RX1.

Available Objects

p 2000 - Base_interne

p 2001 - Baze

B 2002 - Base_monitaring

|| [ ® 2003 - Product_version

||| » 2004 - Internal_cards_version
p 2006 - Option_boards_version
| | 2012 - Inputs_affectations

(|| 2016 - 1O values

p 201E - Product_communication
p 2024 - Option_communication
p 2028 - Fault_behaviour

= 2028 - Fault_management

p 2024 - Last fault records

p 202B - Last_fault_records_2

I B 2032 - Configuration_management
p 2036 - Channel_management
p 2037 - Command

p 2038 - Drivecom

p 2034 - APP Parameters

B 203C - Ramps

e 130 - Sneed lonn

Type | Transmit E‘

Name [ Index COB-ID
| PDO TX1

PDO X3

1A01 281
1A02| 381

Mapped Objects
m i 82

[ [ ]] 32

# | Name

[ Index Size

B statusword
[Ef Control Effort

6044 16

Available Objects

- 2000 - Baze_interne
= 2001 - Base
- Product_version
- Internal_cards_version
- Option_boards_version
- I0_values
- Option_communication
- Fault_behaviour
- Fault_management
- Configuration_management
- Command
- Drivecom
- APP_Parameters
- Ramps
- Speed loop
- Torque_current_management
p 2047 - Motor_1
2046 - Brake sequence
p 2044 - Automatic_DC _Injection
w2050 - Threshold

w51 - Terminal hlnck control

CANopen Configuration...

Configuration...

Delete

my network 1
500

Type |Receve !|

POORA2

Name [ Index COB-ID
PDORX1]

PDO RX 3]

1601 E
1602 401

Mapped Objects
@4 3 2

NEEE 32

# |Name

[ Index Size

|EF Controlword
B Target Velocity

1
2

6042 16




TwidoSuite

e PDO Mapping ATV312:

Em CANopen Configuration, € possivel observar os

registros que realizardo a troca de dados de leitura
(Transmit) e escrita (Receive). Para leitura utilizaremos os
registros contidos na PDO TX6 e para a escrita
utilizaremos os registros contidos na PDO RX6 (baseado

nos principios de uso da Macro Drive).

Available Objects

p 2000 - Base_interne

» 2001 - Base

@ 2002 - Base_monitoring

LS 2003 - Product_version

[ | p 2004 - Internal_cards_version

p 200E - Analog_inputs_configuration
||| ® 2010 - Analeg_outputs_cenfiguration
: p 2014 - Outputs_affectations

p 2016 - 10 values

@ 201E - Product_communication

p 2028 - Fault_behaviour

B 2029 - Fault_management

B 2024 - Last fault_records

@ 2032 - Configuration_management
#2036 - Channel_management

p 2037 - Command

p 2038 - Drivecom

B 203C - Ramps

= 203D - Speed_loop

B 203E - Torque_current_management
. 047 - bAntor 1

Type |Transmit E

PDO TX6

Index

COB-ID

Mapped Objects

Available Objects

p 2000 - Base_interne

B 2001 - Base

p 2002 - Base_monitoring.

2003 - Product_version

p 2004 - Internal_cards_versicn

- 200E - Analog_inputs_configuration
p 2010 - Analog_outputs_configuration
b 2014 - Outputs affectations

p 2016 - I0_values

B 201E - Product_communication

» 2028 - Fault_behaviour

2029 - Fault_management

p 2024 - Last_fault_records

2032 - Configuration_management
» 2036 - Channel_management

B 2037 - Command

p 2038 - Drivecom

p 203C - Ramps

p 203D - Speed_loop

e 203E - Torque current management

. A7 - BAntor 1

my netwark 1

CANopen Configuration...
Configuration...
Delete

&

Mapped Cbjects

8 7 (1]

#

2

|

Name Index
‘Drivecom command r... |:
ooz




TwidoSuite

e PDO’s da rede CanOpen:

7

Na porta de comunicacdo do modulo TWDNCO1M é

necessario definir a quantidade total de PDO’s que E I .
trafegardo via rede. Observa-se que é possivel definir a (T
quantidade necessaria de PDO’s de acordo com a I L

aplicacdo, porém, € necessario observar o consumo de
memoaria.

—_— e _— — =
Not-Linked Slaves PDOs Linked Master PDOs Not-Linked Slaves PDOs Linked Master PDOs
Type | Transmit ﬁl = i S Type|Receive E| > w4 3
Slave Name  |COB-ID # Slave [coe-D PDO
|1 & i [RIEF] PDORKG
2 |& ATz2| PDOTXL| 18 \TV32| PDORXL
3 & ATV32| PDOTX3| 381 V32| PDORX3
\‘ :
i 5
6 =
= =
8
9 |
10
1
12
13 1
14 L
S00 SDo
Memory spacem' |16% Memary sF’acelllllllll




TwidoSuite

e Visualizac&o dos enderecos das PDO’s da rede CanOpen:

7

Na porta de comunicacdo do modulo TWDNCO1M é
necessario definir a quantidade total de PDO’s que
trafegardo via rede. Observa-se abaixo as PDO’s para
cada escravo.

Module configuration.

# Slawve Twpe Superssian Init | Used | Address | Symhbol Ohject | Size|
8T 32 V1.5 [ ) HearBeat Camm [0 =MC11.0 STATUS_ATVIZ Statusword 16
2 ATYIZ BASIC_ATW3IT (v1.1) HeartBeat Default 0 =MWCTIA Control Effort 16
[0 %OWCT..0 ChAD_ATY 32 Contrakword 16
[0 =OWC111 WEL_ATY32 Target Yelocity 16
0 =MC120 MRAT (127413 16
(I 11 | M2 (12742) 16
0 =hMC122 MKAZ (12743) 16
[0 =MCLES M4 (12744) 16
[0 %20OWCT.20 MNCT (12761) 16
[0 =OWIC1.20 MC2 (12762) 16
[0 OWCT.22 MNC3 (12763) 16
[0 %OWCT.23 MCA(12764) 16
| # | Slawve | Type | Supervisian Init | | Used | Address | Symbal | Ohject | Size|
1 ATw32 ATW3I2 WTENTT HearBeat Comm [ %MWC1.0.0 D_STATUS_ATWI12 Drivecom status register. 16
312 BASIC_# 1.7 HearBeat Default [ =100 D_COMTROL_ATYITZ  Control effort; 16
[ =MWe0ez D_ERROR_ATYITZ Errar code; 16
O %MWC1.03 D_MCURRENT_ATY31  Motor Current; 16
O ZWWC1.0.0 O_COMMAND_ATY312  Drivecom comrmand reg. 16
[ ==0wWC1.01 D_TARGET_ATwIZ Target welocity; 16



TwidoSuite

e Animation Tables:

Cria-se uma tabela de animacéo que contém os registros de comando, referéncia de
velocidade e leitura de status.

¥ i eyl
el bl ‘?»!F‘aﬂ Q& ﬁl
Manage the animaton tables
|
! _SrEﬁtE’ﬂ'an‘['ﬂhlE | wm1 bk | R A | i e
! S 1 O %WC11.0 _'STATUS ATV |58 0  Decimal
|:E Copy/the cutenttable 1 O %Qwciio  CMDATV3Z 0 0 | Decimal
;i Rename the cutrent table 1 O %Qwci11  VELATV3Z 300 0 | Decimal =
! ' - | O %WC100 | D_STATUS_ATV3|576 0 Decimal
| |fljREs et e saantiat = | [ %QWC100  D_COMMAND_AT 0 0 | Decimal
| | Import a table | O %Qwc101 | D_TARGET_ATV3 300 0 | Decimal
|| | Export a table

Animation tables

f

I Mame

| My animation table 1
[




TwidoSuite

e Animation Tables:

Na tabela animada, escreve-se a referéncia de velocidade nos registros apropriados
e a sequencia de comandos : 6,7 e 15. Assim, o inversor realiza partida avante. Para
outros comandos, consultar o diagrama Drivecom (pagina 13 deste documento).

g =

Projed Pesmbe

oo rrngdde @

Manage the animation tables :

Create a new table l l&luﬂ S e | S e | Rt l Fm

110 %IWC1.1.0 STATUS ATV32 | 1591 0 Decimal

Copy the current table 2 | O %Qwcito CMD_ATV32 15 0 Decimal

Rename the current tahle 31 0O %awet1a | VEL_ATV32 1300 0 | Decimal | S
} 4] O %IWC1.0.0 D_STATUS_ATV3 1575 0 Decimal -
Delete the current table 5 | [ %QWC100 'D_COMMAND_AT 15 0 ' Decimal

Import a table == M I [0 %Qwe1.01 | D_TARGET_ATV3 300 0 | Decimal

i 7
Export a table

Animation tables

Name
My animation table 1




AvVisSos Importantes

» Equipamentos elétricos devem ser instalados, operados e manuseados apenas por
pessoas qualificadas.

» Uma pessoa qualificada é aquela que tem habilidades e conhecimentos relacionados
com a construcao, instalacéo e operacao de equipamentos elétricos e recebeu
treinamento adequado para reconhecer e evitar os perigos envolvidos.

 Nenhuma responsabilidade é assumida pela Schneider Electric por qualquer
consequéncias decorrentes da utilizacao deste material.

*Todas as informacdes contidas neste documento estéo corretas de acordo com o
conhecimento do autor. Esta abordagem foi projetada e testada em condi¢cbes de
laboratorio. O ambiente pode influenciar o comportamento de dispositivos eletronicos e,
portanto, o usuario assume toda a responsabilidade para aplicar as solucdes
apresentadas.

» Este documento esta disponivel no site http://www.schneider-electric.com
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