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Indicagcdes importantes
Explicagdo dos simbolos

1 Indicagoes importantes
1.1  Explicagcao dos simbolos

Seguir sempre os avisos e as instrugoes de seguranga contidos neste manual!

Risco de choque elétrico
Possiveis conseqiiéncias: ferimento grave ou fatal.

Risco mecénico
Possiveis conseqiiéncias: ferimento grave ou fatal.

Situacao de risco
Possiveis conseqliéncias: ferimento leve ou de pequena
importancia.

Situagao perigosa
Possiveis conseqliéncias: prejudicial a unidade ou ao meio
ambiente.

Dicas e informagdes uteis.

OB P

1.2  Parte do produto

O manual é parte integrante da interface fieldbus DFE24B EtherCAT e inclui informa-
¢des importantes para a sua operagao e manutengao.

1.3 Nota sobre a documentagao

* A leitura desta documentacéao é pré-requisito basico para:

— uma operagao sem falhas
— areivindicacado de direitos de garantia

* Porestarazao, ler primeiro este manual atentamente antes de comegar os trabalhos
de instalagdo e colocagdo em operagéo de conversores de freqliéncia com a placa
opcional DFE24B EtherCAT.

» Este manual pressupde o conhecimento da documentagdo do MOVIDRIVE® e
MOVITRAC®, em especial dos manuais de sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B e
MOVITRAC® B.
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Direitos de garantia

1.4 Direitos de garantia

Manuseio incorreto ou outras agdes nao especificadas neste manual podem afetar as
caracteristicas originais do produto. Isto leva a perda dos direitos de reivindicagdo da
garantia perante a SEW-EURODRIVE.

1.5 Nomes dos produtos e marcas registradas

As marcas e nomes dos produtos citados neste manual sdo marcas comerciais ou
marcas registradas pelos respectivos proprietarios.

1.6 Reciclagem

Favor seguir a legislagao nacional mais recente!

Caso necessario, eliminar as pegas separadamente de acordo com a sua natureza e
segundo as normas nacionais em vigor, p. ex.:

* Sucata eletronica

+ Plastico
*  Metal

+ Cobre
etc.
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Indicagdes de seguranga
Observagdes preliminares

s

2 Indicagcdes de segurancga

A instalagao e colocacao em operacao da interface fieldbus DFE24B EtherCAT sé
podem ser realizadas se forem observados os aspectos relevantes da prevencao
de acidentes e de acordo com as instrugcdoes de operagao do MOVIDRIVE®
MDX60B/61B e MOVITRAC® B!

2.1 Observagées preliminares

As indicagbes de seguranca a seguir referem-se principalmente a utilizagdo da interface
fieldbus DFE24B EtherCAT.

Favor observar também as indicagoes de seguranga adicionais constantes nos
diversos capitulos deste manual.

=)

2.2 Indicagées de seguranca gerais

Nunca instalar ou colocar em operagao produtos danificados.
Em caso de danos, favor informar imediatamente a transportadora.

2.21 IndicagOes de segurancga gerais para sistemas em rede

Este € um sistema de comunicagédo que permite adaptar o conversor MOVIDRIVE® a
aplicacOes especificas. Como em todos os sistemas de rede, ha o risco de que uma
alteracao externa invisivel dos parametros cause mudangas no comportamento
do conversor. Isto pode provocar comportamentos inesperados (e incontrolados)
do sistema.

=)

2.3 Transporte / Armazenamento

No ato da entrega, inspecionar imediatamente o material para verificar se ha
danos causados pelo transporte. Em caso de danos, informar imediatamente a
empresa transportadora. Se houver danos, nunca colocar o produto em ope-
ragao.

Se necessario, usar equipamento de transporte apropriado e devidamente dimensio-
nado.

Possiveis danos devido a armazenamento inadequado!

Se a unidade nao se destinar a instalacdo imediata, esta devera ser armazenada em
local seco e sem poeira.
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Instalagdo / Montagem

2.4 Instalacao / Montagem

Favor seguir as observag¢des no capitulo 4, "Instru¢des de montagem e de instalagéo".

2.5 Colocagao em operagcao / Operagao

Favor seguir as observagdes no capitulo 5, "Parametrizagdo e colocagdo em ope-
ragao".
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3
3.1

3.2

3.3

3.31

Introdugao
Contetdo deste manual

Introducao
Conteudo deste manual

Este manual descreve:

+ a montagem da placa opcional DFE24B EtherCAT no conversor de freqiiéncia
MOVIDRIVE® MDX61B.

» a utilizagdo da placa opcional DFE24B EtherCAT no conversor de freqiiéncia
MOVITRAC® B e na carcacga gateway UOH11B.

» acolocagdo em operagao do MOVIDRIVE® MDX61B no sistema fieldbus EtherCAT.
* acolocagdo em operagao do MOVITRAC® B no gateway EtherCAT.

» aconfiguragao do mestre EtherCAT através de arquivos XML.

* A operagao do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT.

Demais referéncias bibliograficas

Para conectar o MOVIDRIVE® ao sistema de fieldbus EtherCAT de modo simples e efi-
ciente, além deste manual para opcional EtherCAT, consultar as seguintes documenta-
cOes sobre o tema fieldbus:

+  Manual MOVIDRIVE® fieldbus unit profile
« Manual de sistema MOVITRAC® B

No manual "MOVIDRIVE® fieldbus unit profile" e no manual do sistema do
MOVITRAC® B sao explicados, na forma de pequenos exemplos, ndo s6 os parametros
fieldbus e suas codificagdes, mas também os mais diversos conceitos de controle e as
possibilidades de aplicagao.

O manual "MOVIDRIVE® fieldbus unit profile" contém uma lista de todos os parédmetros
do conversor de freqiiéncia que podem ser lidos e escritos por meio das diversas inter-
faces de comunicagéo, como, p. ex., system bus, RS485 e interface de fieldbus.

Caracteristicas

O conversor de freqiiéncia MOVIDRIVE® MDX61B e o conversor de frequéncia
MOVITRAC® B com a placa opcional DFE24B, através de sua interface fieldbus uni-
versal de alto desempenho, permite a conexdo em sistemas de automacao superiores
via EtherCAT.

MOVIDRIVE®, MOVITRAC® B e EtherCAT

O comportamento do conversor que serve como base para a operagao EtherCAT, cha-
mado de perfil da unidade, é independente da rede fieldbus e portanto uniforme. Assim,
0 usuario tem a possibilidade de desenvolver aplicagdes para o acionamento indepen-
dente do tipo de fieldbus. Desta maneira, € muito facil a mudanga para outros sistemas
de rede, como p. ex. DeviceNet (opcional DFD).
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3.3.2 Acesso a todas as informagdes

Através da interface EtherCAT, o MOVIDRIVE® MDX61B oferece um acesso digital a
todas as fungdes e a todos os pardmetros do acionamento. O controle do conversor é
efetuado através de dados do processo rapidos e ciclicos. Através do canal de dados
de processo é possivel acionar diversas fungbes do acionamento, como liberagao,
regulador bloqueado, parada normal e parada rapida, etc., além de especificar valores
nominais (como p. ex., rotagdo nominal, tempo de rampa para aceleragcao/desacele-
ragao, etc.). Simultaneamente, através deste canal também é possivel ler os valores
atuais do conversor de freqiiéncia, como rotagao atual, corrente, estado da unidade,
numero de irregularidade ou sinais de referéncia.

3.3.3 Troca de dados ciclica via EtherCAT

A troca de dados do processo entre o mestre EtherCAT e os conversores MOVIDRIVE®
B e o MOVITRAC® B normalmente é realizada de forma ciclica. O tempo de ciclo é
especificado durante a configuragdo do mestre EtherCAT.

3.3.4 Troca de dados aciclica via EtherCAT

Apos a especificagao EtherCAT, sao introduzidos servigos de LEITURA / ESCRITA aci-
clicos, que sao transmitidos juntamente com as mensagens na operacao de rede ciclica
atual, sem que a comunicag¢ao de dados do processo seja reduzida em seu desem-
penho pelo EtherCAT.

O acesso de leitura e escrita dos parametros de acionamento é possibilitado através
dos servigos SDO (Service Data Objects), que sdo implementados segundo o CoE
(CANopen over EtherCAT) ou através dos servigos VoE (Vendorspecific over
EtherCAT).

Esta troca de dados de parametrizagdo permite a execugéo de aplicagdes, nas quais
todos os principais pardmetros do acionamento s&o gravados no controlador de nivel
superior, de modo que nao é necessario efetuar uma parametrizagdo manual direta-
mente no conversor.

3.3.5 Configuragao da placa opcional EtherCAT

Em geral, a placa opcional EtherCAT é concebida de tal modo, que todos os ajustes
especificos para a rede fieldbus sao realizados na inicializagdo do sistema EtherCAT.
Desta forma, o conversor de frequéncia pode ser integrado e ligado no ambiente
EtherCAT de modo extremamente rapido.

EtherCAT
Master

Vo

I
ot

Ethernet Frame | EtherCAT . . . T
Header Mgy Header Data| Drive 1 || Drive 2 || Drive 3 |L__J| FCS
EtherCAT
61211AXX

Fig. 1: EtherCAT com MOVIDRIVE®
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3.3.6 Funcgoes de monitoragiao

3.3.7 Diagnéstico

A utilizagdo de uma rede fieldbus exige da tecnologia do acionamento fungées de moni-
toracado adicionais, como a monitoragédo tempo da rede fieldbus (timeout de fieldbus) ou
conceitos de parada rapida. As fungoes de monitoragao do
MOVIDRIVE® B/ MOVITRAC® B podem ser ajustadas, p. ex., em fungio da sua apli-
cacgao especifica. E possivel, p. ex., determinar a resposta a irregularidade ativada pelo
conversor, em caso de irregularidade da rede. Em muitos casos faz sentido ajustar uma
parada rapida, mas também €& possivel ajustar um congelamento dos ultimos valores
nominais, de modo que o acionamento possa continuar a funcionar com os ultimos
valores nominais validos (p. ex., esteira de transporte). Visto que o funcionamento dos
bornes de controle também é garantido na operacdo em fieldbus, também é possivel
realizar conceitos de parada rapida independentes da rede fieldbus através dos bornes
do conversor de freqiéncia.

O conversor MOVIDRIVE® B e o conversor de freqUiéncia MOVITRAC® B oferecem
diversas possibilidades de diagnéstico para a colocagdo em operagdo e manutencgao.
O monitor fieldbus integrado, p. ex., permite controlar tanto os valores atuais quanto os
valores nominais enviados pelo controlador de nivel superior.

3.3.8 Monitor fieldbus

Além disso, sao transmitidas diversas informagdes adicionais sobre o estado da placa
opcional fieldbus. A fungdo de monitor fieldbus, junto com o software MOVITOOLS®
MotionStudio, oferece uma possibilidade de diagnéstico confortavel que permite nao s6
0 ajuste de todos os parametros do acionamento (incluindo os parametros fieldbus),
mas também uma visualizagdo detalhada das informacdes do estado da rede fieldbus
e da unidade.
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Instalag&o da placa opcional DFE24B no MOVIDRIVE® MDX61B

4 Instrugoes para montagem e instalagao

Este capitulo contém informagdes sobre a montagem e instalagéo da placa opcional
DFE24B no MOVIDRIVE® MDX61B, MOVITRAC® B e carcaca gateway UOH11B.

4.1 Instalagado da placa opcional DFE24B no MOVIDRIVE® MDX61B

A instalagcido ou remocao de placas opcionais no MOVIDRIVE® MDX61B
tamanho 0 s6 pode ser realizada pela SEW-EURODRIVE!

A instalagdo ou remocgéao de placas opcionais sé pode ser realizada pelo usuario no
MOVIDRIVE® MDX61B, tamanhos 1 até 6.

A placa opcional DFE24B ¢ alimentada com tensdo pelo MOVIDRIVE® B. N3o é
necessdaria uma tensao de alimentacao separada.

4.1.1 Antes de comegar

A placa opcional DFE24B deve ser inserida no slot para fieldbus.

Observar as seguintes instrug6es antes da instalagdo ou remogao da placa opci-
onal:

Desligar o conversor da rede de alimentag&o. Desligar a tensdo de 24 V¢ e a
tenséo da rede.

Tomar medidas adequadas para proteger a placa opcional de carga eletrostatica
(pulseiras aterradas, sapatos condutivos, etc.) antes de toca-la.

Antes da instalagao da placa opcional, retirar a unidade de comando e a tampa
frontal (— instrugdes de operagao MOVIDRIVE® MDX60B/61B, cap. "Instalagao").

Apoés a instalagdo da placa opcional, recolocar a tampa frontal e a unidade de
comando (— instru¢cdes de operagao MOVIDRIVE® MDX60B/61B, cap. "Insta-
lacao").

Guardar a placa opcional na embalagem original e sé retira-la da embalagem ime-
diatamente antes da instalagao.

S6 tocar na placa opcional pelas bordas. Nunca tocar nos componentes.

Manual — Interface fieldbus DFE24B EtherCAT

13



14

Instrugdes para montagem e instalagao
Instalacdo da placa opcional DFE24B no MOVIDRIVE® MDX61B

4.1.2 Principios basicos de procedimento durante a instalagao e remogao de uma placa opcional

60039AXX
Fig. 2: Instalacdo de uma placa opcional no MOVIDRIVE® MDX61B tamanhos 1 - 6

1. Soltar os dois parafusos de fixagdo do suporte da placa opcional. Puxar o suporte
da placa opcional uniformemente (n&o inclinar!) para fora do encaixe.

2. Soltar os 2 parafusos de fixagdo da tampa preta no suporte da placa opcional.
Retirar a tampa preta.

3. Colocar a placa opcional na posigcao exata, com os 3 parafusos de fixagao alinhados
com os orificios correspondentes no suporte da placa opcional.

4. Voltar a inserir o suporte da placa opcional com a placa opcional montada no devido
lugar, pressionando com moderagéao. Volte a fixar o suporte da placa opcional com
os dois parafusos de fixagao.

5. Para remover a placa opcional, proceder na ordem inversa.
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Instrugées para montagem e instalagao 4
Instalagéo da placa opcional DFE24B no MOVITRAC® B

4.2 Instalagao da placa opcional DFE24B no MOVITRA c®B

« O MOVITRAC®B nao requer nenhum status especial de firmware.

* Apenas técnicos da SEW-EURODRIVE estédo autorizados a instalar ou remover as
placas opcionais para MOVITRAC® B.

4.21 Conexao SBus

MOVITRAC® B
DFE 24B
$1 Orun
" ﬂON o
[2] ‘1_: OFF
FSC11B
X45] X46

H|L|L 1 |2|3|4|5|6|7 it
I EtherCAT

P %
-

S

X31 OUT X30 IN

@
i

OHt
QOh
X24
X12 X26
é 1|2|3|4|5|6|7
*\i[ 5 A
DC 24V 6
_T |2avI0 I ‘
GND sl |7

61212AXX

[11 Resistor de terminagéo ativado, S1 = ON
[2] Chave DIP S2 (reservada), S2 = OFF

* A DFEZ24B possui um resistor de terminagdo Sbus integrado, devendo portanto ser
instalada sempre no comego da conexao SBus.

* A DFEZ24B tem sempre o enderego 0.

X46 X26

X46:1 X26:1 SC11 SBus +, CAN alto
X46:2 X26:2 SC12 SBus —, CAN baixo
X46:3 X26:3 GND, CAN GND

X46:7 X26:7 24 Ve

X12

X12:8 Entrada CC 24 V

X12:9 GND Potencial de referéncia entradas digitais
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Instrugdes para montagem e instalagao
Instalacdo da placa opcional DFE24B no MOVITRAC® B

Para uma cablagem simples, a placa opcional DFE24B pode ser alimentada com
tens3o continua de 24 V de X46.7 do MOVITRAC® B para X26.7

Na alimentagao da placa opcional DFE24B através do MOVITRAC®B, o préprio MOVI-
TRAC® B deve ser alimentado com tens&o continua de 24 V nos bornes X12.8 e X12.9.

4.2.2 Conexao do system bus

+
DC 24V
- [24v10

GND

MOVITRAC® B
DFE 24B
S1 o
ON O
OFF
FSC11B
X45] X46 §
H|L|L 1 |2|3|4|5|6 |7 HE
LTI z a%
Qw1
; Ore
] MOVITRAC® B MOVITRAC® B
o]
S1 S1
x12 ] X26 N ON
a1k 1]2]a]als|6l7 OFF OFF
31
5! A
Z § : : ‘ FScC11B FSC11B
=3 Hoeeeedd X45] X46 X45] X46
‘ SAREEEnREE LT
[NERBE] T: L

Fig. 3: Conex&o do system bus

61073AXX
DFE24B MOVITRAC® B
GND = Referéncia system bus GND = Referéncia system bus
SC11 = System bus positivo SC22 = Saida system bus, negativo
SC12 = System bus negativo SC21 = Saida system bus, positivo
SC12 = Entrada system bus, negativo

SC11 = Entrada system bus, positivo
S12 = Resistor de terminacéo do system bus
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Instrugées para montagem e instalagao
Instalagéo da placa opcional DFE24B no MOVITRAC® B

Favor observar:

Se possivel, utilizar um cabo de cobre de 2x2 fios trangados e blindados (cabo de
transmissdo de dados com blindagem feita de malha de fios de cobre). Instalar a
blindagem de maneira uniforme em ambos os lados na presilha de fixagdo da blin-
dagem de sinal do MOVITRAC® B. No caso de cabo de duas vias, unir as extremi-
dades da blindagem adicionalmente ao GND. O cabo deve atender a seguinte espe-
cificagéo:

— Secso transversal do fio 0,25 mm?2 (AWG23) .... 0,75 mm? (AWG18)

— Resisténcia da linha 120 Q a 1 MHz

— Capacitancia por unidade de comprimento < 40 pF/m a 1 kHz

Sao adequados, p. ex., os cabos de rede CAN ou DeviceNet.

O comprimento total permitido para o cabo depende da taxa de transmissao ajus-
tada da rede SBus:

— 250 kBaud: 160 m
— 500 kBaud: 80 m
— 1000 kBaud: 40 m

Conectar o resistor de terminacao da rede Sbus (S1 = ON) na ultima unidade da
rede. Nas outras unidades, desligar o resistor de terminagéo (S1 = OFF). O gateway
DFE24B deve estar sempre na primeira ou na ultima unidade conectada na rede
Sbus e ter um resistor de terminacgéo integrado.

N&o é permitida cablagem em forma de estrela.

Entre as unidades conectadas na rede SBus nao deve ocorrer diferenga de poten-
cial. Evitar a diferenca de potencial através de medidas adequadas, como p. ex.,
através da conexao da unidade ao terra de protegao com cabo separado.

Manual — Interface fieldbus DFE24B EtherCAT
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4.3

Instrugdes para montagem e instalagao
Montagem e instalagao da carcaga gateway UOH11B

Montagem e instalagcao da carcaca gateway UOH11B

System bus SC11 +, CAN alto ———" it ] ‘
System bus SC12 -, CAN baixo T
GND, CAN GND

SEW Drive

UOH11B

DFE 24B

Orun
Ot

0 1
AS[E]
[glr=1

EtherCAT

X31 OUT  X30

Ot
OHe
X26
2k [shol
[N — _1®
R DC+24 V

T GND

61074ABP

X26

X26:1
X26:2

SC11 System bus +, CAN alto
SC12 System bus -, CAN baixo

X26:3

GND, CAN GND

X26:6
X26:7

GND, CAN GND
24 Ve

A carcaga gateway tem uma alimentacéo de 24 V¢ que esta ligada com X26.
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Instrugées para montagem e instalagao
Conexao e descri¢ao dos bornes do opcional DFE24B

4.4 Conexao e descri¢cdo dos bornes do opcional DFE24B
Cédigo Opcional interface EtherCAT tipo DFE24B: 1821 126 7

A placa opcional "Interface EtherCAT tipo DFE24B" s6 pode ser utilizada com o MOVI-
DRIVE® MDX61B, e ndo com o MDX60B.

A placa opcional DFE24B deve ser inserida no slot de fieldbus.

Vista frontal da DFE24B | Descrigao ST el]P Fungao
Borne
DFE 24B
RUN: LED operacional Indica o estado operacional do sistema eletrénico da
er cor laranja/verde rede e da comunicagao.
ORuN EtherCAT | jalverd deed icaca
: e irregularidade ndica irregularidades EtherCAT.
OFERR ERR: LED de i laridad Indica i laridades EtherCAT.
EtherCAT (vermelho)
0 1
AS[T]
F1[ O] AS Setup automatico para operagdo gateway
Chaves DIP F1 Reservado
EtherCAT
z LED Link/Activity (verde) Indica que a conexao EtherCAT existe/esta ativa para
a unidade precedente.
X30 IN: Conexéao EtherCAT de
Q entrada
X
5
e} LED Link/Activity (verde) Indica que a conexao EtherCAT existe/esta ativa para
a unidade seguinte.
po X31 OUT: Conexao EtherCAT
X saida
~ 1
58083AXX
Vista frontal no
MOVITRAC® B e Descrigdo Fungio
UOH11B
O H1 LED H1 (vermelho) Irregularidade no sistema (apenas para fungdes
gateway)
O H2
LED H2 (verde) Reservado
X24
X24 painel X Interface RS485 para diagnostico através de PC e
MOVITOOLS® MotionStudio
58129AXX

Manual — Interface fieldbus DFE24B EtherCAT
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Instrugdes para montagem e instalagao
Atribuigao dos pinos

4.5 Atribuicdo dos pinos

Conexao DFE24B
- EtherCAT

Utilizar conectores RJ45 pré-fabricados, blindados de acordo com IEC11801 edicao
2.0, categoria 5.

[6]\ [?< [2\] [/1] %
" BN

A B

54174AXX
Fig. 4: Atribuicdo dos pinos do conector RJ45

A = Vista frontal

B = Vista de trés

[1] Pino 1 TX+ Transmite positivo
[2] Pino 2 TX- Transmite negativo
[3] Pino 3 RX+ Recebe positivo
[6] Pino 6 RX— Recebe negativo

A placa opcional DFE24B foi equipada com dois conectores RJ45 para uma estrutura
de rede linear. O mestre EtherCAT deve ser conectado ao X30 IN (RJ45) através de um
cabo blindado com pares trangados (eventualmente através de escravos EtherCAT
adicionais). Outras unidades EtherCAT sao entdo conectadas via X31 OUT (RJ45).

De acordo com IEC 802.3, o comprimento maximo de cabo para Ethernet 100 MBaud
(100BaseT), p. ex. entre duas DFE24B, é de 100 m.
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Instrugées para montagem e instalagao
Blindagem e instalagdo de cabos de rede

4.6 Blindagem e instalagao de cabos de rede
Utilizar exclusivamente cabos e elementos de conexao blindados que também atendam
as exigéncias da categoria 5, classe D conforme IEC11801 edi¢ado 2.0.

A blindagem correta do cabo de rede atenua as interferéncias elétricas que costumam
ocorrer em ambientes industriais. Tomar as seguintes medidas para otimizar a blin-
dagem dos cabos:

» Apertar os parafusos de fixagdo dos conectores, modulos e cabos de compensagao
de potencial com a mao.

« Utilizar exclusivamente conectores com carca¢ca de metal ou metalizada.
* Instalar a blindagem no conector em uma larga superficie de contato.
» Colocar a blindagem do cabo de rede em ambos os lados.

* Nao instalar os cabos de sinal e de rede em paralelo com cabos de poténcia (cabos
do motor), mas sim em eletrodutos separados.

« Em ambientes industriais, utilizar eletrodutos metalicos ligados a terra.

* Instalar o cabo de sinal e a respectiva compensagao de potencial préximos um ao
outro e com o menor trajeto possivel.

« Evitar prolongar os cabos de rede utilizando conectores.
» Instalar o cabo de rede junto as superficies aterradas existentes.

Em caso de oscilagdes no potencial de terra, uma corrente de compensacéao pode fluir
através da blindagem conectada em ambos os lados que também estéd conectada ao
potencial de terra (PE). Neste caso, garantir uma compensagéo de potencial suficiente
segundo os regulamentos VDE em vigor.

4.7 Terminacgao da rede

Uma terminagéo da rede (p. ex. com resistores de terminagéo de rede) ndo é neces-
saria. Quando nido houver nenhuma unidade seguinte conectada a uma unidade
EtherCAT, isto é detectado automaticamente.

4.8 Ajuste do enderego de estagao

Os enderegos das unidades EtherCAT da SEW-EURODRIVE néo s&o ajustados nas
proprias unidades. As unidades sao detectadas através de sua posi¢ao na estrutura da
rede e os enderegos sao entao atribuidos as unidades pelo mestre EtherCAT. Os ende-
regcos podem ser exibidos, por exemplo, com o controle manual DBG60B (parametro
P093).

Manual — Interface fieldbus DFE24B EtherCAT
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Instrugdes para montagem e instalagao
Indicagbes operacionais da placa opcional DFE24B

22

4.9 Indicagoes operacionais da placa opcional DFE24B
4.9.1 LEDs EtherCAT
Na placa opcional DFE24B EtherCAT ha 2 LEDs que indicam o estado atual da
DFE24B e do sistema EtherCAT.
. RUN
O ERR
61070AXX
LED RUN O LED RUN (verde/laranja) indica o estado da placa opcional DFE24B.
(verde/laranja) — —

Estado Condicao Descrigao

Desligado INIT A placa opcional DFE24B encontra-se no estado de
inicializagao.

Verde PRE-OPERATIONAL | A placa opcional DFE24B encontra-se no estado pré-operaci-

piscando onal.

Acende uma | SAFE-OPERATIONAL | A placa opcional DFE24B encontra-se no estado operacional

vez (verde) seguro.

Verde OPERATIONAL A placa opcional DFE24B encontra-se no estado operacional.

Verde INITIALISATION ou * A placa opcional DFE24B esta sendo inicializada e ainda

brilhante BOOTSTRAP ndo atingiu o estado INIT.

* A placa opcional DFE24B encontra-se no estado BOOTS-
TRAP. O firmware esta sendo baixado.

Piscando NOT CONNECTED Apos ser ligada, a placa opcional DFE24B ainda nao foi

com a cor solicitada por um mestre EtherCAT.

laranja

LED ERR O LED ERR (vermelho) indica a ocorréncia de irregularidades no EtherCAT.
(vermelho) . e

Estado Irregularidade Descrigao

Desligado Sem irregularidades A comunicagao EtherCAT da placa opcional DFE24B encontra-
se em estado de operagéo.

Brilhante Irregularidade de boot | Foi constatada uma irregularidade de boot. O estado INIT foi
alcancado, mas o parametro "Change" no registro de status AL
foi colocado em "0x01:change/error".

Piscando Configuragéo invalida | Irregularidade de configuragao geral.

Acende uma
vez

Alteragdo de estado
nao solicitada

A aplicagao escrava alterou o estado EtherCAT automatica-
mente. O parametro "Change" no registro de status AL foi
colocado em "0x01:change/error".

Acende duas | Timeout do Watchdog | Durante a aplicagao foi efetuado um timeout do Watchdog.
vezes da aplicacdo
Acende trés Reservado -
vezes
Acende Reservado -
quatro vezes
Ligado Timeout do Watchdog | Foi efetuado um timeout do Watchdog PDI.
PDI
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Instrugées para montagem e instalagao
Indicagbes operacionais da placa opcional DFE24B

Definigdo das indicagbes de estado

Indicagao

Definicao

Progressao cronoldgica

Ligada

A indicagéo esta ligada permanente-
mente.

Desligada

A indicacgédo esta desligada permanen-
temente.

Brilhante

A indicagdo muda entre ligada e
desligada no mesmo pulso com uma
freqliéncia de 10 Hz.

58094AXX

Tremula uma vez

A indicagdo tremula uma vez breve-
mente e, em seguida, ocorre uma fase
de desligamento.

58095AXX

Piscando

Acende uma vez

A indicagdo muda entre ligada e desli-
gada no mesmo pulso com uma fre-
qliéncia de 2.5 Hz (200 ms quando
ligada, 200 ms quando desligada).

A indicagéo acende uma vez breve-
mente (200 ms) e, em seguida,
ocorre uma fase de desligamento
longa (1000 ms).

on

off |

on

200ms| +——1s——»

200ms

200ms ‘

58096AXX

58097AXX

Acende duas
vezes

A indicagdo acende sucessivamente
duas vezes brevemente e, em seguida,
ocorre uma fase de desligamento.

200ms | 200ms | 4—1s———»

58100AXX

Acende trés vezes

A indicagéo acende sucessivamente
trés vezes brevemente e, em seguida,
ocorre uma fase de desligamento.

200ms| 200ms| 200ms| 200ms |«—1s———»

58101AXX

Acende quatro
vezes

A indicagéo acende sucessivamente
quatro vezes brevemente e, em
seguida, ocorre uma fase de desliga-
mento.

on
200ms
off

200ms | 200ms| 200ms | 200ms| 200ms

200ms |-4—1s———»

58102AXX
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4 Instrugdes para montagem e instalagao
Indicagbes operacionais da placa opcional DFE24B

LED Link/Activity = Toda conexao EtherCAT para cabos EtherCAT de chegada (X30) e cabos EtherCAT de
(verde) seguimento (X31) possuem um LED "Link/Activity". Eles indicam se a conex&o
EtherCAT existe/esta ativa para a unidade precedente (X30) ou para unidade seguinte

(X31).
Z
2 LED"Link/Activity"
X
|_
2
(o}
)
X
| NS
61195AXX
4.9.2 LED gateway
LEDs para o
estado da
comunicagéo do O H1
atewa
g y O H2
1 [x24
58129axx
LED H1 Sys-Fault (ver- Apenas para fungao gateway
melho)
Estado Condicao Descrigao
Vermelho Irregularidade do sistema Gateway néo esta configurado ou um dos
acionamentos esta inativo
Desligado SBus ok Gateway configurado corretamente
Piscando Escaneamento da rede A rede é verificada pelo gateway

LED H2 (verde) esta reservado no momento.
O terminal X X24 ¢é a interface RS485 para diagnoéstico via PC e MOVITOOLS® Moti-

onStudio.

24
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Planejamento de projeto e colocagao em operagao (‘\ I >
Validade dos arquivos XML para DFE24B @

5 Planejamento de projeto e colocagao em operagao

Este capitulo fornece informagbes para o planejamento de projeto do mestre EtherCAT
e para a colocagdo em operacgdo do conversor em operagédo com fieldbus.

Na homepage da SEW (http://www.sew-eurodrive.com), item "Software", encontra-se
disponivel a versao atual do arquivo XML para o DFE24B.

5.1 Validade dos arquivos XML para DFE24B

O arquivo XML é necessario para a utilizagdo do DFE24B como opcional da rede
fieldbus no MOVIDRIVE® B e como gateway no MOVITRAC® B ou como carcacga
gateway (UOH11B).

Os itens no arquivo XML n&o devem ser alterados ou complementados. A SEW-EURO-
DRIVE néao assume a responsabilidade por funcionamento incorreto do conversor cau-
sado por modificagdo do arquivo XML.

5.2 Planejamento de projeto do mestre EtherCAT para o MOVIDRIVE® B com
arquivo XML

5.21 Arquivo XML para operagao no MOVIDRIVE® B

Ha um arquivo XML (SEW_DFE24B.XML) disponivel para o planejamento de projeto
do mestre EtherCAT. Copiar este arquivo em um diretério especial do software de con-
figuracgao.

O procedimento detalhado encontra-se descrito nos manuais do respectivo software de
planejamento do projeto.

Os arquivos XML, padronizados pela EtherCAT-Technology Group (ETG), podem ser
lidos por todos os mestres EtherCAT.
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(‘\ I ) Planejamento de projeto e colocagao em operagao
@ Planejamento de projeto do mestre EtherCAT para o MOVIDRIVE® B com arquivo XML

5.2.2 Procedimento para planejamento de projeto

Proceder da seguinte maneira para configurar o MOVIDRIVE® B com a interface
fieldbus EtherCAT:

1. Instalar (copiar) o arquivo XML de acordo com as definicbes do software de plane-
jamento de projeto. Apds concluir a instalagao correta, a unidade aparece nos par-
ticipantes escravos (sob SEW EURODRIVE — Drives) com o nome MOVI-
DRIVE+DFE24B.

2. Através do item de menu [Inserir], é possivel inserir a unidade na estrutura
EtherCAT. O enderego € atribuido automaticamente. Para uma identificagao mais
facil, é possivel dar um nome a unidade.

3. Selecionar a configuragdo de dados do processo adequada para a sua aplicagao
(ver o capitulo 5.2.3).

4. Ligar os dados de entrada/saida e, respectivamente, os dados periféricos com os
dados de entrada e saida do programa de aplicacao.

Apos o planejamento de projeto, € possivel iniciar a comunicagdo EtherCAT. Os LEDs
RUN e ERR sinalizam o estado de comunicagéo da placa opcional DFE24B (ver o capi-
tulo 4.9 "Indicagdes operacionais da placa opcional DFE24B").
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Planejamento de projeto e colocagao em operagao (‘CD

Planejamento de projeto do mestre EtherCAT para o MOVIDRIVE® B com arquivo XML @

5.2.3 Configuragao PDO para operagido no MOVIDRIVE®

Objetos dos
dados de
processo Rx

Objetos dos
dados de
processo Tx

Na variante CoE (CANopen over EtherCAT), o EtherCAT utiliza os objetos dos dados
de processo (PDO) definidos no padrdo CANopen para comunicagao ciclica entre o
mestre e o escravo. Segundo o padrdo CANopen, diferencia-se entre os objetos dos
dados de processo Rx (Recepgéo) e Tx (Transmisséo).

Objetos dos dados de processo Rx (Rx-PDO) sao recebidos pelo escravo EtherCAT.
Eles transportam dados de saida de processo (valores de controle, valores nominais,
sinais de saida digitais) do mestre EtherCAT para o escravo EtherCAT.

Objetos dos dados de processo Tx (Tx-PDO) séo reenviados ao mestre EtherCAT pelo
escravo EtherCAT. Eles transportam dados de entrada de processo (valores atuais,
estados, informacgdes de entrada digitais, etc.).

No modo de operagdo DFE24B do MOVIDRIVE® B, é possivel utilizar dois tipos dife-
rentes de PDO para os dados ciclicos de entrada e de saida de processo.

» OutputData1 (padrao 10 PO)

PDO estatico com 10 palavras ciclicas de dados de processo de saida, que foram
conectadas de modo fixo com os dados de processo padrao do MOVIDRIVE® B (—
Manual "MOVIDRIVE® fieldbus unit profile").

» OutputData2 (PO configuravel)

PDO configuravel com até 10 palavras ciclicas de dados de processo de saida
(16 bits) e com até 8 variaveis de sistema ciclicas (32 bits), que podem ser conec-
tadas e configuradas de modo livre a diferentes dados de processo do conversor de
frequéncia.

* InputDatat (padrao 10 PI)

PDO estatico com 10 palavras ciclicas de dados de processo de entrada, que foram
conectadas de modo fixo com os dados de processo padrao do MOVIDRIVE® B (—
Manual "MOVIDRIVE® fieldbus unit profile").

* InputData2 (Pl configuravel)

PDO configuravel com até 10 palavras ciclicas de dados de processo de entrada
(16 bits) e com até 8 variaveis de sistema ciclicas (32 bits), que podem ser conec-
tadas e configuradas de modo livre a diferentes dados de processo do conversor de
frequéncia.

Manual — Interface fieldbus DFE24B EtherCAT

27



5

28

(‘@) Planejamento de projeto e colocagao em operagao

@ Planejamento de projeto do mestre EtherCAT para o MOVIDRIVE® B com arquivo XML

Lista dos possiveis objetos de dados de processo (PDO) para DFE24B MOVIDRIVE® B

indice Tamanho Nome Mapea- Sync-Manager | Sync-Unit
mento
1600hex 20 bytes OutputData1 (padrdao 10 PDO) conteudo 2 0
ec ixo
(5632dec) fi
1602hex 2 ... 52 bytes | OutputData2 (PO configuravel) | - 2 0
(6656dec)
1A00hex 20 bytes InputData1 (padréo 10 PI) conteudo 3 0
ec ixo0
(5632dec) fi
1A02hex | 2...52 bytes | InputData2 (PI configuravel) - 3 0
(6658dec)
Ethernet Frame |EtherCAT T—" I—I rTTTTTTT II I
Header Header Header Datal_____: Drive Lo : Fes
EtherCAT
Master

acycl. Mailbox | cycl. OutputData1
Communication | (Standard 10 PO)

7

EtherCAT

cycl. InputData1 acycl. Mailbox :
(Standard 10 PI) Communication

Fig. 5: Aplicagdo dos objetos de dados de processo OutputData1 e InputData1

61221AXX
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Planejamento de projeto do mestre EtherCAT para o MOVIDRIVE® B com arquivo XML @

PDO estatico
para 10 palavras
ciclicas de dados
de processo

Atribuigéo dos
dados de saida de
processo de
configuragéo fixa
para PDO
OutputData1

\

i_f__-l_c_ycl. Mailbox | cycl. OutputData1
i_Communication (Standard 10 PO)

/4

|P01|P02|P03| Po4| P05|P06| Po7| P08|P09|Po1o|

MOVIDRIVE® MOVIDRIVE®
Process Data 1...3 or IPOSPIs® Process Data 4...10

IPOSPUs® Process Data 1...3

61223AXX
Fig. 6: Atribuicao dos dados de saida de processo padrao para OutputData1

Os dados de saida de processo transportados com OutputData1 sao atribuidos fixa-
mente de acordo com a seguinte tabela. Os dados de saida de processo PO1 ... PO3
podem ser ligados através da parametrizacdo dos dados do processo no conversor de
frequéncia MOVIDRIVE® B com diferentes dados de processo (valores de controle,
valores nominais) (— Manual “MOVIDRIVE® fieldbus unit profile"). Os dados de saida
de processo PO4 ... PO10 s6 estéo disponiveis dentro do IPOSPUS®,

Index.Subindex Offset em PDO Nome Tipo de dados Tamanho em
bytes

3DB8.0hex 0.0 PO1 UINT

(15800.0dec)

3DB9.0hex 2.0 PO2 UINT

(15801.0dec)

3DBA.Ohex 4.0 PO3 UINT

(15802.0dec)

3DBB.0hex 6.0 PO4 UINT

(15803.0dec)

3DBC.0Ohex 8.0 PO5 UINT

(15804.0dec) 5

3DBD.0Ohex 10.0 PO6 UINT

(15805.0dec)

3DBE.Ohex 12.0 PO7 UINT

(15806.0dec)

3DBF.0hex 14.0 PO8 UINT

(15807.0dec)

3DCO0.0hex 16.0 PO9 UINT

(15808.0dec)

3DC1.0hex 18.0 PO10 UINT

(15809.0dec)
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@ Planejamento de projeto do mestre EtherCAT para o MOVIDRIVE® B com arquivo XML

Atribuigdo dos
dados de entrada
de processo de
configuragao fixa
para PDO
InputData1

MOVIDRIVE®
Process Data 1...3 or MOVIDRIVE®
IPOSPUs® Process Data 1...3 IPOSPUs® Process Data 4...10

[Pt [ P2 |Pi3|[Pia|Pis|Pie|Pi7|Pis| Pio|Pi1of

cycl. InputData1 |acycl. Mailbox _i
(Standard 10 PI) |Communication !

61226AXX
Fig. 7: Atribuigdo dos dados de entrada de processo padrao para PDO InputData1

Os dados de entrada de processo transportados com InputData1 séo atribuidos fixa-
mente de acordo com a seguinte tabela. Os dados de entrada de processo PI1 ... PI3
podem ser ligados através da parametrizagcado dos dados do processo no conversor de
freqUéncia MOVIDRIVE® B com diferentes dados de processo (palavras de estado,
valores atuais) (— Manual “MOVIDRIVE® fieldbus unit profile"). Os dados de entrada
de processo P14 ... PI10 so6 estdo disponiveis dentro do IPOSPIUS®,

Index.Subindex Offset em PDO Nome Tipo de dados Tamanho em
bytes

3E1C.0hex 0.0 PI1 UINT

(15900.0dec)

3E1D.Ohex 2.0 PI2 UINT

(15901.0dec)

3E1E.Ohex 4.0 PI3 UINT

(15902.0dec)

3E1F.Ohex 6.0 PI4 UINT

(15903.0dec)

3E20.0hex 8.0 P15 UINT

(15904.0dec) )

3E21.0hex 10.0 P16 UINT

(15905.0dec)

3E22.0hex 12.0 PI7 UINT

(15906.0dec)

3E23.0hex 14.0 PI8 UINT

(15907.0dec)

3E24.0hex 16.0 PI9 UINT

(15908.0dec)

3E25.0hex 18.0 PI10 UINT

(15909.0dec)

Se menos de 10 palavras de dados do processo tiverem de ser transmitidas ou, se o
mapeamento PDO tiver de ser adaptado, entéo & necessario utilizar o PDO configuravel
ao invés do PDO estatico.
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PDO configuravel
para até 8
variaveis
IPOSPIUs® ¢ 10
palavras de dados
de processo

Os dados de processo transportados com OutputDataZ2 e InputData2 podem ser confi-
gurados de modo variavel com informag¢des de dados de processo de acordo com a
seguinte tabela. Além das variaveis de 32 bits do tipo DINT, também é possivel confi-
gurar os dados de processo padrdo PO1 ... PO10 e PI1 ... PI10. Com isso, os PDOs
podem ser configurados exatamente de acordo com cada aplicagdo especifica.

EtherCAT

r==—=— _l — oo ;
Header |22 | Drive b : .. |Fcs

Frame
Header

Ethernet
Header

EtherCAT
Master

i' acycl. Mailbox |cycl. OutputData2
| ‘Communication|(Configurable PO)

EtherCAT << cycl.InputData2 [acycl. Mailbox

(Configurable Pl) [Communication

61230AXX
Fig. 8: Aplicagéao dos PDOs configuraveis OutputData?2, InputData2

i acycl. Mailbox | cycl. OutputData2
iCommunication (Configurable PO),

/

| 6. Variable | 7. Variable |Po1o| 8. Variable

max. 10 Process Data T // /

PO1..10(UINT) | /
max. 8 IPOSPIus

Variables (DINT)

| PO1 | 1. Variable |P02 |

61232AXX
Fig. 9: Mapeamento PDO de configuragéao livre para OutputData2

max. 10 Process Data
PI1..10(UINT)

max. 8 IPOSPIus®
Variables (DINT)

1. Variable | P | 2. Variable | | 7. Variable | P|1o| 8. Variable |

cycl. InputData2 | acycl. Mailbox |
(Configurable P1) |Communicationi

61237AXX
Fig. 10: Mapeamento PDO configuravel de modo livre para InputData2
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Atribuigdo dos A ampliagdo maxima dos PDOs OutputData2 e InputData2 configuraveis é obtida com
dados de entrada .
e de saida de
processo
configuraveis de
modo livre para

10 palavras de dados de processo (tipo UINT)
- 8 variaveis IPOSPUS® (tipo DINT)

PDO OutputDataZ Index.Subindex | Nome Tipo de Tama- Leltu_ra Atributo de acesso
dados nho em Escrita
e InputData?2 bytes
2AF8.0hex Template Template para variaveis IPOSPIUs®
(11000.0dec) IposVar
(0...1023)
2CBD.Ohex ModuloCtrl Palavra de controle da fungéo do
(11453.0dec) (H453) médulo
2CBE.Ohex ModTagPos Moédulo posigao de destino
(11454.0dec) (H454)
2CBF.0Ohex ModActPos Moédulo posicao atual
(11455.0dec) (H455)
2CC0.0hex ModCount Médulo valor de contagem
(11456.0dec) (H456)
2CD1.0hex StatusWord Palavra de estado IPOS
(11473.0dec) (H473)
2CD2.0hex Scope4d74 Variavel Scope direta
(11474dec)
2CD3.0hex Scope4d75 Variavel Scope direta
(11475.0dec) H475)
2CD6.0hex AnaOutlPOS2 Saida analdgica 2 da placa opci-
(11478.0dec) (H478) onal DIO11B
2CD7.0hex AnaOutlPOS Saida analogica da placa opcional
(11478.0dec) (H479) DIO11B
2CD8.0hex OptOutlIPOS Saidas digitais opcionais
(11480.0dec) (H480) DINT 4 4
2CD9.0hex StdOutlPOS Saidas digitais padrao
(11481.0dec) (H481)
2CDA.Ohex OutputLevel Estado das saidas digitais
(11482.0dec) (H482)
2CDB.0Ohex InputLevel Estado das entradas digitais
(11483.0dec) (H483)
2CDC.0Ohex ControlWord Palavra de controle IPOSPUs®
(11484.0dec) (H484)
2CE4.0hex TargetPos Posigéo de destino
(11492.0dec) (H492)
2CE7.0hex LagDistance Distancia de atraso
(11495.0dec) (H495)
2CEB.Ohex SetpPosBus Valor nominal da posigéo de rede
(11499.0dec) (H499)
2CEC.Ohex TpPos2_VE Posicao touch-probe 2 do encoder
(11500.0dec) (H500) virtual
2CED.Ohex TpPos1_VE Posicao touch-probe 1 do encoder
(11501.0dec) (H501) virtual
2CEE.Ohex TpPos2_Abs Posigéo touch-probe 2
(11502.0dec) (H502)
2CEF.Ohex TpPos1_Abs Posigéo touch-probe 1
(11503dec) (H503)
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Index.Subindex | Nome Tipo de Tama- Leitura @ Atributo de acesso

dados nhoem | Escrita

bytes

2CF0.0hex TpPos2_Ext Posicao touch-probe 2 externa
(11504.0dec) (H504)
2CF1.0hex TpPos2_Mot Posicao touch-probe 2 do encoder
(11505.0dec) (H505) do motor
2CF2.0hex TpPos1_Ext Posigéo touch-probe 1 externa
(11506.0dec) (H506)
2CF3.0hex TpPos1_Mot Posigéo touch-probe 1 do motor
(11507.0dec) (H507)

DINT 4 4
2CF4.0hex ActPos_Mot16 Posigéo atual do motor 16 bits
(11508.0dec) bit (H508)
2CF5.0hex ActPos_Abs Posigao atual do encoder absoluto
(11509dec) (H509)
2CF6.0hex ActPos_Ext Posicao atual do encoder externo
(11510.0dec) (H510) X14
2CF7.0hex ActPos_Mot Posicao atual do encoder do motor
(11511.0dec) (H511)
3DB8.0hex PO1 Palavra de dados de saida do pro-
(15800.0dec) cesso padrdo PO1
3DB9.0hex PO2 Palavra de dados de saida do pro-
(15801.0dec) cesso padrao PO2
3DBA.Ohex PO3 Palavra de dados de saida do pro-
(15802.0dec) cesso padrao PO3
3DBB.0hex PO4 Palavra de dados de saida do pro-
(15803.0dec) cesso padrao PO4
3DBC.0Ohex PO5 Palavra de dados de saida do pro-
(15804.0dec) cesso padrao PO5
3DBD.0hex PO6 Palavra de dados de saida do pro-
(15805.0dec) cesso padrdao PO6
3DBE.Ohex PO7 Palavra de dados de saida do pro-
(15806.0dec) cesso padrao PO7
3DBF.0hex PO8 Palavra de dados de saida do pro-
(15807.0dec) cesso padrao PA8
3DCO0.0hex PO9 Palavra de dados de saida do pro-
(15808.0dec) cesso padrao PO9
3DC1.0hex PO10 Palavra de dados de saida do pro-
(15801.0dec) cesso padrao PO10

UINT 2 2
3E1C.0Ohex PI1 Palavra de dados de entrada do
(15900.0dec) processo padrao Pl1
3E1D.0Ohex P12 Palavra de dados de entrada do
(1590010dec) processo padréo P12
3E1E.Ohex PI3 Palavra de dados de entrada do
(15902.0dec) processo padrao PI3
3E1F.Ohex P14 Palavra de dados de entrada do
(15903.0dec) processo padrao Pl4
3E20.0hex P15 Palavra de dados de entrada do
(15904.0dec) processo padrao P15
3E21.0hex PI6 Palavra de dados de entrada do
(15905.0dec) processo padrao PI6
3E22.0hex P17 Palavra de dados de entrada do
(15906.0dec) processo padrao P17
3E23.0hex P18 Palavra de dados de entrada do
(15907.0dec) processo padréo P18
3E24.0hex P19 Palavra de dados de entrada do
(15908.0dec) processo padrao P19
3E25.0hex PI10 Palavra de dados de entrada do
(15909.0dec) processo padrao PI10
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Plausibilidade de configuragao dos objetos de dados de processo:

Nao é possivel inserir dados ciclicos de saida de processo PO1 ... 10 nos objetos
de dados de processo de configuracao livre OutputDataZ2 e InputData2 quando, ao
mesmo tempo, OutputData1 ou InputData1 estiverem configurados.

Uma configuragdo multipla de objetos de dados de processo nao é possivel.

S6 é possivel configurar os objetos de dados do processo padrdo PO1 ... PO10,
PI1 ... PI10 ou variaveis IPOSPUS® (indices 11000.0 ... 12023.0) como dados do
processo.
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5.3 Planejamento de projeto do mestre EtherCAT para o MOVITRAC® B/gateway
com arquivo XML

Este capitulo descreve o planejamento de projeto do mestre EtherCAT com MOVI-
TRAC® B e gateway DFE24B/UOH11B.

5.3.1 Arquivos XML para a operagio no MOVITRAC® B e na carcaga gateway UOH11B

Ha um arquivo XML (SEW_DFE24B.XML) disponivel para o planejamento de projeto
do mestre EtherCAT. Copiar este arquivo em um diretério especial do software de con-
figuracao.

O procedimento detalhado encontra-se descrito nos manuais do respectivo software de
planejamento do projeto.

Os arquivos XML, padronizados pela EtherCAT-Technology Group (ETG), podem ser
lidos por todos os mestres EtherCAT.

5.3.2 Procedimento para planejamento de projeto

Proceder da seguinte maneira para configurar o MOVITRAC®/gateway com a interface
EtherCAT:

1. Instalar (copiar) o arquivo XML de acordo com as definicbes do software de plane-
jamento de projeto. Apos concluir a instalagao correta, a unidade aparece nos par-
ticipantes escravos (sob SEW EURODRIVE — Drives) com o nome DFE24B-
Gateway.

2. Através do item de menu [Inserir], € possivel inserir a unidade na estrutura
EtherCAT. O enderecgo é atribuido automaticamente. Para uma identificagdo mais
facil, é possivel dar um nome a unidade.

3. Ligar os dados de entrada/saida e, respectivamente, os dados periféricos com os
dados de entrada e saida do programa de aplicagao.

Apos o planejamento de projeto, € possivel iniciar a comunicagdo EtherCAT. Os LEDs
RUN e ERR sinalizam o estado de comunicagéo da placa opcional DFE24B (ver o capi-
tulo 4.9 "Indicagdes operacionais da placa opcional DFE24B").
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5.3.3 Configurag¢ao do PDO para gateway DFE24B para o MOVITRAC® B

No modo de operagao DFE24B-Gateway para o MOVITRAC® B, ¢ utilizado um PDO
para os dados ciclicos de entrada de processo e um para os dados ciclicos de saida de
processo.

» OutputData1 (padrao 24 PO)

PDO estatico com 24 palavras ciclicas de dados de processo de saida, que foram
conectadas de modo fixo com os dados de processo dos no maximo 8 acionamentos
MOVITRAC® B conectados ao gateway.

* InputData1 (padrao 24 PI)

PDO estatico com 24 palavras ciclicas de dados de processo de entrada, que foram
conectadas de modo fixo com os dados de processo dos no maximo 8 acionamentos
MOVITRAC® conectados ao gateway.

Lista dos possiveis PDOs para o gateway DFE24B:

indice Tamanho Nome Mapea- Sync-Manager | Sync-Unit
mento

1601hex 48 bytes OutputData1 (padrédo 24 PO) contetido 2 0

(5633dec) fixo

1A01hex | 48 bytes InputData1 (padréo 24 PI) contetido 3 0

(5633dec) fixo

Ethernet | Frame [ EtherCAT 1----1 = | :
Header Header Header DataL____: I&I b mmmmee i - | FCS

EtherCAT
Master e
i acycl. Mailbox [cycl. OutputData1 O
| i_Communication (Standard 24 PO)
EtherCAT cycl. InputData1 | acycl. Mailbox |
(Standard 24 PI1) | Communication | ]
5

Unit = SBus-Address: |1 2 3 5 6 8
m
®
3
=
>
(@)
=
61242AXX

Fig. 11: Troca de dados (PDO OutputData1, InputData1) com mestre EtherCAT
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Atribui¢do dos dados de saida de processo de configuragéao fixa (PDO 1)

A\

v acycl. Mailbox |cycl. OutputData1>>

iCommunication| (Standard 10 PO)

v

| PO1 | PO2 | PO3 | PO4 | PO5 | PO6 [__ ___| PO22 | PO23 |P024 |

v

Drive 1

PO1...

v

Drive 2
PO3 PO1...PO3

v

Drive 8
PO1...PO3

61239AXX

Fig. 12: Atribuicdo dos dados de saida de processo padréo para OutputData1

Os dados de saida de processo transportados com OutputData1 sao atribuidos fixa-
mente de acordo com a seguinte tabela. Os dados de saida de processo PO1 ... PO3
podem ser ligados para cada conversor através da parametrizagdo dos dados de pro-
cesso no conversor de frequéncia MOVITRAC® B com diferentes dados de processo
(valores de controle, valores nominais) (— Instrugdes de operagao "MOVITRAC® B").

Index.Subindex Offset em PDO Nome Atribuicao Tipo de Tamanho em
dados bytes

3DB8.0hex 0.0 PO1 Drive 1 PO1

(15800.0dec)

3DB9.0hex 2.0 PO2 Drive 1 PO2

(15801.0dec)

3DBA.Ohex 4.0 PO3 Drive 1 PO3

(15802.0dec)

3DBB.0hex 6.0 PO4 Drive 2 PO1

(15803.0dec)

3DBC.0Ohex 8.0 PO5 Drive 2 PO2

(15804.0dec)

3DBD.0Ohex 10.0 PO6 Drive 2 PO3

(15805.0dec)

3DBE.Ohex 12.0 PO7 Drive 3 PO1

(15806.0dec)

3DBF.Ohex 14.0 PO8 Drive 3 PO2

(15807.0dec) UINT 2

3DCO0.0hex 16.0 PO9 Drive 3 PO3

(15808.0dec)

3DC1.0hex 18.0 PO10 Drive 4 PO1

(15809.0dec)

3DC2.0hex 0.0 PO11 Drive 4 PO2

(15810.0dec)

3DC3.0hex 2.0 PO12 Drive 4 PO3

(15811.0dec)

3DC4.0hex 4.0 PO13 Drive 5 PO1

(15812.0dec)

3DC5.0hex 6.0 PO14 Drive 5 PO2

(15813.0dec)

3DC6.0hex 8.0 PO15 Drive 5 PO3

(15814.0dec)
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Index.Subindex Offset em PDO Nome Atribuicao Tipo de Tamanho em
dados bytes

3DC7.0hex 10.0 PO16 Drive 6 PO1

(15815.0dec)

3DC8.0hex 12.0 PO17 Drive 6 PO2

(15816.0dec)

3DC9.0hex 14.0 PO18 Drive 6 PO3

(15817.0dec)

3DCA.Ohex 16.0 PO19 Drive 7 PO1

(15818.0dec)

3DCB.0Ohex 18.0 PO20 Drive 7 PO2

(15819.0dec) UINT 2

3DCC.Ohex 18.0 PO21 Drive 7 PO3

(15820.0dec)

3DCD.Ohex 18.0 PO22 Drive 8 PO1

(15821.0dec)

3DCE.Ohex 18.0 PO23 Drive 8 PO2

(15822.0dec)

3DCF.Ohex 18.0 PO24 Drive 8 PO3

(15823.0dec)
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Atribuicdo dos dados de entrada de processo de configuragéo fixa (PDO 1)

Drive 1 Drive 2 Drive 8
PI1...PI3 PI1...PI3 PI1...PI3
v v v
| P | PI2 | PI3 | Pl4 | PI5 | Pl6 | |PI22 |P|23 |P|24 |

(Standard 10 PI) |Communication:

<<cycl.|nputData1 acycl. Mailbox-i

61240AXX
Fig. 13: Atribuicdo dos dados de entrada de processo padréo para InputData1

Os dados de entrada de processo transportados com InputData1 sao atribuidos fixa-
mente de acordo com a seguinte tabela. Os dados de entrada de processo PI1 ... PI3
podem ser ligados através da parametrizacdo dos dados do processo no conversor de
frequéncia MOVITRAC® B com diferentes dados de processo (palavras de estado,
valores atuais) (— Instrugbes de operacao "MOVITRAC® B").

Index.Subindex Offset em PDO Nome Atribuigao Tipo de Tamanho em
dados bytes

3E1C.0hex 0.0 PI1 Drive 1 P11

(15900.0dec)

3E1D.0Ohex 2.0 P12 Drive 1 P12

(15901.0dec)

3E1E.Ohex 4.0 PI3 Drive 1 PI3

(15902.0dec)

3E1F.0hex 6.0 Pl4 Drive 2 P11

(15903.0dec)

3E20.0hex 8.0 PI5 Drive 2 PI2

(15904.0dec)

3E21.0hex 10.0 PI6 Drive 2 PI3

(15905.0dec)

3E22.0hex 12.0 PI7 Drive 3 PI1

(15906.0dec)

3E23.0hex 14.0 PI8 Drive 3 P12

(15907.0dec) UINT 2

3E24.0hex 16.0 PI9 Drive 3 PI3

(15908.0dec)

3E25.0hex 18.0 PI10 Drive 4 P11

(15909.0dec)

3E26.0hex 20.0 PI11 Drive 4 P12

(15910.0dec)

3E27.0hex 22.0 P12 Drive 4 PI3

(15911.0dec)

3E28.0hex 24.0 PI13 Drive 5 PI1

(15912.0dec)

3E29.0hex 26.0 PI14 Drive 5 P12

(15913.0dec)

3E2A.0hex 28.0 PI15 Drive 5 PI3

(15914.0dec)
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Index.Subindex Offset em PDO Nome Atribuigao Tipo de Tamanho em
dados bytes

3E2B.0Ohex 30.0 PI16 Drive 6 PI1 UINT 2

(15915.0dec)

3E2C.0hex 32.0 PI17 Drive 6 P12

(15916.0dec)

3E2D.0Ohex 34.0 PI18 Drive 6 PI3

(15917.0dec)

3E2E.Ohex 36.0 PI19 Drive 7 PI1

(15918.0dec)

3E2F.0hex 38.0 PI20 Drive 7 P12

(15919.0dec)

3E30.0hex 40.0 PI21 Drive 7 PI3

(15920.0dec)

3E31.0hex 42.0 PI22 Drive 8 PI1

(15921.0dec)

3E32.0hex 44.0 PI23 Drive 8 P12

(15922.0dec)

3E33.0hex 46.0 PI24 Drive 8 PI3

(15923.0dec)
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5.3.4 Setup automatico para operagao gateway

A fungdo Autosetup possibilita a colocagdo em operagdo do DFE24B como gateway
sem PC. Ela é ativada pela chave DIP de autosetup (ver capitulo 4.4 na pagina 19).

Ligar a chave DIP de autosetup (AS) leva a uma unica execugéo da fungdo. Depois
disso, a chave DIP do autosetup deve permanecer ligada. A fungéo pode ser exe-
cutada mais uma vez se desligada e religada.

Em primeiro lugar, o DFE24B procura conversores na rede SBus e demonstra isto
através de um breve piscar do LED H1 (irregularidade de sistema). Para tal, diversos
enderegos de SBus devem ser ajustados nos conversores (P881). Recomenda-se con-
figurar os enderegos a partir do enderego 1 em ordem crescente, de acordo com a dis-
tribuicdo dos conversores no painel elétrico. A cada conversor encontrado amplia-se a
representacdo do processo na pagina da rede fieldbus em 3 palavras.

Se nenhum conversor for encontrado, o LED H1 permanece ligado. S&do considerados
no maximo 8 conversores.

Apods a busca, a DFE24B troca em processo ciclico 3 palavras de dados de processo
com cada conversor de freqiéncia conectado. Os dados de saida de processo sao apa-
nhados pelo fieldbus, divididos em blocos de 3 e enviados. Os dados de entrada de pro-
cesso sao lidos pelo conversor, reunidos e transmitidos ao mestre de fieldbus.

O tempo de ciclo da comunicagédo SBus é de 2 ms por participante.

Assim, em uma aplicagdo com 8 conversores no SBus, o tempo de ciclo da atualizagdo
dos dados do processo é de 8 x 2 ms = 16 ms.

Execute o autosetup mais uma vez, caso altere a atribuicdo de dados de processo no
conversor conectado no DFE24B, pois o DFE24B salva estes valores uma unica vez
durante o autosetup. Simultaneamente, as atribuicdes de dados de processo do con-
versor conectado ndo devem ser mais alteradas dinamicamente apds o autosetup.
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Para uma operagéo de fieldbus simples, sdo necessarios os ajustes a seguir.

F 5 T 3 @D

1K

wuogd

5.4 Ajuste do conversor de freqiiéncia MOVIDRIVE® MDX61B
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Entretanto, para o controle do conversor MOVIDRIVE® B via EtherCAT, o0 mesmo
devera ser comutado para fonte do sinal de controle (P101) e fonte de valor nominal
(P100) = FIELDBUS. Com o ajuste em FIELDBUS, o conversor é parametrizado para
receber o valor nominal via EtherCAT. Assim, o conversor MOVIDRIVE® B reage aos
dados de saida do processo enviados pelo controlador programavel de nivel superior.

O conversor MOVIDRIVE® B pode ser parametrizado via EtherCAT imediatamente
apos a instalagéo da placa opcional EtherCAT, sem demais ajustes. Assim, é possivel,
p. ex., ajustar todos os parédmetros através do controlador programavel mestre apos
ligar o sistema.
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O controlador de nivel superior sinaliza a ativacdo da fonte de sinal de controle e de

C 20
©

valor nominal FIELDBUS com o bit “Modo fieldbus ativo® na palavra de estado.

Por motivos de seguranca técnica, o conversor MOVIDRIVE® B deve ser liberado para
o controle através do sistema fieldbus também no lado dos bornes. Portanto, os bornes
devem ser conectados e programados, de modo que o conversor seja liberado pelos
bornes de entrada. A variante mais simples para liberar o conversor no lado dos bornes
é, p. ex., a comutagao do borne de entrada DI@J (Fungédo /REG. BLOQUEADO) com
o sinal de +24 V e a programacgéo dos bornes de entrada DIZ1 ... DIJ7 em SEM

FUNCAO.

O procedimento para a colocagao em operagdo completa do conversor MOVIDRIVE®

B com conexao EtherCAT é descrito nos capitulos 6 e 7.
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Planejamento de projeto e colocagao em operagao
Ajuste do conversor de freqiéncia MOVITRAC®

Entretanto, para o controle do conversor de freqliéncia MOVITRAC® B via EtherCAT,
antes este deve ser comutado para fonte do sinal de controle (P101) e fonte de valor
nominal (P100) = SBus. Com o ajuste em SBus, o conversor de frequéncia MOVI-
TRAC® B ¢ parametrizado para receber o valor nominal do gateway. Assim, o con-
versor de freqUéncia MOVITRAC® B reage aos dados de saida do processo enviados
pelo controlador programavel de nivel superior.

Para que o conversor de freqiiéncia MOVITRAC® B seja parado em caso de comuni-
cagado SBus com irregularidades, é necessario ajustar o tempo de timeout SBus1
(P883) com valor diferente de 0 ms. Recomendamos um valor na faixa 50 ... 200 ms.

O controlador de nivel superior sinaliza a ativagdo da fonte de sinal de controle e de
valor nominal SBus na palavra de estado com o bit "Modo SBus ativo".

Por motivos de seguranga técnica, o conversor de freqiéncia deve ser liberado para o
controle através do sistema fieldbus, também no lado dos bornes. Portanto, os bornes
devem ser conectados e programados de modo que o conversor seja liberado pelos
bornes de entrada. A variante mais simples para liberar o conversor de freqiiéncia no
lado dos bornes é, p. ex., a comutagdo do borne de entrada DIg1 (Fungao
HORARIO/PARADA) com o sinal de +24 V e a programagéo dos outros bornes de
entrada em SEM FUNCAO.

Parametrizar o parametro P881 Endere¢o SBus em ordem crescente no valor 1 ... 8.

O endereco SBus 0 é utilizado pelo gateway DFE24B e, por esta razdo, ndo deve ser
utilizado.

Parametrizar P883 Timeout SBus nos valores 50 ... 200 ms.
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6 Caracteristicas de operacao com a rede EtherCAT

Este capitulo descreve as caracteristicas basicas do conversor na rede EtherCAT em
caso de controle por PDO de configuragéo fixa para comunicagéo fieldbus (aplicagdes
motion control — cap. 7).

6.1 Controle do conversor de freqiiéncia MOVIDRIVE® MDX61B

O controle do conversor de freqiiéncia MOVIDRIVE® B ¢ efetuado através do PDO de
configuragao fixa, cujo comprimento € de 10 palavras de entrada/saida. Em caso de uti-
lizacdo de um mestre EtherCAT, estas palavras de dados de processo sdo mapeadas
diretamente na representagao do processo, podendo assim ser enderegadas direta-
mente pelo programa de controle.

EtherCAT
Master

C &9,
@ I

Vo

A

N

e

Ethernet Frame |EtherCAT . L = T
Header | Header | Header Data| Drive 1” Drive 2” Drive 3|L__J| FCS
EtherCAT
61375AXX

Fig. 14: EtherCAT com acionamentos SEW

Maiores informacodes sobre o controle através do canal de dados de processo, em espe-
cial sobre a codificacdo da palavra de estado e de controle, encontram-se no manual
"Fieldbus unit profile".
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6.1.1 Exemplo de controle no TwinCAT com MOVIDRIVE® MDX61B

Depois do arquivo SEW _DFE24B.xml ter sido copiado no sub-diretério TwinCAT
"\IO\EtherCAT", é possivel inserir um MOVIDRIVE® B na estrutura EtherCAT em
"offline mode" através de "Inserir box" (— figura seguinte).

, moviaxis.tsm - TwinCAT System Manager
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"B Eport Device...
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No "online mode" (ou seja, conectado com a rede EtherCAT) é possivel procurar por

MOVIDRIVE® conectados na rede EtherCAT através do simbolo "Procura por uni-
dades" (— figura seguinte).

- Getting_Started.tsm - TwinCAT System Manager

Fle Edit Actions View Opbons Help

DF@E ~ & S RPR AD S aavd D D
@Il 5YSTEM - Configuration
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= [ 1/0 - Configuration

- S8 1/0 Devices

= = EtherCAT-Master (EtherCAT)
— s EtherCAT-Master-Image

[i036419221
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Para se obter uma fungao fieldbus simples, ndo é imprescindivel criar eixos NC para
cada unidade achada.
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Para obter a forma mais simples de transmissao de dados de processo, s6 sdo neces-
sarios os PDOs InputData1 e OutputData1. Os PDOs configuraveis podem ser desati-
vados, removendo-se as marcag¢des de ambos os PDOs (Input e Output) (— figura

seguinte).
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Agora é possivel conectar até 10 palavras de dados de processo com o programa do
CLP ou, como mostrado na figura seguinte, descrever manualmente como teste.

e
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Comece por marcar os dados de saida do processo PO1. Na janela seguinte escolha a
pasta de registro "Online". Clique o botao "Write". Abre-se a janela "Set Value Dialog".
Agora introduza seus dados no campo "Dec" ou "Hex". Com os dados de saida do pro-
cesso PO2, proceda da mesma maneira.

A atribuicdo e a escala das 10 palavras de dados de saida do processo e palavras de
dados de entrada do processo sao ajustadas no MOVIDRIVE® B no grupo de parédme-
tros 87_ ou definidas através de um programa IPOSPUS® oy de um modulo aplicativo.

Mais informagdes sobre isso encontram-se no manual de sistema "MOVIDRIVE®
MDX60B/61B" e no manual "Fieldbus unit profile".

6.1.2 Timeout EtherCAT (MOVIDRIVE® MDX61B)

Em caso de falha ou interrupgdo na transmissao de dados via EtherCAT, no MOVI-
DRIVE® MDX61B é processado o tempo de monitoragdo de solicitagdo configurado no
mestre (valor padrao 100 ms). O LED ERR do DFE24B indica que ndo estdo sendo
recebidos dados do usuario. Simultaneamente, o MOVIDRIVE® MDX61B executa a
resposta a irregularidade selecionada com P831 Resposta Timeout Fieldbus.

P819 Timeout fieldbus indica o tempo de monitoracao de solicitacdo especificado no
mestre ao ativar o EtherCAT. Este tempo de timeout s6 pode ser alterado através do
mestre. As alteracgdes feitas através do controle manual ou do MOVITOOLS® sao indi-
cadas, mas nao sao ativas e serao sobrescritas na proxima partida.

6.1.3 Resposta timeout de fieldbus (MOVIDRIVE® MDX61B)

A P831 Resposta timeout de fieldbus é utilizada para parametrizar a resposta a irregu-
laridade, que é acionada através da fungéo de monitoragéo de timeout da rede fieldbus.
O ajuste aqui parametrizado deve corresponder ao planejamento do sistema do mestre.
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6.2 Controle do conversor de freqiiéncia MOVITRA c®B (gateway)

O controle do conversor de freqiiéncia conectado no gateway é efetuado através do
canal de dados do processo, cujo comprimento € de 3 palavras de entrada/saida por
conversor. Em caso de utilizagdo de um mestre EtherCAT, estas palavras de dados de
processo sdo mapeadas diretamente na representagdo do processo, podendo assim
ser enderegadas imediatamente pelo programa de controle.

Ethernet Frame
Header Header

EtherCAT i’ - ; ]
Header Datai P Drive L ! .. | Fcs

EtherCAT
Master

I

DFE 248
Omn

. acycl Mailbox [cycl. OutputData1 O
'Communlcatlon (Standard 24 PO)

EtherCAT <<

cycl. InputData | acycl. Mailbox
Standard 24 PI) {Communication !

Unit = SBus-Address: |1 2 3 4 5 7 8
m
®
3
=
>
(@)
=
61242AXX

Fig. 15: Representagdo dos dados da rede EtherCAT na faixa de enderego do CLP

PO = Dados de saida de processo / Pl = Dados de entrada de processo

As 24 palavras de dados de entrada do processo e palavras de dados de saida do pro-
cesso sdo encaminhadas pelo gateway aos no maximo 8 conversores conectados via
Sbus da seguinte maneira:

« Palavra 1, 2 e 3 ao conversor com o menor endereco SBus (p. ex. 1)

» Palavra 4, 5 e 6 ao conversor com o enderego SBus seguinte (p. ex. 2)

Se houver menos de 8 conversores de freqiéncia conectados no gateway, as palavras
PDO seguintes ndo tém importancia nenhuma, elas ndo sdo encaminhadas a nenhuma
unidade.
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6.2.1 Exemplo de controle no TwinCAT com MOVITRAC® B (gateway)

Depois do arquivo SEW _DFE24B.xml ter sido copiado no sub-diretério TwinCAT
"\IO\EtherCAT", é possivel inserir um gateway DFE24B na estrutura EtherCAT em
"offline mode" através de "Inserir box" (— figura seguinte).

Fie EdE Acbons View Opbons Help
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@ ] SYSTEM - Configuration
- MNC - Configuration
A FLC - Configuration Name:  [Auis 1
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-I-ElherCAT-Mastcr':!'-_ — - B MOVIDRIVE +DFE 24
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@ InfoData I Eniae
&8 Mappings (®) Oniine Reset
&5 Online Reload (Corfig Mode only)
Online Delete {(Config Mode only)
gl Export Device...
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No "online mode" (ou seja, conectado com a rede EtherCAT) é possivel procurar por
gateways DFE24B conectados na rede EtherCAT através do simbolo "Procura por uni-
dades" (— figura seguinte).

, Getting_Started.tsm - TwinCAT System Manager
Fle Edit Actions Wiew Opbons Help

Dol & & $B2P A3 82l av O Bt
+ ! SYSTEM - Configuration
= NC - Configuration General | Adapter T | Oniine |
@ [B1 NC-Task 1 SAF
A FLC - Configuration Netid

= M 1/O - Configuration

- &9 1/0 Devices

= =% EtherCAT-Master (EtherCAT)
ada ErherCAT-Master-Image

[l036a19221
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Criar um eixo NC para um gateway DFE24B encontrado ndo € muito sensato. Neste
caso, seria necessario criar um eixo para cada MOVITRAC® B conectado no gateway
DFE24B. Para se obter uma fungéo fieldbus simples, néo é imprescindivel criar eixos
NC para cada unidade achada.
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As 3 primeiras palavras de dados do processo sao substituidas pelo primeiro MOVI-
TRAC® B conectado no gateway DFE24B, elas podem ser ligadas ao programa do CLP
ou ser descritas manualmente como teste (— figura seguinte).
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Comece por marcar os dados de saida do processo PO1. Na janela seguinte escolha a
pasta de registro "Online". Clique o botdo "Write". Abre-se a janela "Set Value Dialog".
Agora introduza seus dados no campo "Dec" ou "Hex". Com os dados de saida do pro-
cesso PO2, proceda da mesma maneira.

A atribuicdo e a escala das 3 palavras de dados de saida do processo e palavras de
dados de entrada do processo sao ajustadas no MOVITRAC® B no grupo de parame-
tros 87_ ou definidas através de um programa IPOSPIUS®  Mais informagdes sobre isso
encontram-se no manual de sistema "MOVITRAC® B" e no manual "Comunicacao
MOVITRAC®".

6.2.2 Timeout SBus

Se nao for possivel ativar um ou varios conversores na rede SBus através da DFE24B,
0 gateway introduz o cédigo de irregularidade F111 Irregularidade de sistema na
palavra de estado 1 do respectivo conversor. O LED H1 (Irregularidade de sistema)
acende-se. A irregularidade também é indicada na interface de diagndéstico X24. Para
parar o conversor, € necessario ajustar o fempo de timeout do SBus (P883) do erro de
sistema MOVITRAC® B para um valor diferente de 0. A resposta de timeout é ajustada
pelo pardmetro P836.

6.2.3 Irregularidade na unidade

Durante o auto-teste, os gateways reconhecem uma série de irregularidades e, em
seguida, se bloqueiam. As reagdes exatas em caso de irregularidades e as solugbes
encontram-se na Lista de irregularidades. Uma irregularidade no auto-teste faz com
que a irregularidade F111 Irregularidade de sistema apareg¢a nos dados de entrada de
processo da rede fieldbus nas palavras de estado 1 de todos os conversores. O LED
H1 (irregularidade de sistema) no DFE24B pisca regularmente. O cddigo de irregulari-
dade exato é indicado no estado do gateway com MOVITOOLS® MotionStudio pela
interface de diagndstico X24.
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6.2.4 Timeout fieldbus do DFE24B em operagao gateway

E possivel ajustar, como o gateway deve se comportar em caso de timeout da comuni-
cagao EtherCAT, utilizando o paradmetro P831 Resposta timeout fieldbus.

P831 Resposta timeout de Descrigao

fieldbus

Sem resposta Os acionamentos na rede Sbus continuam a operar com o ultimo
valor nominal.

Em caso de comunicagédo EtherCAT interrompida, estes aciona-
mentos ndo podem ser controlados.

PA_DATA =0 Caso seja detectado um timeout EtherCAT, a parada rapida é ati-
vada em todos os acionamentos que apresentam uma configuragao
de dados de processo com palavra de controle 1 ou 2. Para tal, o
gateway coloca os bits 0 ... 2 da palavra de controle no valor 0.

Os acionamentos sdo parados com a rampa de parada rapida.

Parametrizacao via EtherCAT

O acesso aos parametros do acionamento efetua-se no EtherCAT através dos servigos
SDO LEITURA e ESCRITA comuns no CoE (CANopen over EtherCAT).

A parametrizagdo dos conversores através do canal de parametrizagdo EtherCAT so6
pode ser aplicada no MOVIDRIVE® MDX61B e nos parametros do gateway DFE24B.

No momento, o canal de parametrizagao EtherCAT SDO nao oferece nenhuma possi-
bilidade de acesso de dados para os pardmetros dos conversores que estejam insta-
lados abaixo do gateway no SBus.

Através dos servicos VoE (Vendor specific over EtherCAT), o MOVITOOLS® MotionS-
tudio também pode acessar os MOVITRAC® B conectados ao gateway por SBus (—
cap. 8).

Servicos SDO LEITURA e ESCRITA

De acordo com cada mestre EtherCAT ou ambiente de planejamento de projeto, a inter-
face do usuario é apresentada de modo diferente. Porém, as seguintes grandezas
sempre sao necessarias para a execugao do comando SDO.

LEITURA SDO Descrigao

Enderego de escravo Enderego EtherCAT do conversor, pelo qual devera ser lido.

(16 bits)

Index (16 bits) Enderego no Object Dictionary, pelo qual devera ser lido.

Subindex (8 bits)

Dados Estrutura para o armazenamento dos dados recebidos e seus comprimentos.

Comprimento dos dados

ESCRITA SDO Descrigao

Enderego de escravo Enderego EtherCAT do conversor, pelo qual os dados serao escritos.
(16 bits)

Index (16 bits) Enderego no Object Dictionary, pelo qual devera ser escrito.
Subindex (8 bits)

Dados Estrutura, na qual os dados a serem escritos sdo armazenados.

Comprimento dos dados

Nos servigos SDO de LEITURA e ESCRITA, outras flags e parametros poderéo ser
necessarios:

* para ativagdo da fungéo

* para mensagem em operagao ou mensagem de irregularidade
* para a monitoragao de timeout

* para indicar irregularidades durante a utilizagao
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6.3.2 Exemplo para leitura de um parametro no TwinCAT via EtherCAT

Para leitura de um parametro, a fungdo LEITURA SDO esta disponivel. Para tanto, &
necessario o indice do parametro a ser lido. O indice do pardmetro pode ser mostrado
no programa SHELL ou na arvore de parametros com a combinagéo de teclas [CTRL
+ F1].

Para a implementacdo no TwinCAT ¢é necessario o modulo funcional
FB_EcCoESdoRead. Esse modulo funcional pode ser encontrado na biblioteca
TcEtherCAT.lib. Esse médulo funcional pode ser integrado em dois passos.

1. Criar uma instancia do médulo funcional FB_EcCoESdoRead
2. As entradas do médulo funcional sdo ocupadas da seguinte maneira:

— sNetID: Indicagédo do net-ID do mestre EtherCAT.

— nSlaveAddr: Endereco EtherCAT da unidade SEW, da qual os dados devem ser
lidos.

— nIndex: Indicagéo do indice do parametro a ser lido.

— nSublndex: Indicacdo do subindice do parametro a ser lido.

— pDstBuf: Ponteiro no campo de dados, no qual os parametros lidos deverao ser
armazenados.

— cbBufLen: Tamanho maximo de memdria para parametros a serem lidos em
bytes.

— bExecute: Um flanco positivo inicia o processo de leitura.

— tTimeout: Indicagédo do tempo de timeout do moédulo funcional.

As flags de saida bBusy e bError indicam o estado do servigo, nErrld e, se necessario,
0 numero de irregularidade no caso de flag bError ativada.
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A integracdo do mddulo funcional é representada no TwinCAT da seguinte maneira:

= -.EI

.~ TwinCAT PLC Control - ReadPdo.pro - [MAIN (PRG-ST)] =l S
! File Edit Project Insert Extras Online  Window Help 18] x|
¥ | ] |
D00FROGRARM MMAIN
B
Read_Data: CWORD;
ReadSdo: FB_EcCoESdoRead;

UUUEEND_\:’AR

T ]

0001IF ReadSdo bBusy = FALSE THEM

0003 ReadSdo(bexecute:=TRLUE)(*rising edge for the execute input®)

0003

DDD4ELSE

0005Fead=dol

000K ghletid:="192 168.187.1.2.1", (*AMS MetD of the EtherCAT-master?)

D007 nSlaveAddr= 1001, PEtherCAT-Address of the SEW device®)

0008

0009 nindex= 8325, *a.g. DC link voltage index*

o010 nSublndexc= 0,

0011

0012 pDstBut= ADR{Read_Data).(*pointer to the wvanable®)

0013 chBufLen:= 4, *number of Bytes of the index®)

0014

0014 bExecute:= FALSE,

001 5 {Timeout = TEL00ms,

0017 )

DDIRERD_IF

1 | »

M

Target Local (192.1631587.1.1 1), Fun Time: 1 | ooy iRear L

11647AXX

O comprimento dos parametros SEW é sempre igual a 4 bytes (1 DWord). A escala e
uma descricao exata encontram-se no manual "Fieldbus unit profile".

No exemplo apresentado acima, foi lida a tens&o do circuito intermediario (indice 8325,
subindice 0). Foi recebido, p. ex., o nimero 639000, que corresponde a uma tensao de
639 V de acordo com o fieldbus unit profile.
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6.3.3 Exemplo para escrita de um parametro no TwinCAT via EtherCAT

Para escrita de um parametro, a fungdo ESCRITA SDO esta disponivel. Para tanto, &
necessario o indice do paradmetro a ser escrito. O indice do parametro pode ser mos-
trado no programa SHELL ou na arvore de pardmetros com a combinagéo de teclas
[CTRL + F1].

Para a implementagdo no TwinCAT ¢é necessario o modulo funcional
FB_EcCoESdoWrite. Esse médulo funcional pode ser encontrado na biblioteca
TcEtherCAT.lib. Esse médulo funcional pode ser integrado em dois passos.

1. Criar uma instancia do médulo funcional FB_EcCoESdoWrite
2. As entradas do médulo funcional sdo ocupadas da seguinte maneira:

— sNetID: Indicagédo do net-ID do mestre EtherCAT.

— nSlaveAddr: Endereco EtherCAT da unidade SEW, da qual os dados devem ser
escritos.

— nlIndex: Indicagao do indice do parametro a ser escrito.

— nSublndex: Indicacdo do subindice do parametro a ser escrito.

— pDstBuf: Ponteiro no campo de dados, no qual os parametros a serem lidos se
encontram.

— cbBufLen: Quantidade de dados a serem enviados em bytes.

— bExecute: Um flanco positivo inicia o processo de escrita.

— tTimeout: Indicagédo do tempo de timeout do moédulo funcional.

As flags de saida bBusy e bError indicam o estado do servigo, nErrld e, se necessario,
0 numero da irregularidade no caso de flag bError ativada.

A integragdo do modulo funcional é representada no TwinCAT da seguinte maneira:

-, TwinCAT PLC Contral - WriteSDO.pro - [MAIN (PRG-ST)] =10 x|

B8 Fie Edit Project Insert Extras Online Window Help =18 xl

B @] 9| @] oe-E|S (S| * |||
DODY[PROGRAM MAIN
= POUs D002'VAR
RRE | MAIN (PRG) 0003 Wite_Data: OWOBD:=100000; (*sel intemal setpoint n11 1o 100 1/min*)
0on4 WriteSdo: FB_EcCoESdorite:
DOOSEMND_vAR

D001|IF WriteSdo.bBusy = FALSE THEM
noog WriteSdo(bexecute:=TRLUE).("rising edge for the execule input®)

0003

DOD4ELSE

D005 teSdol

0006 sMetld:="192 168.167.1.2.1", (“"AMS Met-lD of the EtherCAT-master®)
0007 nSlavesddr= 1001, *EtherCAT-Address ofthe SEW device®)
noog

0oog nindex;= 8489, Mindex of the internal setpoint n1*
0010 n3ublndex= [0,

oot

0012 pSrcBuf= ADRMWrite_Data), “pointer o the source varnable®)

0013 chBufLen:= 4, *number of Bytes of the index®

0014

D014 bExecute:= FALSE,
001 & fTimeout= T#500ms

0017 )
N0ABEND_IF
4| »
s L |'|:|_: i:'l"_-"'-_ .-..- '__._'-.lf_l__-".l—'_._l |— :
| [Target Local (192 168.187.1.1.1). Run Time. 1 ISR

11648AXX
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O comprimento dos parametros SEW é sempre igual a 4 bytes (1 DWord). A escala e
uma descricao exata encontram-se no manual "Fieldbus unit profile".

No exemplo apresentado acima, o valor nominal interno n11 (indice 8489, subindice 0)
foi ajustado para uma rotagdo de 100 rpm. Para isso, a rotagdo desejada deve ser mul-
tiplicada com o fator 1000, de acordo com o "Fieldbus unit profile".

6.4 Cddigos de retorno da parametrizagao

6.4.1 Elementos

6.4.2 Errorclass

6.4.3 Error code

Havendo parametrizagao incorreta, o conversor enviara diversos cédigos de retorno ao
mestre de parametrizagcio. Estes cddigos contém informacgéo detalhada sobre a causa
da irregularidade. Em geral, estes cddigos de retorno sdo estruturados nos seguintes
elementos.

» Error class (classe de erro)
» Error code (cédigo de erro)
« Additional code (cédigo adicional)

O elemento Error class (1 byte) serve para classificar precisamente o tipo de irregulari-
dade.

Class (hex) Denominagao Significado

1 vfd-state Irregularidade de estado do dispositivo virtual de campo
2 application-reference Irregularidade no programa de aplicagéo

3 definition Erro de definigdo

4 resource Irregularidade de recursos

5 service Irregularidade ao executar o servigo

6 access Erro de acesso

7 ov Erro na lista de objetos

8 other Outros erros

O elemento Error code (1 byte) possibilita uma descricdo mais precisa da causa da irre-
gularidade dentro da Error class. Para Error class 8 = Outras irregularidades s6 esta
definido o Error code = 0 (Outro cédigo de irregularidade). Neste caso, a descrigao mais
precisa é efetuada no Additional code.
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O Additional code (2 bytes) contém a descri¢cdo detalhada da irregularidade.

6.4.5 Lista dos codigos de irregularidade implementados para servigos SDO

Codigode | Error Error | Additional | Denominacéao Descrigao

irregulari- class code | code

dade

0x00000000 NO_ERROR Nenhuma irregularidade.

0x05030000 5 TOGGLE_BIT_NOT_CHANGED Irregularidade no bit toggle na trans-
feréncia segmentada.

0x05040000 5 0 SDO_PROTOCOL_TIMEOUT Timeout ao executar o servigo.

0x05040001 COMMAND_SPECIFIER_UNKNOWN Servigo SDO desconhecido.

0x05040005 5 OUT_OF_MEMORY Sobrecarga da memoria ao executar
o servigo SDO.

0x06010000 1 0 UNSUPPORTED_ACCESS Acesso inadmissivel em um indice.

0x06010001 | 6 1 WRITE_ONLY_ENTRY indice s6 pode ser escrito e nao lido.

0x06010002 6 1 2 READ_ONLY_ENTRY indice s6 pode ser lido e nao escrito;
bloqueio de parametros ativo.

0x06020000 6 2 0 OBJECT_NOT_EXISTING Objeto nao existe, indice incorreto.
Nao ha placa opcional para este
indice.

0x06040041 | 6 4 41 OBJECT_CANT_BE_PDOMAPPED indice n&o deve ser mapeado em
um PDO.

0x06040042 6 4 42 MAPPED_OBJECTS_EXCEED_PDO Quantidade de objetos mapeados é
grande demais para o PDO.

0x06040043 6 4 43 PARAM_IS_INCOMPATIBLE Formato de dados incompativel com
o indice.

0x06040047 4 47 INTERNAL_DEVICE_INCOMPATIBILITY Irregularidade interna da unidade.

0x06060000 @ 6 0 HARDWARE ERROR Irregularidade interna da unidade.

0x06070010 10 PARAM_LENGTH_ERROR Formato de dados para o indice tem
um tamanho incorreto.

0x06070012 | 6 7 12 PARAM_LENGTH_TOO_LONG Formato de dados para o indice
grande demais.

0x06070013 | 6 7 13 PARAM_LENGTH_TOO_SHORT Formato de dados para o indice
pequeno demais.

0x06090011 | 6 9 11 SUBINDEX_NOT_EXISTING Subindice ndo implementado.

0x06090030 | 6 9 30 VALUE_EXCEEDED Valor invalido.

0x06090031 | 6 9 31 VALUE_TOO_GREAT Valor alto demais.

0x06090032 | 6 9 32 VALUE_TOO_SMALL Valor baixo demais.

0x06090036 | 6 9 36 MAX_VALUE_IS_LESS_THAN_MIN_VALUE | Limite superior para o valor € menor
do que o limite inferior.

0x08000000 8 0 0 GENERAL_ERROR Irregularidade geral.

0x08000020 20 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED Erro de acesso aos dados.

0x08000021 21 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED_ | Erro de acesso aos dados devido ao

BECAUSE_OF_LOCAL_CONTROL controle local.
0x08000022 8 0 22 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED_ | Erro de acesso aos dados devido ao
IN_THIS_STATE estado da unidade.
0x08000023 | 8 0 23 NO_OBJECT_DICTIONARY_IS_PRESENT | Object dictionary ndo existente.
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7 Motion Control via EtherCAT

Este capitulo fornece informagdes sobre as fungdes EtherCAT, que possibilitam uma
operagao em sincronismo por pulsos do MOVIDRIVE® B em um mestre EtherCAT,
necessaria para aplicagées Motion Control.

7.1 Introdugao ao EtherCAT

Xref

X,

Este capitulo descreve as fungdes e os conceitos, que sao utilizados na operagdo em
sincronismo por pulsos dos conversores SEW no EtherCAT. Informagdes técnicas mais
detalhadas sobre o EtherCAT podem ser obtidas junto a organizagdo dos usuarios
EtherCAT, p. ex., em www.EtherCAT.org e junto aos fabricantes de sistemas de mestre
EtherCAT.

Com base na regulagao em cascata, comum na tecnologia de acionamento, o principio
dos mecanismos das aplicagées Motion Control é descrito a seguir.

1 2 [?] (4

act g

Vref —
tref - fM\
VactV gl kj
w
i |
\
\
\
(v)— |
N |
\
\
X )] @[ﬁ]
\
61477AXX
Xef  Valor nominal da posigéo [11 Controlador de posi¢ao
Xgqet ~ Valor atual da posicéo [2] Controlador de rotagao
Vief  Valor nominal de rotagdo [3] Estagio de saida do conversor
Vaet  Valor atual de rotagdo [4] Maquina acionada (carga)
tref Valor nominal de torque [5] Encoder (V = rotagao; X = posi¢ao)

[6] Encoder sincrono opcional

Parte-se de um valor nominal da posigéo (X.f). Juntamente com o valor atual da
posi¢ao (X5¢t), 0 controlador de posigéo [1] calcula um valor nominal de rotagé@o (vief)-
O controlador de rotacao [2] calcula dos valores nominal e atual de rotagao o valor
nominal de torque (tf), que gera um torque no motor que recebe corrente do estagio
de saida do conversor [3]. De acordo com o torque contrario de cada maquina acionada
[4], ha uma rotacdo (medicdo através de encoder [5]) no motor. De acordo com a
rotagao do motor, ocorre uma alteragao de posigao, que é detectada por um encoder
de posigao [5] no motor.

De acordo com cada aplicagéo, agora € possivel fechar o circuito do controlador de
torque, rotacao ou posi¢do no conversor ou no controlador de nivel superior. O MOVI-
DRIVE® B pode assumir todos os circuitos do controlador, inclusive a regulacao de
posicionamento. Desta forma, sé € possivel realizar um posicionamento através da
transmissdo de uma posigdo nominal ao conversor (p. ex. médulo aplicativo "Posicio-
namento via rede"). Ao controlador € enviada a posigao atual e, quando a tarefa de posi-
cionamento estiver concluida, uma “Mensagem de conclusao®.
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Exemplo
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Nas aplicagdes de Motion Control, o posicionamento com a posicao de destino e os
parametros de deslocamento como velocidade e tempos de rampa sao gerenciados no
motion controller — ou seja, pelo controlador de nivel superior. Com base na curva de
trajetdria calculada, uma velocidade nominal (— cap. "7.1.1") ou uma posi¢do nominal
(— cap. "7.1.2") é transmitida ao conversor em intervalos de tempo curtos. Em seguida,
0 conversor ajusta essa velocidade nominal ou essa posi¢gdo nominal e reenvia a infor-
macao da posicao atual. O préprio motion controller sabe, quando a tarefa de posicio-
namento esta concluida.

Pelo fato do controlador de nivel superior transmitir os valores nominais de modo
ciclico, as rampas de aceleragao e desaceleracdo também sao calculadas neste con-
trolador. Para tanto ndo € utilizada nenhuma fungédo de rampa integrada no aciona-
mento.

O controlador |€ o valor de posi¢ao atual para cada ciclo de regulagéo e, com base na
diferenca de posicao (dx) assim como na diferenga de tempo (dt) do ultimo intervalo de
regulagdo, calcula a rotagdo atual (dx/dt) e, se necessario, outras grandezas como ace-
leracao, retorno, etc.

O tempo de amostragem de regulagdo do controlador, da transmisséo de rede e do
ciclo interno de processamento de conversores e, eventualmente, de encoders
externos devem estar sincronizadas umas as outras.

Através de um exemplo deve ser demonstrado, os efeitos que sdo gerados, quando o
controlador, a rede, o conversor e 0 encoder nao operam em sincronismo por pulsos
(— figura seguinte).

+ Tempo de amostragem de regulagéo do controlador: 5 ms
» Ciclo de rede: 5 ms, sincrono com o controlador
+ Tempo de processamento no conversor: 5 ms, ndo sincrono

dts
A— | | 2 | 3 | a5 |
o — ] [ ’ [ ’ [ ’ I
[l — | | | | |
‘ l ‘ I ‘ | ‘ | :
dx dx dx dx dx
dtg
61480AXX
Fig. 16: Efeitos gerados pelo ndo sincronismo
[A] Intervalo de controle dtg [C] Tempo de amostragem do conversor ou
encoder dtg
[B] Ciclo darede dx Diferenca de posicao (trecho percorrido)

Pelo fato do conversor ou encoder e o controlador ndo estarem sincronizados neste
exemplo, os tempos de amostragem se aproximam vagarosamente uns dos outros,
devido aos osciladores de quartzo ndo serem perfeitamente idénticos em ambas as uni-
dades. Isso pode levar a saltos no valor de posi¢ao transmitido.
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Enquanto que nos intervalos de comando 1 a 3 uma velocidade apenas levemente
imprecisa (v = dx/dtg = dx/dtg) é calculada, o célculo da velocidade no quarto intervalo
de comando apresenta um erro evidente (v = 2dx/dtS). Essa rotagdo, calculada de
modo erréneo para um intervalo de amostragem, leva a reagdes fortes por parte do
algoritmo de regulagao no controlador e pode até causar mensagens de irregularidade.

A problematica descrita acima, formada pela amostragem direta entre dois sistemas
diferentes, normalmente s6 surgira de modo perturbador em aplicagdes de motion con-
trol, quando o tempo de ciclo do controlador for curto ou da mesma intensidade do ciclo
de processamento interno de conversores e encoders externos.

A principio, o EtherCAT foi fabricado de tal modo, que os ciclos de rede e controle sdo
sincronos.

Com o mecanismo Distributed Clock também é possivel sincronizar simultaneamente o
tempo de ciclo de processamento interno do conversor.

No MOVIDRIVE® B a sincronizagao dos tempos de ciclo e das transferéncias de dados
é controlada através da porta Dual RAM da placa opcional DFE24B.
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7.1.1 Modo velocidade

Xref -

act g
.

1

2] B [4]

Vref;
V t tref > @
ac

Al— || — [

\
8]
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Fig. 17: Modo velocidade — cascata com interface fieldbus

[A] Controle [B] Interface fieldbus [C] Conversor

Xref Valor nominal da posigéo [1] Controlador de posicao

Xaet Valor atual da posigdo [2]  Controlador de rotagéo

Vief Valor nominal de rotagéo [3] Estagio de saida do conversor

V4ot Valor atual de rotacdo [4] Maquina acionada

tef Valor nominal de torque [5] Encoder (V = rotagéo; X = posigéo)
[6] Encoder sincrono opcional

No modo velocidade, o controlador transmite um valor nominal de rotagao (ou veloci-
dade) ao conversor e o valor atual da posigao é lido pelo conversor ou por um encoder
separado.

No modo velocidade, o conversor € um simples elemento de variagdo de rotagédo. Os
tempos de ciclo de regulagao do controlador, de transmisséo de rede e do ciclo interno
de processamento de conversores e de encoders devem estar sincronizadas umas as
outras.

O referenciamento da posi¢do, a monitoragdo da faixa de deslocamento ou chave fim
de curso admissivel, assim como a especificagdo de rampa dependente da carga e a
monitoragao de erro de atraso, séo realizadas no controlador de nivel superior e, sendo
assim, ndo s&o tarefas do MOVIDRIVE® B.

Para evitar acelerag¢des involuntariamente altas no caso de intervalos longos de regu-
lagdo (>1 ms), o valor nominal de rotagao do MOVIDRIVE® B n&o ¢ adotado direta-
mente e sim de modo linear interpolado. Isso significa que, em um ciclo de valor nominal
de 5 ms, o controle no MOVIDRIVE® B néo ajusta a alteragao de rotagao desejada a
cada 5 ms em uma unica etapa, e sim em 5 pequenas etapas de 1 ms de duragéo.
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7.1.2 Modo posicionamento

[1] 2 3 {4
Kret > Vref .
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Xact Vact - /M\
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\
A |
v 1 |
\
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\
-l —_—— e — — J
Al— Il —[C]
[B]

61479AXX

Fig. 18: Modo posicionamento — cascata com interface de rede

[A] Controle [B] Interface fieldbus [C] Conversor

Xef Valor nominal da posicdo [1] Controlador de posicao

Xact Valor atual da posicao [2] Controlador de rotacao

Vief Valor nominal de rotagdo [3]  Estagio de saida do conversor

Voot Valor atual de rotagdo [4] Maquina acionada

tef Valor nominal de torque [5] Encoder (V = rotagao; X = posi¢éo)
[6] Encoder sincrono opcional

No modo posicionamento, o controle transmite de modo ciclico um valor nominal de
posicao ao conversor e o valor atual da posig¢ao € lido de volta pelo conversor ou por
um encoder separado.

No modo posicionamento, o conversor segue o valor nominal de posic&o alterado con-
tinuamente e gera, a partir do mesmo valor atual da posi¢éo (de [5] ou [6]), o valor
nominal de rotagédo necessario para o controlador da rotacao [2]. Os tempos de ciclo de
regulagdo do controlador, da transmissédo de rede e dos ciclos internos de processa-
mento de conversores e de encoders devem estar sincronizadas umas as outras.

Apods um referenciamento da posi¢ao no controle para a posi¢ao no conversor, a moni-
toracdo da faixa de deslocamento ou chave fim de curso admissivel pode ser realizada
no conversor. O ajuste admissivel de uma rampa dependente da carga, assim como de
uma monitoracao de erro de atraso no conversor, deve ser verificado detalhadamente.

Para evitar acelera¢des involuntariamente altas no caso de intervalos longos de regu-
lacdo (> 1 ms), o valor nominal de posi¢do do MOVIDRIVE® B nao é adotado direta-
mente e sim de modo linear interpolado. Isso significa que, em um ciclo de valor nominal
de 5 ms, o controle no MOVIDRIVE® B n3o ajusta a alteracao de posicao desejada a
cada 5 ms em uma Unica etapa, € sim em 5 pequenas etapas de 1 ms de duragao cada
uma.
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7.2 Ajustes no MOVIDRIVE® B com MOVITOOLS® MotionStudio
7.21 Ajustes para o modo velocidade
Para comandar um MOVIDRIVE® B em Motion Control com especificagdo de rotagéo

em sincronismo por pulsos, € necessario efetuar os seguintes ajustes de parametro no
MOVITOOLS® MotionStudio (— figura seguinte):

B2l 35 10. Setpoint presele =10 x|
=123 MOVIDRIVE®E parameters 100 Setpaint source Fieldbus \ j

% 0. DiSpla.}' va!ues 101 Control source Fieldbus j
@ 1.. Setpaoints/integrators ;
% 2.. Controller parameters 102 Frequency scaling [kHZ]I'I Q.00
E-E8 2. Motor parameters e
-2 4. Reference signals 70. Operating n =10l x|
% 8., Control functions 700 Operating made 1 ISeon IFOS ) j
@ E.. Terminal aszignment :
#-E8 7. Contral functions B it s e IVFE j

EI@ 8. Urit functions
=] 80, Setup

. Serial communication

. Braking operation

. Fault responzes

. Reset behavior 872 Setpaint description PO3 IN.: function

. Scaling zpeed actual value

b odulation

INo function

- . Senal communication SBus o
=] 8. Serial communication SBus 2 875 Actual value description, I3 INID function

=23 8. IPOS parameters 876 PO data enable
#-E3 Applications
#-E3 ApplicationBuilder applications e
- |=| Manual operation
1| | »]

61450AXX
+ P100 Fonte do valor nominal = Fieldbus

+ P101 Fonte do sinal de controle = Fieldbus

* P700 Modo de operagao = SERVO + IPOS ou CFC + IPOS

» P870 Descrigdo do valor nominal PO1 = Palavra de controle 1

» P873 Descricao do valor atual P11 = Palavra de estado 1
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Ajustes no MOVIDRIVE® B com MOVITOOLS® MotionStudio

Em seguida, é necessario ativar a sincronizagao do controlador para a rede EtherCAT.
Para isso, efetuar os seguintes ajustes de parametros (— figura seguinte):

[Baun LY

=24 MOVIDRIVE®E parameters
% 0.. Dizplay values
4% 1.. Setpaintzintegrators
4% 2.. Controller parameters
B-{E 2. Mator parameters
&-{E 4. Reference signals
- 5. Contral functions
% E.. Teminal aggignment
&-E 7. Control functions
L——_I@ 8.. Unit functions
--[= 80. Setup
81, Senial communication
82, Braking operation
83 Fault responzes
84. Rezet behavior
85, Scaling speed actual value
8E. Modulation
a7, Process data parameter settir
88, Senal communication SBuz 1
-|=] 89, Senal commurication SBus 2

1234 9. IPOS parameters
-|=| 90. IPOS reference travel
% 91, IPOS trawel prameters

- 92 IPOS manitaring
93 IPOS special functions
94, IPOS encoder

=| 95.DIP
-|=] 96, IPOS Modula function
-2 97. IPOS synchronization
- Applications
F-ER ApplicationBuilder applications
=] Marwal operation

=lol ]

880 5Buz 1 protocol
891 SBuz 1 addres:
882 SBus 1 group address

[MeviLink ]

383 SBusz 1 timeout interval

884 5Busz 1 baud rate

895 SBuz 1 synchronization 1D
886 CAMopen 1 addiess

887 Sunchronization ext. controller 1/2

888 Sunchronization ime SBus 1/2

839 Parameter channel 2

910 Gain <-controller [Ince.] |?_E;2

311 Positioning rarnp 1 [3] |‘|.EIU

912 Positioning ramp 2 [2] I‘I oo

913 Travel speed O [1/min] |1 F00.00

914 Travel speed CCW [l a’min]I‘IEDD_DD

915 Speed feedionward,  [%] 100

< | »l

916 Ramp type Interpolation velocity j
917 Ramp mode Mode 1 57
_ =10 x|
970 DPRAM synchronization ‘res -
971 Synchranization phase z] (0
61451AXX

» P887 Sincronizagao de controle externo = ON

+ P888 Tempo de sincronizagdo SBus [ms] = 1

O tempo de sincronizagéo ajustado deve corresponder precisamente ao ciclo de

rede.

+ P916 Forma de rampa = Interpolation velocity
» P970 Sincronizagdo DPRAM = Yes

* P971 Fase de sincronizagédo = 0

No P971 é possivel otimizar a posicao de fase no caso de atrasos. Por padréo,
ajuste a posigao de fase para 0 ms.
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Ajustes no MOVIDRIVE® B com MOVITOOLS® MotionStudio

7.2.2 Ajustes para o modo posicionamento

Para comandar um MOVIDRIVE® B em Motion Control com especificagao de posicao
em sincronismo por pulsos, é necessario efetuar os seguintes ajustes de pardmetros no

MOVITOOLS® MotionStudio (— figura seguinte):

C &9,

@7

&

E-28 MOVIDRIVE®E parameters
@ 0.. Digplay walues
@ 1.. Setpointzfintegrators
% 2.. Controller parameters
@ 3.. Motor parameters
@-E 4. Reference signals
- 5. Contral functions
@ E.. Terminal azsignment
@-E 7. Contral functions

5. Unit functions
@ 3. IPOS parameters
-ER Applications

F-E8 ApplicationBuilder applications
/=] Manual operation

i il oo

10, Sely =] 3
100 Setpoint source IFieIdbus \ j
101 Control zource Fieldbus_d—// j
102 Frequency scaling  [kHz] |‘| 000

70. Oper m ;Iglil
700 Operating made 1 ISew +POS j
7071 Operating mode 2 IVFI: j

data parameter setting e =10 x|

870 Setpoint description PO

IND function

a

871 Setpoint dezcription PO 2 INo furiction

872 Setpoint descriptigh PO3

IND function

873 Actual value desdiption P11 INo furiction

874 Actual value desc

ption P12 INo function

LefLe] L]

875 Actual value dezcriptign PI3 IND function

876 PO data enable

Le e

\

« P100 Fonte do valor nominal = Fieldbus

* P101 Fonte do sinal de controle = Fieldbus
+ P700 Modo de operagao = SERVO + IPOS ou CFC + IPOS
» P87x Descricao dos dados do processo

61452AXX

De acordo com cada controle e aplicagao, é possivel utilizar a palavra de controle e
estado. As palavras de controle e estado podem ser ajustadas com os parametros
P870 ... P876 ou transmitidas as variaveis IPOSPUS® ¢ |3 as mesmas poderao entéo
ser operadas de acordo com as fungdes da maquina de estado do motion controller.
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Em seguida, é necessario ativar a sincronizagao do controlador para a rede EtherCAT.
Para isso, efetuar os seguintes ajustes de parametros (— figura seguinte):

EX

2@
v
v
v

=-E

= Ma
1

=28 MOVIDRIVE®E parameters

0.. Dizplay values

1.. Setpointzfintegrators

2.. Controller parameters

3. Mator parameters

4. Reference signalz

5., Cortral functions

E.. Terminal aszighment

T.. Control functions

2. Uit functions

| Setup

. Senial communication
. Braking operation

. Fault responzes

. Reset behavior

. Scaling speed actual value
. Modulation

=] 87. Process data parameter settir

% 88, Senial communication SBus 1
=/ 89, Serial communication SBus 2
9. IPOS parameters

=] 90 IPOS reference travel

. IPOS travel prameters

. IPOS monitaring

. IPOS special funchions

. IPOS encoder

. DIP

. IPOS Modulo function
P05 spnchranization

-5 Applications
- ApplicationBuilder applications

nual operation

| 2

[ commu =10l x|
880 SBus 1 protacal [MeviLink |
881 SBus 1 address |2
982 SBus 1 group address |[|
833 SBuz 1 tireout interyal [5] |u_|:|U
884 SBus 1 baud rate {500 kbaud =l
885 SBuz 1 eynchronization (D ID
886 CAMopen 1 address |2
887 Synchronization ext. contraller 1 IDn \ ﬂ
888 Synchronization time SBus 1/2 [ms] |1
889 Parameter channel 2 |fo _// j

=10 x|
910 Gain -controller =8 I?_Ez
911 Positioning ramp 1 [s] I'I.DEI
912 Positioning ramp 2 [s] |1 on
913 Travel speed W [1/min] |1 500,00
914 Travel speed COW [1/min] |1 500,00
915 Speed feedforward,  [%] |1 oo
916 Ramp type {Lntﬂjolation pozition 18@
917 Ramp mode |Mode 1 j

=10l x|
370 DPRAM spnchronizatio e -
971 Synchronization phaze [mz] ID—

61453AXX

» P887 Sincronizagao de controle externo = ON

+ P888 Tempo de sincronizagdo SBus [ms] = 1

O tempo de sincronizagéo ajustado deve corresponder precisamente ao ciclo de

rede.

+ P916 Forma de rampa = Interpolation position 16 bits
» P970 Sincronizagdo DPRAM = Yes
* P971 Fase de sincronizagédo = 0

No P971 é possivel otimizar a posicao de fase no caso de atrasos. Por padréo,
ajuste a posigao de fase para 0 ms.
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7.3

7.31

Ajustes no mestre EtherCAT @

Ajustes no mestre EtherCAT

Para efetuar a sincronizagcao dos tempos de ciclo, ative a fungao Distributed Clock. O
ciclo de rede deve corresponder precisamente ao tempo de sincronizagéo ajustado no
parametro P888. Além disso, ative o Watchdog para a monitoragdo de timeout apenas
para Syncmanager 0x1000 (Output Data).

Os PDOs (InputData1 e OutputData1) ocupados de modo fixo devem estar desati-
vados.

Ajustes para o modo velocidade

O valor nominal de rotacdo é escrito diretamente na variavel de sistema H499
através do PDO2 configuravel e é escalonado do seguinte modo:

— 1digito 2 0,2 rpm, ou seja, um valor de 5000 A 1000 rpm

As grandezas utilizadas no controle devem ser escalonadas de forma correspon-
dente antes de serem transmitidas ao conversor.

A palavra de controle sobre PO1 é transmitida para o PDO2 juntamente com o valor
nominal de rotagao.

A posigao, que deve ser transmitida para o controlador, € lida diretamente da vari-
avel de sistema H511 através do PDO2 configuravel. A posigdo é escalonada do
seguinte modo:

— 4096 digitos correspondem exatamente a uma rotacao

A posicéo lida devera entéo ser escalonada de acordo com as grandezas utilizadas
no controlador.

A palavra de estado sobre PI1 é transmitida para o PDO2 juntamente com o valor
atual de posicao.
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7.3.2 Ajustes para o modo posicionamento

O valor nominal de posi¢do é escrito diretamente na variavel de sistema H499
através do PDO2 configuravel e é escalonado do seguinte modo:

— 1 rotacdo do motor 2 216

As grandezas utilizadas no controle devem ser escalonadas de forma correspon-
dente antes de serem transmitidas ao conversor.

A palavra de controle pode ser transmitida da seguinte maneira:

— Juntamente com o valor nominal de posi¢ao para o PDO2 através do PO1

— ou, quando for necessario otimizar a maquina de estado, diretamente em uma
variavel de sistema no IPOSPUS®, A adaptacdo especifica para a aplicagéo da
maquina de estado é realizada no motion controller como programa IPOSPIUs® o
programa do CLP.

A posigao, que deve ser transmitida para o controlador, € lida diretamente da vari-
avel de sistema H508 através do PDO2 configuravel. A posigéo & escalonada do
seguinte modo:

— 1 rotagdo do motor A 216

A posigéo lida devera entao ser escalonada de acordo com as grandezas utilizadas
no controlador.

A palavra de estado pode ser transmitida pelo PI1 juntamente com o valor nominal
de posigéo para o PDO2 ou, durante uma adaptagéo especifica para a aplicagéo da
maquina de estado no IPOSPUS® ser lida diretamente por uma variavel de sistema
no IPOSPUs®
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7.4 Exemplo TwinCAT

Parametrizar a
operacao em
sincronismo por
pulsos

Efetuar os ajustes apresentados nas figuras seguintes.

SFSTEM - Configuration
NC - Configuration
PLC - Configuration
10 - Carfiguration
D 1[0 Devices |
= =% EtharCAT-Master (EtharCAT)
< ehecrec e T
o EtherCAT-Master-Tmage-Tnfo
53] g' Inputs Distributed Clock.
[+ Ouputs
#- @ InfoData
& [l A 1 (MONE1E mit OFE246)
8 Meppings

Gerersl| EtheCAT DC | Proces: Data | Statup | Cof - Oriine | Driine |

Operation Mode: |DC for synchrorizaton :I

Advanced Selfngs. |

—— S
[DC far symchiarization -

Sy Urit Cycle [us):

e
1 'l Cele Time [us} 1000

Shilt Time [us] i

| & Sync Urik Cycle
" Usar Defined

| ¥ EnsbiesyNCO

61455AXX

Para a operagao em sincronismo por pulsos selecione a opgéo "DC for synchronization”
na pasta de registro DC (Distributed Clock). Certifique-se de que o tempo de ciclo no

campo "Cycle time" corresponda precisamente ao tempo de sincronizagao ajustado no
parametro P888.

Advanced Settings = x|
o o
Behavior
Timeout Settings — Startup Checking ~ Ghate Machine
FrbL | S0 ¥ Check Vendar Id W dudo Restore Siates
o ¥ Chack Product Code ¥ Fielni after Communication Ence
Distributed Clack, ™ Check Aevision Humber ¥ Log Communication Changes
[+ ESC fccess i LI
- ~Finel State
I fChack saml Mimbet C op & SAFEOP in Config Mode
" SAFEOP  PREOP € INIT
Process: Data Info Data
™ U LRD/LWR instead of LW ¥ Inchide Slate
¥ Inchide W State Bitfs) I Inclde Ads Addrese
Garsial I | Inchide A0k Netid
1= o Aot Ll 2. v M Inchide Dive Channels
\Watchdag

¥ Set Muliplier [Reg. 400h}
¥ Set PDI Walchdog [Fleg. 410k}
¥ Set SM Wakchdog [Reg 420k

113 Abbeechen

61456AXX
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Ative a monitoracdo de timeout para o Syncmanager 0x1000. Para tanto, selecione a
opc¢éao "Watchdog Trigger" (— figura seguinte) na janela "Edit Sync Manager".

ivanced setias = TITITm— x
e T ' > o
i ype L]
iy [T ] | —
Tirmeout Settings L Siasl [ Length [ L EncBit P Cancel
FIU [ 5M (000100000 4 ? Start Address:
Init Commards 00000 20 7
+ Maibax it [ ACTE
Distributed Clock Lengti ™ Read
- ESC Access ':'-!-D—. o white
1] Irkemupls
_  Ensbe I toEtherCAT
Stait [Lergh | Daa F toPDI
b1 800 0 [0 0026 |
(W1 EFA, 50 00010022 [ | ‘woalchdog
0 000 4 Ca0D0A0064 [ - I 5‘
01200 EY DI0GT00Z2 [ Yo g
Time fmzf I'II
spperd., | Delete, £, |
k. | Abbiechen

61457AXX

Em seguida, o eixo NC é parametrizado (— figura abaixo).

i~y EtherCAT-Doku.tsm - TwinCAT System Manager
File Edit Actions “iew Options Help

IDeed S sRe R AlE
#-B 5¥STEM - Configuration

E|' MC - Corfiguration

| E[B1 MC-Task 1 SAF

i[RI WC-Task 1 SWE

== NC-Task 1-Prozessabbild

e v B BB [RQ2 6 S

General Settings Iﬁloball Ql,lnamicsl Dnlinel Eunctionsl Qouplingl Compensationl

— — .
Aziz Type: Standard [Mapping via Encodifd_[iﬂe]) j
Uk To. | |

Unit: @ Dizplay [Onily]
Paosition: ™ m*

Welocity: ™ “/min

E--:_in Achsen

! PLZ - Configuration

' 1/ - Configuration ™ Madula

61458AXX

Na pasta de registro "Settings" no campo "Axis Type" selecione a opgao "Standard" e
no campo "Unit" a unidade de sistema (p. ex. °).

Na pasta de registro "Global" ajuste a velocidade maxima e a monitoragao de erro por
atraso.

Na pasta de registro "Dynamics", ajuste os tempos de rampa.

Os ajustes realizados devem estar de acordo com o sistema mecanico e com os ajustes
correspondentes no conversor.
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Parametrizar o O "CANopen DS402" é definido como encoder (sob "Axis x_Enc") e parametrizado do
encoder seguinte modo (— figura seguinte).

Eenerall MC-Encoder Global |1ncremental| I:Inlinel

EMCODER-Mode E_POSVELD'

Irvert Encoder Counting Direction

Scaling Factaor F 0087890625 "M
Position Biaz i

kodula Factor [e.g. 360.0°] F 3600 i
- Tolerance “indow far Madulo Stark F oo *
EMABLE: Min Soft Position Limit B FALSE

- Software Pozition Lirt bin F oo *
EMABLE: Max Soft Position Linmit B FALSE

- Software Position Lirit b ax F oo *
Filter Tirme for Actual Pogition [P-T1] F oo z
Filter Tirme for Actual Velocity [P-T1] F 0o %
Filter Tirme for Actual dcceleration [P-T1] F 01 z
Encaoder Mazk [Maximal ¥ alue] r [ O«FFFFFFFF
EMABLE: Actual Pogsition Comection B FALSE

Filter Tirme Actual Position Carrection [P-T1] F oo %

61461AXX

O fator de escala é resultante da seguinte férmula:
360 ° /(4096 inc/rotacdo) = 0,087890625 °/inc

7.4.1 Modo velocidade

No modo velocidade, o "Drive connected to KLXXX..." & selecionado como aciona-
mento (sob "Axis x_Drive"). Na pasta de registro "Analog" sdo apresentados os
seguintes valores (— figura seguinte):

Generall NE-DriveI Global 2nalog |

Fﬁeference Welociby F 30000 Wi
- at Qutput Ratio [0.0 ... 1.0 W

Dinift Compenzation [DAC-Offzet) : Wi

Walve Diagram: Table |d 0o

Walve Diagram: [nterpolation type E 'LIMEAR'

Walve Diagram: Output affset [-1.0 ... 1.0] F oo

61463AXX

A rotagdo nominal ("Reference Velocity") = Rotagdo maxima do motor x 6 € obtida com
fator de converséao "at Output Ratio [0.0 ... 1.0]" = (Rotagdo maxima do motor x 5) / 215,
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Na atribuicdo do PDO, o PDO1 é desativado e no PDO2 s&o definidas a rotacéo
nominal e a palavra de controle ou a posi¢cao atual (H511) e a palavra de estado

(— figuras seguintes).

+ [ SVSTEM - Konfiguration
& B NC - Konfiquration
+ - SP5 - Korfiguration
~-i £/4 - Konfiguration
= 58 Ela Gerste
[=-==8 Gerdt 1 (EtherCAT)
=f= Gerdt 1-Prozessabbild
=f= Gerat 1-Prozessabbild-Info
4 @7 Engénge
-l Ausginge
#-§ InfoData
# [ Achse 1 (MOVIDRIVE+DFEZ4)
# @8 Zuordnungen

= ﬂ SYSTEM - Konfiguration
+-§B NC - Konfiguration
[+ 3R 5P - Korfiguration
= /4 - Konfiguration
= E8 E/a Gerdte
=) =% Gerat 1 (EtherCAT)
== Gerdt 1-Prozessabbid
== Gerdt 1-Prozessabbid-Info
[+ g Engénge
= @ Ausgangs
- @ InfoData
F W Achse | (MOVIDRIVE+DFE24)
+ @l Zuordnungen

Allgemein | EtherCAT | DC

Prozesadaten | Startup | Co - Online | Onine |

PDO Liste:

Index | Size | Name |

Sy Manager:

SM | Se | Type | Flags

o 260 Ok

1 250 Mbln

2 B Outputz

3 28 Inputs:

4] 1]
PDO Zucidnung (0x1C1 2

Algemein | EtherCAT | DC

01400 200 InputDiatal [Standand 10 P1)

Ox1402 an InputDrataz [Configurable FI)

01600 200 OutputDiatal [Standard 10 PO)

01602 (A1} OutpulD ala2 [Configurable FO)
PDO Inhal [0x1602)

O:3E1CO0 20 40 FIi

Linder— 1Tz | O | Name —u
< Ox2CEB-00 4.0 0.0 SetpPosBus (H499)

61464AXX

Piozessdsten | Startup | Cok - Onine | Orine |

Sy Manager. POO Liste:
5M_| Sz | Type | Flage Index | Size | Mame |
o 250 bt 1400 200 InputD atal [Stamdard 10 Pl)
1 250 Ibedn (k1402 :A] InputlrataZ [Configurable PI)
2 B Outputs 061600 200  OutputDatal [Standard 10 FO)
3 26 Inputs D1 B2 ED DutputD ata? [Configurabile PO)
1] 1+
PDO Zuoidnung (0x101.2): PD
B —

Index | Size | OHs | Mame -
DW2CF4:00 4.0 oo #ctPos_Wat| kit [H508

BE.OD 20 40 FO1
£0

61465AXX
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Para finalizar, a rotacdo nominal e a posicao atual sdo conectadas com o eixo NC e as
palavras de controle e estado 1 sao controladas pelo Task CLP de acordo com a des-
cricado contida no "Fieldbus unit profile" (— figura seguinte).

=B S¥STEM - Configuration

EI' MC - Configuration

=1-[1 NC-Task 1 SAF

- MC-Task 1 SYB

+ MC-Task 1-Prozessabbild

=-de Axis 1
EI&, Axis 1_Enc

EI%T Inputs

E|$T Axis 1_Enc_In
H-gpl nInDatal

ST ninDataz

-~ &a] mStakus1

&1 nStatusz

- Gl nStatuss

‘1 nStatuse

- @) Oubputs

-] Axis 1_Drive

%T Inputs

El‘l Cukputs

-] Axis 1_Drive_Out

F-gb) noutDatal h —
-] nOUtDataZ

ol mCtrl
-, Ais 1_Chrl
[EI---%T Inputs
F- §) outputs
=38 PLC - Configuration
=S 5P
== SPS-Image
=21 standard
El%T Inputs
@T Statusword b
E|‘l Cutputs
L] Controlword ‘
I'_—'I--- I - Configuration
=B /0 Devices
o === EtherCAT-Master (EtherCAT)
=f= EtherCAT-Master-Image
== EtherCAT-Master-Image-Info
A% Inputs
‘l Cukputs
-8 InfoData
- B Axis 1 (MDRE1E mit DFEZ4E)
- & InputDatal {Standard 10 FT)
E| &1 InputDataZ (Configurable PI)

! Actpm‘mt {H511} ‘— o

£ §) CutputDataz (Configurable PO)

-@ WeoState
& TrFahata

61466AXX
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8 Operacgao do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT
Este capitulo descreve a operagéo do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT.

8.1  Introducéao

O EtherCAT disponibiliza servigos de parametrizagéo aciclicos, além dos dados ciclicos
de processo. Esta troca de dados aciclica é realizada através da interface gateway do
mestre EtherCAT (— figura seguinte).

Os servigos de parametrizagéo do MOVITOOLS® MotionStudio sdo inseridos nas men-
sagens EtherCAT através da interface gateway do mestre EtherCAT. As respostas dos
acionamentos sdo transmitidas pelo mesmo caminho da DFE24B para a interface
gateway e, em seguida, para o MOVITOOLS® MotionStudio.

Ethernet | Frame [ EtherCAT 1—---1 = | :
Header Header Header DataL____: I&I b e i - | FCS

EtherCAT
Master

oo 9
gam

_____

i acycl. Mailbox [cycl. OutputData1
| i Communication | (Standard 24 PO)

cycl. InputData1 | acycl. Mailbox _:
(Standard 24 P1) | Communication |

EtherCAT <<

Unit = SBus-Address: |1 2 3 4 5 6 7 8
m
®
2
=
>
o
=
61242AXX

No mestre EtherCAT o VoE (Vendor specific over EtherCAT) é ativado e a interface do
EtherCAT é configurada. Em seguida, € possivel criar uma conexdo com o aciona-
mento através de VoE e utilizar o MOVITOOLS® MotionStudio online.
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8.2 Hardware necessario

Se houver um sistema operacional adequado para o MOVITOOLS® MotionStudio no
controlador EtherCAT, nao é necessario mais nenhum hardware.

Se ndo houver um sistema operacional adequado ou, se o MOVITOOLS® MotionStudio
tiver de ser operado por um outro PC, o mestre EtherCAT precisara de uma segunda
interface Ethernet, que deve ser conectada através de LAN com o PC, no qual o MOVI-
TOOLS® esta instalado (— figura seguinte).

Engineering LAN Ethernet TCP/IP

? T

el il > MBX | °°
|__‘_ -
T Windows . (E:r?r
MMS [ °°

EtherCAT
61475AXX

8.3 Software necessario
MOVITOOLS®-MotionStudio a partir da versao 5.40

8.4 Instalacao

Instalar o MOVITOOLS® MotionStudio. Se o MOVIDRIVE® B tiver de ser utilizado,
também é necessario instalar o pacote MOVITOOLS®.
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8.6

@ Configuragéo da interface gateway

Configuragao da interface gateway

» Ativar o suporte de VoE/EoE do controlador EtherCAT.

» Estabelecer o endereco IP da interface gateway do EtherCAT. Normalmente, o
endereco IP € distribuido pelo programa TwinCAT e n&o deve ser alterado.

No programa TwinCAT da empresa Beckhoff, os ajustes em questao sdo os seguintes:

Advanced Scttings i x|
=] Stabe Marhine EoE Support —
Master Settings :
Slave Sattings Walual E theimet Switch Wirdawis Network
#1- Cyclic Frames I¥ Enable ¥ Connect to TCP/IP Stack
Custribubed Clocks -
= Il an Poils: 2 3. 1 windows [P Alouting
=] EMargency Max Frames: 100 3, ¥ IF Enabie Router
+| Diagraosis Mt MAC I ds [HIIJ—E Changes isquire system reboall

EthesCAT Malbox Gsteway
¥ Enable 169,254, 36 254 Wirhaal MAC: |02 01 0510 00 00

Conechons: 16 3;

0K I Abbrechen

11649AXX

Fig. 19: Ajustar o endereco IP da interface gateway do EtherCAT.

Ajustes de rede no PC de engenharia

Quando o MOVITOOLS® MotionStudio rodar no mestre EtherCAT, ndo é mais neces-
sario realizar nenhum ajuste de rede.

Se o mestre EtherCAT estiver conectado a uma rede Ethernet, os PCs na mesma
subrede com o MOVITOOLS® MotionStudio poderio acessar acionamentos SEW junto
ao EtherCAT (— cap. "8.2"). Para isso, as mensagens do PC de engenharia séo trans-
portadas através da interface Ethernet do mestre EtherCAT para a interface gateway (o
chamado routing).
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Basicamente ha duas variantes de routing disponiveis:

1. Variante: Acesso a interface gateway através de determinacdo do gateway padréo
no PC de engenharia. Nesta variante, o enderego IP do mestre EtherCAT é definido
como gateway padrao.

Selecionar [Inicio] / [Configuragdes] / [Conexdes de rede]. Abre-se a janela "Cone-
xbes de rede". Clicar uma conexdo LAN com a tecla direita do mouse e selecionar
no menu de contexto o item de menu "Caracteristicas". Abre-se a janela "Caracte-
risticas da conexao LAN". Na caixa de selegao, selecionar o campo de controle "Pro-
tocolo de internet (TCP/IP)". Em seguida, clicar o botao "Caracteristicas". Abre-se a
janela "Caracteristicas do protocolo de internet (TCP/IP)". Selecionar o campo de
controle "Utilizar o seguinte enderego IP" e inserir os seguintes valores (— figura
seguinte):

' Use the following IP address

IP address | 10.3.64.60 i
Subnet mask | 255.255.252.0
Standard gateway .—_‘"_-j-_ 10.3.64.170 "_‘3

e IRy

61942AXX

2. Variante: Através de definicdo de uma rota estatica.

Nesta variante, é inserido um registro na tabela de routing do PC de engenharia, que
transporta os dados de engenharia através do mestre EtherCAT para a interface
gateway.

Na caixa DOS, o comando para criar uma rota estatica é:

route —p add [destino] MASK [mascara de rede] [gateway]

[destino]: Corresponde ao endereco IP da interface gateway do EtherCAT
[mascara de rede]: Normalmente é ajustado em 255.255.255.255 (hostrouting)
[gateway]: Corresponde ao enderecgo IP do mestre EtherCAT na rede TCP/IP

Microsoft Windows 2088 [Version 5.80.21951]
(C» Copyright 1985-2888 Microsoft Corp.

K:~>route —p add 169.254.61.254 MASK 255.255.255.255 18.3.64.17A
Kis>

61941AXX
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Configuragéo do servidor de comunicagdo SEW

@
O,

8.7 Configuragao do servidor de comunicagao SEW

Para poder operar o MOVITOOLS®-MotionStudio via EtherCAT, primeiro & necessario
configurar o servidor de comunicagdo SEW.

8.7.1 Estabelecimento da comunicacao

O MOVITOOLS® MotionStudio possibilita a comunicagdo com os produtos eletrénicos
da SEW-EURODRIVE através de inimeras e diversas vias de comunicagao ao mesmo
tempo.

Ao iniciar MOVITOOLS® MotionStudio, o servidor de comunicagao SEW também é ini-
ciado e o simbolo adicional m € exibido na barra de status do Windows.

8.7.2 Procedimento

A configuragdo da comunicagao consiste em 4 passos:

1. Para abrir os ajustes do servidor de comunicagdo SEW, clicar o simbolo "Conexao
de comunicacao" na barra de ferramentas (— figura seguinte) ou através do menu
"Conexdes de comunicacao de rede".

@)

61932AXX

2. Configurar uma interface Ethernet. Para tanto, escolher na caixa de selegéo [1] a
opcao "Ethernet". Em "Protocolos" selecionar o item "ativar EtherCAT" [2]. Em
seguida, clicar o botao "Configurar EtherCAT" [3].

[ 2

Configure communication plugs

g (1) Ethernet
4. Pratocols
o i ¥ ictivate
S — v Activate Ethercat [Default value: Ma)
v activate SMLP [Default value: vesz)
I detivate Corfigure ethercat,.. I [3]
Configure SMLP. .
= sctivate
™! tsctivate
¥ Expand | QK. I Cancel
61936AXX

Manual — Interface fieldbus DFE24B EtherCAT




Operacgio do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT (‘@

Configuragéo do servidor de comunicagdo SEW @

3. Abre-se a janela "Configurar EtherCAT". Clicar o botdo "+" [1] e, desta forma, acres-
centar o endereco IP da interface gateway do mestre EtherCAT.

x

Baszic settings

Timeout: {120 =] [Default 120
Scanrange start: |1DE|1 ﬁ [Drefault:; 1001]
Scanrange end: |1D1 I ::I [Drefault: 1070)
™ Show szan durance: [Default: Ma)

Ethercat mazter IF address list

J—*[ﬂ
]

ak I Cancel |

61937AXX

Observar a area de escaneamento de unidades apresentada nos ajustes basicos
(Campos "area de escaneamento de/a"). Por padréo, os enderegos EtherCAT 1001 a
1010 sdo escaneados. No caso de redes EtherCAT muito grandes, &€ necessario
adaptar essa area de escaneamento de unidades.

4. No menu [Ajustes] / [Opgdes], selecionar o item de menu "Modo online". Observar
que no campo "Disponibilidade ciclica" a opgao "Nao executar automaticamente" [1]
deve ter sido selecionada.

1

Online mode

Cyclic accessibility test

+ Mever execute automatically

Cormmunication " Execute automatically

Help | Request interval in me; I 100 3:

Mizcelaneous

61938AXX
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8.8 Busca automatica das unidades conectadas (escaneamento de unidades)

Apds pressionar a tecla de fungado <F5> ou o simbolo "Online-scan" [+ , todos os
canais de comunicagéo configurados sao buscados automaticamente e as unidades

enderegaveis sado representadas na arvore de unidades.

@MLI'!'I TOOLS&E-MotionStudio - [EtherCAT_doku]
Project  Edit  Metwork  Wiew  Plugn Settings  Window  Help

D@ E T (W8 et 4 X [Re 4

Remote 8] Orline =can (Total) (F5)

ﬂ Remote

== Ethemet
= |ﬂ-_ 169,254 36,20 SMLP-Ethercat-G steway
= = Ethercat
1007 MDXE1B0015

ECAT

&Uvalw'ew E Ramote
“owne | @ 5
11651AXX

80 Manual — Interface fieldbus DFE248 EtherCAT




Operacao do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT (‘@
Ativando a operagéo online

8.9 Ativando a operagao online

« Executar o escaneamento das unidades (ver capitulo 8.7)

« Utilize 0 mouse para selecionar a unidade desejada e ligue o MOVITOOLS®
MotionStudio no modo online, clicando o simbolo "Online mode" (— figura seguinte).

E]MoviTo0LS®-MotionStudio - [EtherCAT_doku] - 10| x|

Project  Edit  Metwork  Wiew  Flugin Settings  Window  Help

DeE b W KD >t L X0 b 4
Aemate o L s
| Online mode

E Femaote
== Ethenet
= @ 169 254 36 200 SMLP-Ethercat-Gateway
B a—: Ethercat
I 1007: MDXE1B0015

g DOwerview ﬂ Remote
|_onume [ ([ B

11652AXX

» Selecionar agora a unidade desejada e ativar o menu plug-in utilizando a tecla direita
do mouse.

8.10 Problemas comuns na operagao do MOVITOOL S® MotionStudio

Verificar os seguintes itens, se surgirem problemas na configuragao:

* O protocolo EtherCAT foi ativado nas configuragées de comunicagdo do MOVI-
TOOLS® MotionStudio?

* No mestre EtherCAT foi ajustado o endereco IP correto da interface gateway?
+ E possivel acessar a interface gateway do EtherCAT através do comando "ping"?
* O ajuste da area de escaneamento de unidades é suficiente?

« O teste ciclico de disponibilidade online esta desligado no MOVITOOLS® Motion-
Studio?
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Diagnoéstico de irregularidades
Procedimentos de diagnéstico

Os procedimentos de diagndstico descritos a seguir indicam o procedimento para a
analise de irregularidades dos seguintes problemas:

» O conversor nao trabalha junto ao EtherCAT
» O conversor ndo pode ser controlado com o EtherCAT

Demais informagdes sobre a parametrizagdo do conversor para diversas aplicagbes de
fieldbz:% encontram-se no manual Fieldbus unit profile e lista de pardmetros MOVI-
DRIVE™.

Passo 1: Verificar se a conexao do conversor junto ao EtherCAT esta correta.

O conector da rede foi inserido no mestre / no conversor? ‘ NAO — [A]
SIM
!
Como reage o LED Link/activity na placa opcional DFE24B? ‘ DESL.— [A]
LIG
!

O conversor foi conectado de modo fisicamente correto no EtherCAT? B
Verifiqgue se a conexao EtherCAT em X30 IN (conex&o EtherCAT de che- | NAO — [A]
gada) / X31 OUT (conexao EtherCAT de saida) esta correta.
SIM
!

Continuar com o passo 2: Qual o comportamento do LED RUN? ‘

[A] Verificar a cablagem da rede! ‘

Passo 2: Qual o comportamento do LED RUN?

SIM — [A]
DESL. O mestre comutou o escravo para o estado INIT? B
NAO — [B]
Cor laranja Ativacdo da rede no mestre ainda n&o foi efetuada. . [C]
piscando
Piscando verde O escravo encontra-se no estado PRE-OPERATI- c
ONAL. - [C]
Acende uma vez | O escravo encontra-se no estado SAFE-OPERATI- R [C]
verde ONAL.
| Acende verde | O escravo encontra-se no estado OPERATIONAL. — | [C] |
| [A] | Efetuar a ativagéo da rede no mestre. |
| [B] | Placa opcional DFE24B com defeito. |
| [C] | Continuar com o passo 3: Qual o comportamento do LED ERR? |
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Passo 3: Qual o comportamento do LED ERR?

DESL.

Caso 1: LED RUN acende verde (o escravo esta no estado OPERATIONAL). |

l

A comunicagéo EtherCAT da placa opcional DFE24B encontra-se no estado de
operacgéo.

Caso 2:

» LED RUN piscando verde (o escravo esta no estado PRE-OPERATIONAL).

* LED RUN verde acende uma vez (o escravo esta no estado SAFE-OPERA-
TIONAL).

!

Efetuar a ativagdo da rede no mestre e colocar o escravo no estado OPERATI-
ONAL.

!

Iniciar a comunicagao de dados do processo. |

Brilha

Pré-requisito:

» LED RUN piscando verde (o escravo esta no estado PRE-OPERATIONAL)

» LED RUN acende uma vez verde (o escravo esta no estado SAFE-OPERA-
TIONAL)

!

Foi constatada uma irregularidade de boot. Reiniciar a placa opcional DFE24B. |

!

Se o LED ERR continuar a brilhar, a placa opcional DFE24B esta com defeito. |

Pisca ver-
melho
duas
vezes

Caso 1: LED RUN acende verde (o escravo esta no estado OPERATIONAL). |

!

Timeout de fieldbus, ligar os dados de saida do processo. |

Caso 2:

» LED RUN piscando verde (o escravo esta no estado PRE-OPERATIONAL)

» LED RUN acende verde uma vez (o escravo esta no estado SAFE-OPERA-
TIONAL)

!

Timeout do Watchdog — Efetuar a ativagdo da rede no mestre e comutar o
escravo para o estado OPERATIONAL.

!

Iniciar a comunicagao de dados do processo. |

Acende
uma vez
vermelho

Pré-requisito:

» LED RUN piscando verde (o escravo esta no estado PRE-OPERATIONAL)

* LED RUN acende uma vez verde (o escravo esta no estado SAFE-OPERA-
TIONAL)

!

Ocorreu uma mudanga de estado n&o solicitada. Corrigir a irregularidade de con-
figuracdo e, em seguida, efetuar a ativagédo da rede no mestre.

!

Comutar o escravo para o estado OPERATIONAL. |

!

Iniciar a comunicagao de dados do processo. |
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Piscando

Pré-requisito:

» LED RUN piscando verde (o escravo esta no estado PRE-OPERATIONAL)

» LED RUN verde acende uma vez (o escravo esta no estado SAFE-OPERA-
TIONAL)

!

Ocorreu uma configuragdo invalida. Corrigir a irregularidade de configuragéo e,
em seguida, efetuar a ativagédo da rede no mestre.

!

Comutar o escravo para o estado OPERATIONAL. |

!

Iniciar a comunicagao de dados do processo. |
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9.2 Lista de irregularidades
+ Alista de irregularidades a seguir vale para a placa opcional DFE24B em operacéo
gateway.
« Ao operar a placa opcional DFE24B no MOVIDRIVE® B, encontrara os cédigos de
irregularidade correspondentes nas instrugbes de operagdo do MOVIDRIVE®
MDX60B/61B.
Codigo Denominagao Resposta Causa Acao
de irregu-
laridade
17 Stack Overflow | Comunicagdo com o
SBus parada
18 Stack Underflow | Comunicagdo com o
SBus parada
19 NMI Comunicagédo com o
SBus parada o o
Sistema eletrénico do conversor com Verificar as conexdes a terra € as
20 Undefined Comunicagao com o ; . . blindagens e melhora-las se neces-
defeito, possivelmente devido a -
Opcode SBus parada ) sario. Se acontecer de novo, con-
efeitos de EMC .
. . sultar a SEW Service.
21 Protection Fault | Comunicagédo com o
SBus parada
22 lllegal Word Comunicagao com o
Operand Access = SBus parada
23 lllegal Instruc- Comunicagéo com o
tion Access SBus parada
25 Eeprom Comunicagédo com o | Erro no acesso a EEPROM Efetuar o ajuste de fabrica, resetar e
SBus parada reparametrizar DFE. Se acontecer de
novo, consultar a SEW Service.
28 Timeout de Padrédo: Dados PO = | Nao houve comunicagdo entre o * Controlar a rotina de comuni-
fieldbus 0 mestre e o escravo no dmbito da cagao do mestre
Resposta a erros monitoragao de resposta projetada. * Prolongar o tempo de timeout da
ajustavel através do rede fieldbus (monitoragao de
P831 solicitagcdo) na configuragdo do
mestre ou desligar a monitoragao
37 Irregularidade Comunicagédo com o | Irregularidade na sequéncia do Consultar a SEW Service.
Watchdog SBus parada software do sistema.
45 Irregularidade Comunicagdo com o | Irregularidade apds auto-teste no Resetar. Se acontecer de novo, con-
de inicializagdo = SBus parada reset. sultar a SEW Service.
111 Irregularidade Sem Observar o LED vermelho de irregu- | Verificar a tenséo de alimentagéo e a

do sistema no
timeout do dis-
positivo

laridade do sistema (H1) do DFx. Se
este LED vermelho acender ou
piscar, um ou varios participantes no
SBus ndo podem ser consultados
durante o tempo de timeout. Se o
LED vermelho de irregularidade do
sistema (H1) piscar, a prépria DFx
encontra-se em estado irregular. O
erro F111 foi comunicado ao controle
através da rede fieldbus.

cablagem do SBus; verificar os resis-
tores de terminagao do SBus. Des-
ligar e voltar a ligar a DFx. Caso a
irregularidade persista, consulte a
irregularidade na interface de diag-
noéstico e execute a agao descrita
nesta tabela.
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10 Dados técnicos
10.1 Placa opcional DFE24B para MOVIDRIVE® MDX61B

86

Placa opcional DFE24B (MOVIDRIVE® MDX61B)

Codigo

Consumo de poténcia

18211267
P=3W

Padrées

IEC 61158, IEC 61784-2

Taxa de transmissao

Tecnologia de conexéao

100 MBaud full duplex
2 x RJ45 (8x8 modularJack)

Terminagao da rede

Nao integrada, pois a terminagéo da rede é ativada automaticamente.

OSl layer

Endereco de estacao

Ethernet Il
Ajustes pelo mestre EtherCAT (— indicagdo em P093)

Nome do arquivo XML

SEW_DFE24B.xml

Vendor ID
Servigos EtherCAT

Estado do firmware
MOVIDRIVE® B

0x59 (CANopenVendor ID)

CoE (CANopen em EtherCAT)
VoE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)

824 854 0.18 ou superior (— indicagdo em P076)

Equipamento auxiliar
para a colocagao em ope-
ragao

Programa para PC MOVITOOLS® MotionStudio a partir da verséo 5.40
Controle manual DBG60B
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Placa opcional DFE24B para MOVITRAC® B e carcaga gateway UOH11B |7

10.2 Placa opcional DFE24B para MOVITRAC® B e carcaga gateway UOH11B
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Fig. 20: Dimensbées da unidade da carcaga gateway UOH11B
Opcional DFE24B (MOVITRAC® B gateway)
Tenséao de alimentagao V =24 Ve (=15 %, +20 %)
externa Imax = 200 mAcc
Pax = 3.4 W
Padrées IEC 61158, IEC 61784-2
Taxa de transmissao 100 MBaud full duplex
Tecnologia de conexao 2 x RJ45 (8x8 modularJack)
Terminagao da rede N&o integrada, pois a terminagéo da rede é ativada automaticamente.
OSl layer Ethernet Il
Endereco de estacao Ajustes pelo mestre EtherCAT (— indicagdo em P093)
Nome do arquivo XML SEW_DFE24B.xml
Vendor ID 0x59 (CANopenVendor ID)
Servigos EtherCAT * CoE (CANopen em EtherCAT)
*  VoE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)
Estado do firmware Nao requer nenhum estado especial de firmware
MOVITRAC® B
Equipamento auxiliar * Programa para PC MOVITOOLS® MotionStudio a partir da verséo 5.40
para a colocagdao em ope- + Controle manual FBG60B
ragao
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Alemanha
Administragao Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrica Ernst-Blickle-Strale 42 Fax +49 7251 75-1970
Vendas D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Caixa postal sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal
Service Centro SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Ernst-Blickle-Strale 1 Fax +49 7251 75-1711
Center D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte@sew-eurodrive.de
Norte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger StralRe 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (préximo a Hanover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Leste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (proximo a Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sul SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
DomagkstralRe 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (préximo a Munique) sc-sued@sew-eurodrive.de
Oeste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstrale 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (préximo a Dusseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Eletronica SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780
Ernst-Blickle-Strale 42 Fax +49 7251 75-1769
D-76646 Bruchsal sc-elektronik@sew-eurodrive.de
Drive Service Hotline / Plantao 24 horas +49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357
Para mais enderecgos, consultar os servigos de assisténcia na Alemanha.
Franca
Fabrica Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vendas 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fabrica Forbach SEW-EUROCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone Industrielle
Technopole Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Unidades de Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 557 26 39 00
montagem Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Vendas 62, avenue de Magellan - B. P. 182
Service F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 472 1537 00
Parc d'Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia na Franga.
Africa do Sul
Unidades de Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
montagem Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Vendas Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
Service Aeroton Ext. 2 info@sew.co.za

Johannesburg 2013
P.O0.Box 90004
Bertsham 2013
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Glasstraat, 19
BE-2170 Merksem

Africa do Sul
Cape Town SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax +27 21 552-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens cfoster@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700-3451
2 Monaco Place Fax +27 31 700-3847
Pinetown cdejager@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Argélia
Vendas Argel Réducom Tel. +213 21 8222-84
16, rue des Fréres Zaghnoun Fax +213 21 8222-84
Bellevue El-Harrach reducom_sew@yahoo.fr
16200 Alger
Argentina
Unidade de Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
montagem Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Vendas Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
Service 1619 Garin http://www.sew-eurodrive.com.ar
Australia
Unidades de Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
montagem 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Vendas Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
Service enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Austria
Unidade de Viena SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
montagem Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Vendas A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
Service sew@sew-eurodrive.at
Belarus
Vendas Minsk SEW-EURODRIVE BY Tel.+375 (17) 298 38 50
RybalkoStr. 26 Fax +375 (17) 29838 50
BY-220033 Minsk sales@sew.by
Bélgica
Unidade de Bruxelas SEW Caron-Vector Tel. +32 10 231-311
montagem Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Vendas B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.be
Service info@caron-vector.be
Service Redutores SEW Caron-Vector Tel. +32 84 219-878
Competence industriais Rue de Parc Industriel, 31 Fax +32 84 219-879
Center BE-6900 Marche-en-Famenne http://www.sew-eurodrive.be
service-wallonie@sew-eurodrive.be
Antuérpia SEW Caron-Vector Tel. +32 3 64 19 333

Fax +32 3 64 19 336
http://www.sew-eurodrive.be
service-antwerpen@sew-eurodrive.be
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Brasil
Fabrica Administracdoe SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 2489-9133
Vendas Fabrica Avenida Amancio Gaiolli, 152 - Rodovia Fax +55 11 2480-3328
Service Presidente Dutra Km 208 http://www.sew-eurodrive.com.br
Guarulhos - 07251-250 - SP sew@sew.com.br
SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496
SEW Service - Plantdo 24 horas
Tel. (11) 2489-9090
Fax (11) 2480-4618
Tel. (11) 2489-9030 Horario Comercial
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia no Brasil.
Bulgaria
Vendas Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@fastbg.net
Camaroes
Vendas Douala Electro-Services Tel. +237 33 431137
Rue Drouot Akwa Fax +237 33 431137
B.P. 2024
Douala
Canada
Unidades de Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
montagem 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Vendas Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
Service marketing@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
7188 Honeyman Street Fax +1 604 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2 marketing@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124
2555 Rue Leger Fax +1 514 367-3677
LaSalle, Quebec H8N 2V9 marketing@sew-eurodrive.ca
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia no Canada.
Chile
Unidade de Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
montagem Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Vendas Parque Industrial Valle Grande http://www.sew-eurodrive.cl
Service LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
Caixa postal
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
China
Fabrica Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Unidade de No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25322611
montagem Tianjin 300457 info@sew-eurodrive.cn
Vendas http://www.sew-eurodrive.cn
Service
Unidade de Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
montagem 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Vendas Suzhou Industrial Park suzhou@sew-eurodrive.cn
Service Jiangsu Province, 215021
Guangzhou SEW-EURODRIVE (Guangzhou) Co., Ltd. Tel. +86 20 82267890
No. 9, JunDa Road Fax +86 20 82267891
East Section of GETDD guangzhou@sew-eurodrive.cn
Guangzhou 510530
Shenyang SEW-EURODRIVE (Shenyang) Co., Ltd. Tel. +86 24 25382538
10A-2, 6th Road Fax +86 24 25382580
Shenyang Economic Technological shenyang@sew-eurodrive.cn
Development Area
Shenyang, 110141
Wuhan SEW-EURODRIVE (Wuhan) Co., Ltd. Tel. +86 27 84478398
10A-2, 6th Road Fax +86 27 84478388
No. 59, the 4th Quanli Road, WEDA
430056 Wuhan
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia na China.
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Cingapura
Unidade de Cingapura SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
montagem No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827
Vendas Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg
Service Singapore 638644 sewsingapore@sew-eurodrive.com
Colémbia
Unidade de Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
montagem Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Vendas Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co
Service Santafé de Bogota sewcol@sew-eurodrive.com.co
Coréia
Unidade de Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
montagem B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Vendas 1048-4, Shingil-Dong http://www.sew-korea.co.kr
Service Ansan 425-120 master@sew-korea.co.kr
Busan SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. +82 51 832-0204
No. 1720 - 11, Songjeong - dong Fax +82 51 832-0230
Gangseo-ku master@sew-korea.co.kr
Busan 618-270
Costa do Marfim
Vendas Abidjan SICA Tel. +225 2579-44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Fax +225 2584-36
165, Bld de Marseille
B.P. 2323, Abidjan 08
Croacia
Vendas Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Service PIT Erdody 4 |1 Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@inet.hr
Dinamarca
Unidade de Copenhague SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
montagem Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Vendas DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
Service sew@sew-eurodrive.dk
E.U.A.
Fabrica Regido Sudeste = SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Unidade de 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
montagem P.O. Box 518 Fax Manufacturing +1 864 439-9948
Vendas Lyman, S.C. 29365 Fax Assembly +1 864 439-0566
Service Fax Confidential/HR +1 864 949-5557
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
Unidades de Regido SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
montagem Nordeste Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
Vendas 2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Service Bridgeport, New Jersey 08014
Regido SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
Centro-Oeste 2001 West Main Street Fax +1 937 440-3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Regido SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
Sudoeste 3950 Platinum Way Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Regido SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
Ocidental 30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6433
Hayward, CA 94544 cshayward@seweurodrive.com
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia nos E.U.A.
Egito
Vendas Cairo Copam Egypt Tel. +20 2 22566-299 + 1 23143088
Service for Engineering & Agencies Fax +20 2 22594-757

33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo

http://www.copam-egypt.com/
copam@datum.com.eg
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Eslovaquia
Vendas Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 33595 202
Rybni¢na 40 Fax +421 2 33595 200
SK-831 06 Bratislava sew@sew-eurodrive.sk
http://www.sew-eurodrive.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513
Industry Park - PChZ Fax +421 41 700 2514
ulica M.R.Stefanika 71 sew@sew-eurodrive.sk
SK-010 01 Zilina
Banska Bystrica SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 48 414 6564
Rudlovska cesta 85 Fax +421 48 414 6566
SK-974 11 Banska Bystrica sew@sew-eurodrive.sk
Kosice SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 55 671 2245
Slovenska ulica 26 Fax +421 55 671 2254
SK-040 01 Kosice sew@sew-eurodrive.sk
Eslovénia
Vendas Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Service Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Espanha
Unidade de Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
montagem Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Vendas E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es
Service sew.spain@sew-eurodrive.es
Esténia
Vendas Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Reti tee 4 Fax +372 6593231
EE-75301 Peetri kila, Rae vald, Harjumaa veiko.soots@alas-kuul.ee
Finlandia
Unidade de Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
montagem Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Vendas FIN-15860 Hollola 2 sew@sew.fi
Service http://www.sew-eurodrive.fi
Fabrica Karkkila SEW Industrial Gears Oy Tel. +358 201 589-300
Unidade de Valurinkatu 6, PL 8 Fax +358 201 589-310
montagem F1-03600 Kakkila, 03601 Karkkila sew@sew.fi
Service http://www.sew-eurodrive fi
Gabao
Vendas Libreville ESG Electro Services Gabun Tel. +241 7340-11
Feu Rouge Lalala Fax +241 7340-12
1889 Libreville
Gabun
Gra-Bretanha
Unidade de Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
montagem Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Vendas P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
Service GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk
Grécia
Vendas Atenas Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Service 12, Mavromichali Street Fax +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
Holanda
Unidade de Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
montagem Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Vendas NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Service Postbus 10085 info@vector.nu

NL-3004 AB Rotterdam
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Hong Kong
Unidade de Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 36902200
montagem Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 36902211
Vendas Hong Leong Industrial Complex contact@sew-eurodrive.hk
Service No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Hungria
Vendas Budapeste SEW-EURODRIVE Kft. Tel. +36 1 437 06-58
Service H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
india
Unidadede Vadodara SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel.+91 265 2831086
montagem Plot No. 4, GIDC Fax +91 265 2831087
Vendas PORRamangamdi * Vadodara - 391 243 http://www.seweurodriveindia.com
Service Gujarat sales@seweurodriveindia.com
subodh.ladwa@seweurodriveindia.com
Unidadede Chennai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel.+91 44 37188888
montagem Plot No. K3/1, Sipcot Industrial Park Phasell Fax +91 44 37188811
Vendas Mambakkam Village c.v.shivkumar@seweurodriveindia.com
Service Sriperumbudur- 602105
Kancheepuram Dist, Tamil Nadu
Irlanda
Vendas Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Service 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate info@alperton.ie
Glasnevin, Dublin 11 http://www.alperton.ie
Israel
Vendas Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon http://www.liraz-handasa.co.il
office@liraz-handasa.co.lil
Italia
Unidade de Milao SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
montagem Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781
Vendas 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
Service sewit@sew-eurodrive.it
Japao
Unidade de lwata SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
montagem 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373814
Vendas Iwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Service Shizuoka 438-0818 sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Letonia
Vendas Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com
info@alas-kuul.com
Libano
Vendas Beirute Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 4947-86
B. P. 80484 +961 1 4982-72
Bourj Hammoud, Beirut +961 3 2745-39
Fax +961 1 4949-71
ssacar@inco.com.lb
Lituania
Vendas Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Naujoji 19 Fax +370 315 56175

LT-62175 Alytus

info@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.lt
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Luxemburgo
Unidade de Bruxelas CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
montagem Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Vendas B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.lu
Service info@caron-vector.be
Malasia
Unidade de Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
montagem No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Vendas 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my
Service West Malaysia
Marrocos
Vendas Casablanca Afit Tel. +212 22618372
5, rue Emir Abdelkader Fax +212 22618351
MA 20300 Casablanca ali.alami@premium.net.ma
México
Unidade de Quéretaro SEW-EURODRIVE MEXICO SA DE CV Tel. +52 442 1030-300
montagem SEM-981118-M93 Fax +52 442 1030-301
Vendas Tequisquiapan No. 102 http://www.sew-eurodrive.com.mx
Service Parque Industrial Quéretaro scmexico@seweurodrive.com.mx
C.P. 76220
Quéretaro, México
Noruega
Unidade de Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 24 10 20
montagem Solgaard skog 71 Fax +47 69 24 10 40
Vendas N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no
Service sew@sew-eurodrive.no
Nova Zelandia
Unidades de Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
montagem P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Vendas 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
Service East Tamaki Auckland sales@sew-eurodrive.co.nz
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Peru
Unidade de Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280
montagem S.AC. Fax +51 1 3493002
Vendas Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Service Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Polonia
Unidade de todz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 676 53 00
montagem ul. Techniczna 5 Fax +48 42 676 53 49
Vendas PL-92-518 £.6dz http://www.sew-eurodrive.pl
Service sew@sew-eurodrive.pl
Service 24 horas Tel. +48 602 739 739
(+48 602 SEW SEW)
sewis@sew-eurodrive.pl
Portugal
Unidade de Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
montagem Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Vendas P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt
Service infosew@sew-eurodrive.pt
Republica Tcheca
Vendas Praga SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 255 709 601

Business Centrum Praha
Luzna 591
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice

Fax +420 220 121 237
http://www.sew-eurodrive.cz
sew@sew-eurodrive.cz
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Roménia
Vendas Bucareste Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328
Service str. Madrid nr.4 Fax +40 21 230-7170
011785 Bucuresti sialco@sialco.ro
Russia
Unidade de Séao ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142
montagem Petersburgo P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523
Vendas 195220 St. Petersburg Russia http://www.sew-eurodrive.ru
Service sew@sew-eurodrive.ru
Senegal
Vendas Dakar SENEMECA Tel. +221 338 494 770
Mécanique Générale Fax +221 338 494 771
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B.P. 3251, Dakar
Sérvia
Vendas Belgrado DIPAR d.o.o. Tel. +381 11 347 3244/
Ustanicka 128a +381 11 288 0393
PC Kosum, IV floor Fax +381 11 347 1337
SCG-11000 Beograd office@dipar.co.yu
Suécia
Unidade de Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442 00
montagem Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442 80
Vendas S-55303 Jonkdping http://www.sew-eurodrive.se
Service Box 3100 S-55003 J6nkdping jonkoping@sew.se
Suica
Unidade de Basiléia Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
montagem Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700
Vendas CH-4142 Minchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
Service info@imhof-sew.ch
Tailandia
Unidade de Chonburi SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
montagem 700/456, Moo.7, Donhuaroh Fax +66 38 454288
Vendas Muang sewthailand@sew-eurodrive.com
Service Chonburi 20000
Tunisia
Vendas Tanis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 71 4340-64 + 71 4320-29
Zone Industrielle Mghira 2 Fax +216 71 4329-76
Lot No. 39 tms@tms.com.tn
2082 Fouchana
Turquia
Unidade de Istambul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419164, 3838014,
montagem Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti. 3738015
Vendas Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax +90 216 3055867
Service TR-34846 Maltepe ISTANBUL http://www.sew-eurodrive.com.tr
sew@sew-eurodrive.com.tr
Ucrania
Vendas Dnepropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Service Str. Rabochaja 23-B, Office 409 Fax +380 56 372 2078
49008 Dnepropetrovsk http://www.sew-eurodrive.ua
sew@sew-eurodrive.ua
Venezuela
Unidade de Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
montagem Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275
Vendas Zona Industrial Municipal Norte http://www.sew-eurodrive.com.ve
Service Valencia, Estado Carabobo ventas@sew-eurodrive.com.ve

sewfinanzas@cantv.net
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