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1.1

1.2

1.3

Informagoes gerais
Utilizagcado da documentagéao

Informagées gerais

Utilizagcao da documentacao

Essa documentacao é parte integrante do produto. A documentacéo destina-se a to-
das as pessoas que executam trabalhos no produto.

Coloque a documentagado a disposigdo em condicdo legivel. Certificar-se de que os
responsaveis pelo sistema e pela operagdo, bem como pessoas que trabalham sob
responsabilidade propria com o produto, tenham lido e compreendido inteiramente a
documentacdo. Em caso de duvidas ou se desejar outras informacgdes, consultar a
SEW-EURODRIVE.

Conteudo da documentagao

As descri¢cdes nesta documentagcéo se referem a verséo atual de software/firmware
no momento da publicagdo. Caso vocé instale versbes de software/firmware mais re-
centes, a descrigcao pode diferir. Neste caso, contate a SEW-EURODRIVE.

Outra documentacgao valida

Esta documentagao complementa as instrugdes de operagao do produto correspon-
dente. Esta documentagéo apenas pode ser usada em conjunto com as instrugbes de
operacgao.

Observe a seguinte documentacgao valida:

+ Instrugdes de operagdo "Conversor de aplicagdo MOVIDRIVE® technology"
« Manual do produto "Conversor de aplicagdo MOVIDRIVE® technology"

« Instrugdes de operagédo "Conversor de aplicagdo MOVIDRIVE® modular"

+ Instrugdes de operagédo "Conversor de aplicagdo MOVIDRIVE® system"

* Instrucbes de operagdo "Unidade de acionamento  mecatrénica
MOVIGEAR® performance MGF..-DFC-C (PROFINET IO, EtherNet/IP™, Modbus
TCP)"

 Manual "Placa de segurangcaMOVIDRIVE®  modular/system/technology
MOVISAFE® CS..A"

« Manual "Opgao de seguranga do sistema eletrénico descentralizado MOVI-C®
MOVISAFE® CSB51A"

Utilizar sempre a edi¢ao atual das documentagdes e a versao atual do software.

No site da SEW-EURODRIVE (www.sew-eurodrive.com) encontra-se disponivel uma
grande selegdo de documentagao em varios idiomas para download. Em caso de ne-
cessidade, as documentagbes também podem ser encomendadas a
SEW-EURODRIVE em formato impresso.

1
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Informagoes gerais
Estrutura das adverténcias

14 Estrutura das adverténcias

1.41 Significado das palavras de aviso

A seguinte tabela mostra a graduagéo e o significado das palavras de aviso das ad-
verténcias.

Palavra de aviso Significado Consequéncias em caso de nao
observacgao

A PERIGO Perigo iminente Morte ou ferimentos graves

A ATENCAO Possivel situagao de risco Morte ou ferimentos graves

A cuibabo Possivel situagdo de risco Ferimentos ligeiros

AVISO Possiveis danos materiais Danos no produto ou no seu ambi-
ente

INFORMAGAO Informacéo util ou dica: facilita o ma-

nuseio do produto.

1.4.2 Estrutura das adverténcias especificas a determinados capitulos

As adverténcias especificas se aplicam ndo somente a uma determinada agdo, mas
também a varias agbes dentro de um assunto especifico. Os simbolos de perigo usa-
dos advertem sobre um perigo geral ou especifico.

Exemplo da estrutura formal de uma adverténcia especifica a determinados capitulos:
PALAVRA DE AVISO!
Tipo de perigo e sua fonte.

Possiveis consequéncias em caso de ndo observagao.
» Medida(s) para prevenir perigos.

Significado dos simbolos de perigo

Os simbolos de perigo que se encontram nas adverténcias tém o seguinte significado:

Simbolo de perigo |Significado

Ponto de perigo geral

143 Estrutura das adverténcias integradas

As adverténcias integradas estao diretamente integradas na agao antes do passo que
representa um eventual perigo.

Exemplo da estrutura formal de uma adverténcia integrada:

A PALAVRA DE AVISO! Tipo de perigo e sua fonte. Possiveis consequéncias em
caso de nao observagdo. Medida(s) para prevenir perigos.

6 ' Manual - Unidades MOVI-C®
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1.5

1.6

1.7

1.71

1.8

Informagoes gerais
Sinal de separagao decimal em valores numéricos

Sinal de separagao decimal em valores numéricos

Esta documentagao utiliza o ponto como sinal de separagao decimal.
Exemplo: 30.5 kg

Reivindicagao de direitos de garantia

E fundamental observar as instrugdes de seguranga contidas nesta documentacéo.
Isso € um pré-requisito para o funcionamento perfeito da unidade e para realizagao
de reivindicagdes de direitos de garantia. Leia a documentagao primeiro antes de tra-
balhar com o produto!

Nomes dos produtos e marcas

Os nomes dos produtos citados nesta documentacédo sdo marcas ou marcas registra-
das dos respectivos proprietarios.

Marca da Beckhoff Automation GmbH

EtherCAT® é uma marca registrada e tecnologia patenteada licenciada pela Beckhoff
Automation GmbH, Alemanha.

m—
EtherCAT.

Nota sobre os direitos autorais

© 2019 SEW-EURODRIVE. Todos os direitos reservados. E proibida qualquer repro-
ducéo, adaptagao, divulgagao ou outro tipo de reutilizagao total ou parcial.

1
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Indicagdes de seguranga
Observagdes preliminares

2 Indicagdes de seguranga

21 Observacgoes preliminares

As indicacdes basicas de seguranca a seguir ttm como objetivo prevenir lesdes e da-
nos materiais e referem-se principalmente ao uso dos produtos aqui documentados.
Se vocé usar componentes adicionais, observe também os avisos e indicagdes de se-
guranga.

2.2 Grupo alvo

Pessoal especiali-
zado para traba-
Ihos com software

Todos os trabalhos com o software utilizado s6 podem ser realizados por pessoal es-
pecializado e qualificado para tal. Pessoal especializado no contexto desta documen-
tagdo sdo pessoas que possuem as seguintes qualificagdes:

* Instrucdo adequada
» Conhecimento desta documentagéo e das documentagdes validas

» Para usar este software, a SEW-EURODRIVE também recomenda capacitar-se
acerca dos produtos.

2.3 Segurancga de rede e protecao de acesso

Um sistema de bus permite adaptar componentes de acionamento eletrénicos as ca-
racteristicas do sistema de maneira bastante versatil. Assim, ha o risco de que uma
alteracdo dos parametros nao visivel a partir do exterior leve a um comportamento
inesperado mas nao descontrolado do sistema e que a seguranga operacional, a dis-
ponibilidade do sistema ou a seguranga dos dados seja afetada negativamente.

Certifique-se de que, especialmente em sistemas ligados em rede através de Ether-
net e em interfaces de engenharia, ndo possa ocorrer qualquer acesso nao autoriza-
do.

O uso de padrdes de seguranca especificos de Tl complementam a protecdo contra
acesso as portas. Esta disponivel uma visao geral das portas nos dados técnicos da
unidade usada.

24 Utilizagao prevista

Este documento usa uma versdo da unidade como exemplo para a colocagédo em
operagéo geral das unidades MOVI-C® em um Scanner de EtherNet/IP™.

Utilize o software de engenharia MOVISUITE® independente da unidade para colocar
em operacgao e configurar os eixos.

Se vocé usar o produto de forma imprépria ou diferente daquela prevista, ha perigo
de ferimentos graves ou danos.

& Manual - Unidades MOVI-C®
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3.1

3.2

3.3

Introducao

Abreviatura

Introducao
Abreviatura

Neste documento s&o utilizadas as seguintes abreviaturas.

Denominagao do tipo

Abreviatura

Unidade MOVI-C®

Unidade

Placa fieldbus CFE21A

Interface fieldbus

Tampa de controle DFC..

Interface fieldbus

Comando de nivel superior

CLP

MOVISUITE® standard

MOVISUITE®

Contetdo

deste documento

Este documento descreve a colocagao em operagao do conversor com a interface fi-
eldbus EtherNet/IP™ em um controle da empresa Allen Bradley.

Software de engenharia MOVISUITE®

O software de engenharia MOVISUITE® é a plataforma operacional para todos os
componentes de hardware e software MOVI-C®.

As seguintes tarefas de engenharia podem ser facilimente realizadas com o
MOVISUITE®:

Planejamento de projeto
Colocagao em operagao

Parametrizagéo
Programacao
Diagnostico

Manual — Unidades Movi-c® =



4 Redes Ethernet industriais — fundamentos
Enderegamento e sub-redes TCP/IP

4 Redes Ethernet industriais — fundamentos

4.1 Enderegcamento e sub-redes TCP/IP
Os ajustes dos enderecos do protocolo TCP/IP sao realizados através dos seguintes
parametros:
* Endereco MAC
+ Endereco IP
* Mascara de sub-rede
* Gateway padréao

Para o ajuste correto destes parametros, sdo explicados neste capitulo os mecanis-
mos de enderecamento e a subdivisdo das redes TCP/IP em sub-redes.

4.2 Endereco MAC

O enderegco MAC (Media Access Controller) é a base para todos os ajustes de ende-
reco. O enderego MAC de uma unidade Ethernet € um valor de 6 bytes Unico mundial
(48 bits). As unidades Ethernet da SEW-EURODRIVE possuem o endereco MAC
00-0F-69-xx-xx-XX.

O enderego MAC nao é adequado para redes maiores. Por essa razao, sao utilizados
enderecos IP que podem ser atribuidos livremente.

4.3 Endereco IP

O endereco IP é um valor de 32 bits que identifica claramente um elemento na rede.
Um endereco IP é representado por 4 nimeros decimais que sdo separados entre si
por pontos.

Cada numero decimal representa 1 byte (8 bits) do enderego e também pode ser re-
presentado em forma binaria:

Exemplo de endereco IP: 192.168.10.4
Byte Decimal Binario
1 192 11000000
2 168 10101000
3 10 00001010
4 4 00000100

O endereco IP é composto por um enderego de rede e um endereco de elemento.

A parte do endereco IP que caracteriza a rede e a parte que identifica o elemento sdo
definidas pela classe de rede e pela mascara de sub-rede.

10  Manual - Unidades MOVI-C®
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Redes Ethernet industriais — fundamentos 4
Classe de rede

44 Classe de rede

O primeiro byte do endereco IP define a classe de rede e, consequentemente, a divi-
sao em endereco de rede e de elemento:

Faixa de va- | Classe de| Exemplo: Enderegco |Significado

lores rede de rede completo
(byte 1 do en-

dereco IP)

10 = Endereco de rede
0-127 A 10.1.22.3

1.22.3 = Enderego de elemento
172.16 = Enderego de rede

128 — 191 B 172.16.52.4

52.4 = Endereco de elemento

192.168.10 = Endereco de re-
192 — 223 C 192.168.10.4 de
4 = Enderecgo de elemento

Nao sao permitidos enderecos de elementos compostos apenas por zeros ou uns na
representacao binaria. O menor endereco (todos os bits sdo zero) descreve a prépria
rede e o maior endereco (todos os bits sdo 1) é reservado para broadcast.

Para muitas redes esta divisdo grosseira ndo é suficiente. Essas redes usam adicio-
nalmente uma mascara de sub-rede ajustavel explicitamente.

4.5 Mascara de sub-rede

Através de uma mascara de sub-rede, as classes de redes podem ser subdividas de
modo ainda mais preciso. Tal como o endereco IP, a mascara de sub-rede é repre-
sentada por 4 niumeros decimais separados entre si por pontos.

Cada numero decimal representa 1 byte (8 bits) da mascara de sub-rede e também
pode ser representado em forma binaria:

Exemplo de mascara de sub-rede: 255.255.255.128
Byte Decimal Binario
1 255 11111111
2 255 11111111
3 255 11111111
4 128 10000000

A representacao binaria do endereco IP e a mascara de sub-rede mostram que, na
mascara de sub-rede, todos os bits do endereco de rede sao ajustados para 1 e ape-
nas os bits do enderego do elemento tém o valor O:

Endereco IP: 192.168.10.129 Mascara de sub-rede:
255.255.255.128
Byte 1 -4 Byte 1 -4
11000000 11111111
Endereco de rede 10101000 11111111
00001010 11111111

Manual — Unidades MovI-c® 7| 7]



4 Redes Ethernet industriais — fundamentos
Gateway padrao

Endereco IP: 192.168.10.129 Mascara de sub-rede:
255.255.255.128
Byte 1-4 Byte 1 -4
Endereco de ele- 10000001 10000000
mento

A rede Classe C com o enderecgo de rede 192.168.10 é mais uma vez subdividida pe-
la mascara de sub-rede 255.255.255.128 nas 2 redes a seguir:

Endereco de rede Enderecos dos elementos
192.168.10.0 192.168.10.1 — 192.168.10.126
192.168.10.128 192.168.10.129 — 192.168.10.254

Os elementos da rede definem através da conjuncgéo logica do endereco IP e da mas-
cara de sub-rede se um parceiro de comunicagao esta na mesma rede ou em uma
outra rede. Se o parceiro de comunicagao estiver em outra rede, o gateway padréo é
contatado para encaminhar os dados.

4.6 Gateway padrao

O gateway padrao também é contatado através de um enderego de 32 bits. O ende-
reco de 32 bits € representado por 4 numeros decimais separados entre si por pon-
tos.

Exemplo de gateway padréo: 192.168.10.1

O gateway padrao estabelece a conexao a outras redes. Um elemento da rede que
deseja contatar outro elemento decide através da conjungéo légica do endereco IP e
da mascara de sub-rede se o elemento procurado esta em sua propria rede. Caso
contrario, o elemento da rede contata o gateway padrao (router) que deve estar na
prépria rede. O gateway padrdo assume entdo a transmisséo dos pacotes de dados.

4.7 DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol)

Como alternativa para o ajuste manual dos 3 paradmetros endereco IP, mascara de
sub-rede e gateway padréo, também é possivel atribuir esses pardmetros automatica-
mente na rede Ethernet através de um servidor DHCP.

O enderego IP é entao atribuido a partir de uma tabela no servidor DHCP. A tabela
contém uma atribuicao do endereco MAC para o endereco IP.

12 Manual - Unidades MOVI-C®
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Recomendacgoes de redes EtherNet/IP™
Componentes de rede

5 Recomendacgoes de redes EtherNet/IP™

O protocolo industrial de Ethernet (EtherNet/IP™) é um padrdo de comunicagéo aber-
to baseado nos protocolos classicos de Ethernet TCP/IP e UDP/IP.

O protocolo EtherNet/IP™ foi definido pelas associagdes Open DeviceNet Vendor As-
sociation (ODVA) e ControlNet International (Cl).

O protocolo EtherNet/IP™ amplia a tecnologia de Ethernet classica com o protocolo
de aplicagdo CIP (Common Industrial Protocol). O protocolo CIP é conhecido na tec-
nologia de automacgéo, pois ele € também utilizado como protocolo de aplicagédo nos
sistemas DeviceNet™ e ControlNet™.

NOTA

i No planejamento e colocacdo em operacédo da sua rede EtherNet/IP™, observe as
informacgdes e estipulagdes da ODVA.
Este capitulo descreve as condigbes-limite mais importantes que devem ser levadas
em consideracédo ao planejar e operar uma rede EtherNet/IP™. A listagem ndo esta
completa.
51 Componentes de rede
Ao selecionar os componentes de rede de uma rede EtherNet/IP™, observar o se-
guinte:
* Use apenas componentes de rede industriais.
* Use apenas switches industriais.
* Use Fast Ethernet conforme IEEE802.3u.
« O Managed Switch deve suportar a marcagdo de VLAN de acordo com o
IEEE802.1Q.
5.2 Profundidade maxima da linha

Independentemente da taxa de pesquisa, devem ser usados no maximo 50 nés da re-
de fieldbus em uma linha.

5.3 Carga de rede

A carga de rede nédo pode exceder 80 % da largura da faixa em nenhum ponto da re-
de.

Manual — Unidades MOvI-c® = 7| 3



Acessos de engenharia das unidades

6 Acessos de engenharia das unidades

A tabela a seguir exibe as opgdes de acesso de um PC de engenharia para as dife-

rentes unidades.

Conexao: Via interface Ethernet do PC

Conexao a unidade

Unidade

x&o USB-2.0"

=]

=

mento: 3 m, cédigo:
28111680

fémea, codificagao A

Cabo de conexao Ethernet RJ45/RJ45, adequado para X40/X41 +  MDX modular
uso industrial X30 IN/X30 OUT » MDX system
Conector RJ45 * MDX technology
CFE21A
Cabo de conexao Ethernet RJ45/M12, adequado para X4233 1/X4233 2 ...DFC.0..
uso industrial Conector M12, 4 polos,
fémea, codificagao D
Cabo de conexao Ethernet RJ45/Mini 10, adequado para | X42/X43 ...DFC.1..
uso indusrial Conector Mini-IO
Conexao: Via interface USB do PC Conexao a unidade Unidade
Cabo Conversor de Cabo
PC - USM21A |interface USM21 — Unidade
Cabo de conexéao X31 +  MDX modular
y onector RJ10 . system
RJ10/RJ10, compri- c MDX svst
mento: 3 m"
USM21A + ..DFC..
Cadigo: 2831449 | Cabo de conexao X4141 « ..DFC.?
Cabo de cone- RJT0MM12, compri- | o nector M12, 4 polos, |* MMF3.?

Cabo de conexao

X32

o® * MDX technology
RJ10/D-Sub, compri- Conector D-Sub, 9 pinos CFE21A
mento: 1.5 m, c6digo: | o ’ "o MMF3.2
18123864
1) Disponivel no escopo de fornecimento do conversor de interface
2) Conector disponivel opcionalmente
Conexao: Via interface USB do PC Conexao a unidade Unidade

Cabo
PC - CBG21A

Painel de opera-
cao

Cabo
CBG21A - Unidade

Cabo de cone-
xao USB-A/
USB 2.0 Mini-
B, comprimen-
to: 3 m, cadigo:
25643517

CBG21A
Cadigo:
28238133

(ou CBG11A,
codigo:
28233646

Cabo de conexao X31 MDX modular
D-Sub/RJ10, compri- | 5 h6ctor RY10 * MDX system
mento: 3 m, cédigo:

28117832 ° rEy DFC..
Cabo de conexao X41X41 « ..DFC."
D-Sub/M12, compri- | o0ty M12, 4 polos, |* MMF3.."

mento: 3 m, cédigo:
28117840

fémea, codificagdo A

Encaixado direta-
mente

X32

Conector D-Sub, 9 pinos,
macho

* MDX technology
CFE21A

«  MMF3.."

1) Conector disponivel opcionalmente

Manual — Unidades MOVI-C®
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Comportamento operacional em EtherNet/IP™ 7
Interface EtherNet/IP™

7 Comportamento operacional em EtherNet/IP™

A unidade é um dispositivo EtherNet/IP™,

71 Interface EtherNet/IP™

Os recursos suportados da interface EtherNet/IP™ encontram-se no capitulo "Dados
técnicos" nas instrugdes de operagao da respectiva unidade.

A unidade é conectada aos outros elementos da rede através de um cabo blindado
com pares trangados de acordo com a categoria 5, classe D, conforme IEC 11801
edicdo 2.0.

NOTA

De acordo com IEEE Std 802.3, 200 Edition, o comprimento maximo do cabo para
10 Mbaud/100 Mbaud Ethernet (10BaseT/100BaseT) entre 2 elementos da rede é de
100 m.

jde

711 O switch Ethernet integrado

A unidade possui um switch Ethernet integrado de 2 portas para a conexao da tec-
nologia fieldbus. As seguintes topologias de rede séo suportadas:

* Topologia em arvore
» Topologia em estrela
* Topologia em linha
» Topologia em anel

Tempo de laténcia do switch

A quantidade de switches de Ethernet industrial conectados em linha influi no tempo
de envio da mensagem. Quando um pacote de dados percorre as unidades, o tempo
de envio do pacote de dados é retardado pelo tempo de laténcia do Switch Ethernet.

O switch integrado funciona no processo cut-through. O tempo de laténcia é de aprox.
5.5 ps.

Auto-crossing

Ambas as portas que saem do switch Ethernet possuem a funcionalidade auto-cros-
sing. E possivel utilizar tanto um cabo patch como um cabo crossover para a conexao
até o proximo elemento Ethernet.

Autonegotiation

No estabelecimento da conex&o até o préximo elemento, ambos os elementos Ether-
net negociam a taxa de transmissdo e o modo duplex. Para tal, ambas as portas da
conexao Ethernet da interface Ethernet suportam a funcionalidade autonegotiation e
operam opcionalmente com uma taxa de transmisséo de 100 Mbit ou 10 Mbit no mo-
do full duplex ou no modo half duplex.
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7 Comportamento operacional em EtherNet/IP™
Arquivo de descricdo da unidade

7.2 Arquivo de descrigao da unidade

NOTA

Um arquivo de descrigdo da unidade modificado pode levar ao mau funcionamento
da unidade.

jde

Nao altere nem complemente as entradas no arquivo de descricdo da unidade. A
SEW-EURODRIVE nao assume qualquer responsabilidade pelo mau funcionamento
da unidade devido a um arquivo de descri¢ao da unidade modificado.

Pré-requisito para a configuragao correta da unidade com interface fieldbus EtherNet/
IP™ ¢ a instalagdo do arquivo de descrigdo da unidade (Arquivo EDS) na ferramenta
de engenharia do scanner de EtherNet/IP™. O arquivo contém todos os dados rele-
vantes para a engenharia e troca de dados da unidade.

A versao atual do arquivo de descricdo da unidade esta disponivel na pagina inicial
da SEW-EURODRIVE — www.sew-eurodrive.com Na pagina [Online Support] >
[Dados e Documentos] > [Software], procurar por "arquivo EDS".

A tabela a seguir mostra a nomenclatura do arquivo de descricao da unidade de cada

unidade:

Unidade Arquivo de descrigao da unidade

Tampa de controle DFC.. SEW MOVI-C Decentralized Electro-
nics.eds

MOVIDRIVE® technology MDX../Interface | SEW MOVI-C MOVIDRIVE + CFE21.eds

fieldbus CFE21A

7.3 Configuracao de dados de processo

A unidade é controlada através do canal de dados de processo. As palavras de dados
de processo sao criadas através da configuragdo de médulos no software de coloca-
¢do em operacgao e representados de modo correspondente na area de E/S do CLP
(scanner de EtherNet/IP™).

A configuragao depende da familia de unidades e precisa ser adaptada de modo cor-
respondente.

16 Manual - Unidades MOVI-C®
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7.4

Comportamento operacional em EtherNet/IP™ 7
Servidor web

Servidor web

O servidor web pode ser acessado pelo seguinte enderegco — http://Enderego IP da

unidade

O servidor web contém as seguintes informagoes:
+ Dados da unidade

» Estado operacional

* Dados do processo

» Estatisticas de rede

@ > mdx Device Information Bus Diagnostics Device Status Process Values

Device Information

Address Information ~ MDX technology

Production Number Hardware Variant
C_636765021382324067 10
IP Address - .
Firmware Versions
192.168.10.4
Subnet Mask Barihlimbey
Firmware 1 18263534
MDX technology 255.255.255.0 o
Firmware 2
MDX90A-0032-5E3-4-TQg ~ Cateway Address
192.168.10.1 Firmware 3 18266924
mdx
MAC-ID Firmware 4 18261027

00:0F:69:FFR:CA:15

Visual Identification .
_ Power Section

Copy Version Information

3343

Hardware Variant

Firmware Versions

Firmware 1

Firmware 2

Part Mumber
28209419
28210751

Version Release

03.00 201807201
03.00 201807201
03.01 201804262
02.03 201703251
Version  Release

01.05 201702031
01.05 201702031

28342256651
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Moddulos de software MOVIKIT®

8 Controle com médulos do software MOVIKIT®

A interface de dados do processo flexivel das unidades pode ser configurada individu-
almente pelo usuario. Isso proporciona ao usuario flexibilidade maxima, mas também
requer conhecimento detalhado da unidade, parametros e opg¢des de configuragao.

8.1 Médulos de software MOVIKIT®
Para tarefas padrdao em tecnologia de automagéo e fungdes simples de acionamento,
a SEW-EURODRIVE oferece médulos de software pré-configurados.
Os médulos de software MOVIKIT® oferecem as seguintes vantagens:
» Colocagédo em operagao mais rapida
» Conjunto de fungbes especificado e testado
* Interface de dados do processo padronizada

+ Exemplos de mdédulos e projetos para a ferramenta de engenharia Studio 5000
Logix Designer

A pedido, também é possivel receber exemplos de médulos e projetos para outras
ferramentas de engenharia.

Os moédulos de software podem ser colocados em operagao com o software de enge-
nharia MOVISUITE®. Isso permite uma colocagdo em operagéo simples e rapida, sem
conhecimento detalhado da configuragdo dos dados de processo e da configuragéo
do valor nominal da unidade.

18 Manual - Unidades MOVI-C®
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8.11

Maddulos de software MOVIKIT®

Controle com modulos do software MOVIKIT® 8

Médulo de software MOVIKIT® Velocity Drive

MOVIKIT® Velocity Drive inclui as fungdes de um acionamento de velocidade variavel.

Informagdes sobre o mdédulo do software podem ser encontradas no manual
"MOVIKIT® Positioning Drive / Velocity Drive".

Um exemplo de projeto para a ferramenta de engenharia Studio 5000 Logix Designer
esta disponivel no site da SEW-EURODRIVE — www.sew-eurodrive.com Procure
na pagina [Online Support] > [Dados e documentos] > [Software] por "Movikit".

Device properties
Drive trains

Functions

Diagnostics

Status

MOVIKIT® diagnostic

MOVIKIT® Velocity
Drive

fo 8 Basic settings

Monitoring functions

rive functions
§EN Inputs/outputs

Fieldbus interface

MOVIKIT® runtime
control

Fieldbus interface

PLC

Control word
Setpoint speed
Setpoint acceleration
Setpoint deceleration

Digital outputs

Fieldbus interface

Process data input PI4:  Tergue [% nominal motor torque] =

PLC output data PLC inputdata Drive

P

PO1
PO 2
PO 3
PO 4
PO 5

<<g<

FI1
Fl12
F13
PI 4
PI 5

Status word

Actual speed

Status/main fault - subfault
Torgue

Digital inputs

28343971083
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8.1.2

Controle com médulos do software MOVIKIT®
Moddulos de software MOVIKIT®

Médulo de software MOVIKIT® Positioning Drive

MOVIKIT® Positioning Drive inclui as fungdes de um acionamento de posicionamento.
Os seguintes modos de operagéo séo suportados:

* Operagédo manual

» Controle de rotagao

* Referenciamento

e Posicionamento linear

e Posicionamento de modulo

Informacdes sobre o moédulo do software podem ser encontradas no manual

"MOVIKIT® Positioning Drive / Velocity Drive".

Um exemplo de projeto para a ferramenta de engenharia Studio 5000 Logix Designer
esta disponivel no site da SEW-EURODRIVE — www.sew-eurodrive.com Procure
na pagina [Online Support] > [Dados e documentos] > [Software] por "Movikit".

2() ' Manual - Unidades MOVI-C®

Device properties
Drive trains

Functions

Diagnestics

Status
Process values
Fault memory

MOVIKIT® diagnostic
MOVIKIT® Positioning

Drive

Basic settings

Monitoring functions

Drive functions

Inputs/outputs

Fieldbus interface

MOVIKIT® runtime
control

@e

Fieldbus interface

Fieldbus interface

Process data input PI4:  Torque [% nominal motor torque]

PLC

Control word
Setpoint speed
Setpoint acceleration
Setpoint deceleration
Digital outputs

Target application mode

PLC output data PLC inputdata Drive

S

PO1
PO 2
PO 3
PO 4
PO 5
POB

Target position high word PO 7

Target position low word PO 8

e

PI1
P12
P13
P14
PI5
P16
P17
P18

Status word

Actual speed

Status/main fault - subfault
Torque

Digital inputs

Actual application mode
Actual position high word

Actual position low word

28343974667
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Parametrizagcao através de Smart Parameter Objects

Leitura dos parémetros 9

9 Parametrizacao através de Smart Parameter Objects

Os Smart Parameter Objects servem para comunicagao aciclica entre o CLP e as uni-
dades subordinadas da SEW-EURODRIVE.

Para ler e escrever os parametros das unidades é usado o CIP Message Service.

9.1 Leitura dos parametros
Para poder executar o comando de leitura ajuste o programa do CLP da seguinte for-
ma:
Parametro Ajuste/valor
Service Type Get Attribute Single
Class 66 (Hex)
Service Code e

Instance

indice do parametro a ser lido

Attribute

Subindice do parametro a ser lido

Destination Element

Variavel de destino

Message Configuration - ParameterRequest “
Configuration” | Commurication | Tag
tesszage Type: CIP Generic w
Service i f
Get Attribute Singl w
Toier et Attribute Single J
0 :
g o) Class: (56 | e pogtination valueRead -
y Element: -
Instance: | 8323 Attribute: | 2 {Hex) Mo Tag..,
{J Enable 3 Enable ‘Waiting 3 Gtart 2 Done Done Length: 0
) Error Code: Extended Ermor Code: [] Timed Out &
Error Path:
Ermor Test:
ok Abbrechen Ubernehmen Hilfe

28269158539
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Parametrizagao através de Smart Parameter Objects
Escrita dos parametros

9.2 Escrita dos parametros
Para poder executar o comando de escrita, ajuste o programa do CLP da seguinte
forma:
Parametro Ajuste/valor
Service Type Set Attribute Single
Class 66 (Hex)
Service Code 10
Instance indice do parametro a ser escrito
Attribute Subindice do parametro a ser escrito
Source Element Variavel fonte
Source Length Precisa corresponder ao indice.

Configuration” | Commurication | Tag

Message Type: |CIF‘ Generic W |

Sarwlce ‘Set Attribute Single v| Source Element: Yaluerite -
Source Length: 4 E—J (Bytes)

Service .
y Element:
Instance: 8323 Attribute: | 2 {Hex) NewTag., |

Type:

{J Enable 3 Enable Waiting O Start 3 Done Done Length: 0

) Error Code: Extended Error Code: [] Timed Out &
Enmor Path:
Enmar Test:

oK | | Abbrechen | ‘Uhemehman‘ | Hilfe:

28271025675
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Ajuste de parametros de endereco IP

10 Colocacao em operagao com Ethernet/IP™

A colocagao em operagao sera explicada mais detalhadamente em um exemplo. No
exemplo, um conversor de aplicagdo MOVIDRIVE® technology esta integrado em uma
rede EtherNet/IP™.

As outras unidades MOVI-C® s&o colocadas em operagédo da mesma maneira.

10.1  Ajuste de parametros de endereco IP
Os parametros do enderego IP do conversor de aplicagdo MOVIDRIVE® technology
podem ser configurados da seguinte maneira:

+ através de uma ferramenta de engenharia para EtherNet/IP™, como Studio 5000
Logix Designer (consultar "Integrar e configurar o conversor de aplicagdo na rede
EtherNet/IP™" (— & 26))

- através do software de engenharia MOVISUITE® (consultar "Configuragédo do con-
versor de aplicagdo no MOVISUITE®™ (— B 29))

10.2 Conexao PC de engenharia — conversor de aplicagao

Varias opgdes estdo disponiveis para conectar o PC de engenharia ao conversor de
aplicagéo:

Conexéao via rede Ethernet Industrial

26573068939

10
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1 Colocacao em operagao com Ethernet/IP™
Conexao PC de engenharia — conversor de aplicagao

Conexao através do conversor de interface USM21A para a interface de engenharia
do conversor de aplicagao

26573221899

26573225739
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10.3

Colocacao em operagao com Ethernet/IP™
Integracao do conversor de aplicagcdo em uma rede EtherNet/IP™

Integragao do conversor de aplicagao em uma rede EtherNet/IP™

No exemplo é usada a topologia da unidade a seguir:
« Controle de nivel superior Allen-Bradley ControlLogix® 1756-L71

«  MOVIDRIVE® technology MDX90AT
e Conversor de interface USM21A

A figura a seguir € uma representagdo esquematica da topologia da unidade:

[1]

[2]

[11  Tensao de alimentagdo de 24 V CC
[2] Conexao fieldbus

[3] Cabo de conexao USB, tipo USB A-B
[4] Conversor de interface USM21A

X32

25711776907

[5] Cabo de interface serial com um conector RJ10 e um conector D-Sub de 9 po-

los
[6] MOVIDRIVE® technology

As ferramentas a seguir séo utilizadas para configurar e colocar em operagao as uni-

dades:

+  MOVISUITE® para as unidades MOVI-C® da SEW-EURODRIVE

+ Studio 5000 Logix Designer da empresa Rockwell Automation para o CLP

A integracao do conversor de aplicacdo na rede EtherNet/IP™ ocorre em varias eta-

pas do processo:

» "Configuracao dos elementos fieldbus" (— B 26)
« "Configurag&o do conversor de aplicagdo no MOVISUITE®" (— B 29)

10
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1 Colocacao em operagao com Ethernet/IP™
Configuragao dos elementos fieldbus

10.4 Configuragao dos elementos fieldbus

No exemplo de projeto, as unidades a seguir séo os elementos fieldbus:

* O CLP é o Scanner de EtherNet/IP™.

« O conversor de aplicagdo MOVIDRIVE® technology é o Unidade EtherNet/IP™.
As unidades s&o configuradas nas seguintes ferramentas:

+  MOVISUITE®

» Studio 5000 Logix Designer, verséo V27

NOTA

As figuras no projeto de amostra referem-se a versdo em inglés da ferramenta de
engenharia Studio 5000 Logix Designer.

fde

10.4.1 Integrar e configurar o conversor de aplicagao na rede EtherNet/IP™

Proceda da seguinte forma:

v" O arquivo de descricdo da unidade (Arquivo EDS) do conversor de aplicacao ja foi
baixado da pagina inicial da SEW-EURODRIVE — www.sew-eurodrive.com e
salvo localmente no PC de engenharia.

1. Inicie a ferramenta de engenharia "Logix Designer" e crie um novo projeto Logix
Designer.

2. Adicione o CLP ao projeto. Atribua um nome de unidade e determine o local onde
salvar. O nome da unidade também é usado como nome do projeto.

3. Adicione um scanner de EtherNet/[P™.

Carregue o arquivo de descrigdo da unidade no projeto Logix Designer.

26 | Manual - Unidades MOVI-C®
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Colocagao em operagao com Ethernet/IP™
Configuragao dos elementos fieldbus

5. A partir do catdlogo de hardware, adicione o conversor de aplicagdo
MOVIDRIVE® technology a rede.

System

=-E3 Contraller C. F
Cantraller Tags
Cantraller Fault Handler
Pawer-Up Handler
=5 Tasks

=1 £ MainTask

& MainPragram
Unscheduled

[=-25 Moation Groups

‘ Ungrauped Axes
Add-0n Instructions

5 Data Types

: @, User-Defined

g Strings

L Add-On-Defined

L Predefined

% Madule-Defined
Trends

Ty, Logical Madel

[=1-E5 170 Configuration

- 1756 Backplane, 1756-A7

L& Ethemet

fi1 [0] 1756-L71 ConfigurationFieldbusSystem
=l [1]1756-ENBT/A EtherMetlPScanner

Catalog | Module Discovery I Favoritesl

| sEw

I | Clear Filters |

Hide Filtlers 2

Madule Type Category Filers
Analog
Cornrunication
Communications Adapter
Controller

~

Madule Type Yendar Filers

Allen-Bradley
Endress+Hauszer
FA&NUC CORPORATION
FAMUC Robotics America

~

Catalog Mumber Description

Categary

Generic Des

Progiamma

1 of 404 Module Types Found

Add to Favorites

Close on Create

I Create I ‘ Cloze | | Help |

28273139851
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1 O Colocagao em operagao com Ethernet/IP™

Configuragao dos elementos fieldbus

6. Insira o enderecgo IP do conversor de aplicagdo. O CLP contata a unidade com es-
te endereco IP.

-5 Contraller ConfigurationFieldbusSystem
A Contraller Tags

[ Controller Fault Handler

3 Power-Up Handler

-5 Tasks Type: MOVIDRIVE + CFE21 SE'w MOWI-C MOVIDRIVE+CFE21

E| @ MainTask Yendor: SEW Ewrodiive GmbH e

% MainProgram Parent: EtherMetlPScanner Ethernet Address
[ Unscheduled

: é"mmmn sroups Name: MDixtechn_CFE () Private Metwork: 1921681, =]

General® ‘Cunnecliun Module Info | Intemet Protocol PUrlCUnliguraliUnl

£ [ Ungrouped Aves Dl=saiion: @ P Address: | 10 .
23 Add-0n Instructions
[=1-5 Data Types () Host Mame:
Cﬂu User-Defined Module Definition
g Strings st
L3 Add-Qn-Defined Revision: 1.002
L Predefined . .
Cﬂ, Madule-Defined Electronic Keying: Compatible Module
3 Trends Connections: Exclusive Owner Connecticl] o .. H
Ty, Logical Madel
E-EF 10 Configuration Electronic Keying: |C0mpatible rodule
-9 1756 Backplane, 1756-A7 Change ... Cormestions
L f [0]1756-L71 ConfigurationFieldbusSystem annesions:
- U [1]1 1756-EMBET/A EtherlletlPScanner Mame
s Ethemet Exclusive Cwner SINT array
Connection M

Status: Creating

oK. || Cancel || Help

28276032395

7. Selecione a quantidade de palavras de dados de processo que devem ser usadas
para comunicagao com o0s escravos subordinados. Configure o formato do arquivo
das palavras de dados de processo.

= Podem ser criadas até 16 palavras de dados do processo. Se vocé usar um
modulo de software MOVIKIT®, a SEW-EURODRIVE recomenda ajustar a
quantidade adequada de palavras de dados de processo:

Médulo de software Quantidade de palavras de dados de
processo (PD)

MOVIKIT® Velocity Drive 5PD

MOVIKIT® Positioning Drive 9PD

8. Ajuste o caminho de comunicagdo entre o PC de engenharia e o scanner de
EtherNet/IP™ (CLP) e carregue o projeto no CLP.
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Colocacao em operagao com Ethernet/IP™ 1
Configuragéo do conversor de aplicagdo no MOVISUITE®

10.5 Configuragio do conversor de aplicagdo no MOVISUITE®

A configuragdo do conversor de aplicagdo MOVIDRIVE® technology ocorre em varias
etapas do processo:

» "Escanear rede por unidades" (— B 29)

« "Transferir conversor de aplicagdo para o MOVISUITE®" (— B 30)

» Configurar canal de comunicagao seguro

10.5.1 Escanear rede por unidades
Proceda da seguinte forma:

v A conexdo entre o PC de engenharia e o conversor de aplicagdo
MOVIDRIVE® technology através do conversor de interface USM21A foi estabele-
cida.

Iniciar o MOVISUITE®.
2. Crie um novo projeto MOVISUITE® a partir do escaneamento de rede.

P

New project Last opened projects Tools

Q Planning

#
@ From network scan

:D Always start with last project

Open project

Quiick access

Driving the world

9007216181236875
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1 Colocacao em operagao com Ethernet/IP™
Configuragéo do conversor de aplicagdo no MOVISUITE®

3. Ative o tipo de rede "USB" e o interruptor de corrediga "Scan" (Escanear). Aplique
0s ajustes e execute o escaneamento de rede.

= Se vocé estiver conectado ao conversor de aplicagdo por meio de outra interfa-
ce, selecionar o tipo de rede apropriado.

Projects

USB
Scan settings Basic settings
Scan USB adaelers Timeout
Netwark type Scan @@ scan I 250 ms
Connected USB adapters
Ethernet Q © UsM21A 2038.3536.4534.5708.002D.002¢
EtherCAT®/SBusPLUS
USB [} | Q Update adapters

Apply Cancel

17827427979

4. Aplique os ajustes e execute o escaneamento de rede.

10.5.2 Transferir conversor de aplicagido para o MOVISUITE®

Um escaneamento de rede detecta o conversor de aplicagao
MOVIDRIVE® technology.

Proceda da seguinte forma:

v" Vocé iniciou um escaneamento de rede.

30  Manual - Unidades MOVI-C®
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Colocacao em operagao com Ethernet/IP™ 1
Configuragéo do conversor de aplicagdo no MOVISUITE®

1. Transfira a unidade escaneada para o MOVISUITE®.

Network scan

1005) Ethernet =
MNumber of found devices 1

100%) Evaluating scan result
Completed successfully

2 /2 Successful

«

Apply Scan again Cancel

25731754251

2. Se necessario, carregar os dados da unidade no projeto MOVISUITE®. Confirmar
a mensagem sobre a transferéncia bem-sucedida dos dados da unidade.

= A unidade é exibida em uma das visualizagdes do MOVISUITE®. A exibigcdo
depende da visualizagdo em que vocé fechou o MOVISUITE?® pela ultima vez:

= A visualizagdo combinada de rede e funcional exibe todas as unidades conec-
tadas que foram detectadas durante o escaneamento de rede.

EtherCAT®/SBusPLUS =

MDXI0AT
255

‘@ New project 1

MDXS0AT

25761192331

= A visualizacao funcional tem 2 visualizagdes. A visualizagdo em arvore da uma
visédo geral de todo o projeto. A visualizagdo do circuito exibe o n6é atual como
um circuito grande no centro da area de trabalho.
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Configuragéo do conversor de aplicagdo no MOVISUITE®

10

Optimization DT1

Drive train DT1

Drive traing

MDXS0AT

Drive train DT2

Optimization DT2

MDX90AT

Project 1

Add software module

Funktionen

Inputs/outputs

IIIII
[
Setpoints =

Actual values
Drive functions

Catalog

3. Para alternar
"Network" (Rede).

entre as visualizagbes do MOVISUITE®,

Click to display

- MOVISAFE® CS..

Monitoring functions

Technology functions

25767186699

clique na aba

4. Se necessario, atribuir um nome ao conversor de aplicacdo. A unidade é exibida

no projeto MOVISUITE® com este nome.

Optimization DT1

Drive train DT1

Drive traing

MDXS0AT

Drive train DT2 h Metwork

Optimization DT2

L

MDX90AT

Project 1

IIIIII‘I
.
ints [—3

Funktionen
Inputs/outputs

Setpol

Drive functions

Actual values

Catalog
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MOVISAFE® CS..

Monitoring functions

Technology functions
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Colocacao em operagao com Ethernet/IP™ 1
Configuragéo do conversor de aplicagdo no MOVISUITE®

5. A SEW-EURODRIVE recomenda o uso dos modulos do software MOVIKIT®. Os
modulos de software MOVIKIT® contém fungbes predefinidas e testadas de acio-
namentos e aplicagdes que permitem uma colocagao em operacao rapida e efici-
ente de varias tarefas de acionamento. Carregar o médulo de software MOVIKIT®

no conversor de aplicagao.

Optimization DT1

Drive train DT1

o]
(]

Project 1

]

Add software module

Catalog Funktionen
SEW-EURODRIVE » Products » Software

MOVIKIT®
Search m -l |

Module group

»

Drive

Drive Motion

Drive train DT2

Optimization DT2

Click to display

Paositioning Drive

Velocity Drive

26574131723

6. Se o software MOVIKIT® n&o for utilizado, é necessario configurar manualmente a
fonte de dados do processo e os dados do processo. Para tal, abrir a configuragéo
do conversor de aplicagao e definir a fonte de dados de processo.

Device properties 421 Basic Settings

Source

Basic settings

Basic settings I Standard bus system EI

Drive trains

Standard bus system
Fieldbus

Controller setpoint cycle
1.000 ms

WDsicr

PO data
| Primary frequency input
Fixed setpoints

Setpoint connection

Response to process data timeout
Application stop + output stage inhibit with self reset [F]
Response to external fault

Application stop + output stage inhibit B

Setpoints Profile value connection
Substitute values

Control word 1
Actual values Grer .
ontrol wor:

rive functions Control word 3

528 Technology functions 0

Monitoring functions

@Substitute values for interpelated setpoints

Substitute value counter

25771011467
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7.

8.

Configurar os dados do processo (valores nominais e reais) no conversor de apli-
cagao.

Salvar o projeto MOVISUITE®.

10.6 Verificar transferéncia de dados do processo

Se for utilizado um modulo de software MOVIKIT® é possivel verificar a transferén-
cia de dados do processo em um monitor de diagnéstico MOVIKIT®.

"Verificar dados do processo no monitor de diagnostico MOVIKIT®" (— B 34)

Se néo for utilizado um médulo de software, é possivel acessar os buffers de da-
dos do processo da unidade no software de engenharia MOVISUITE®.

"Verificar dados do processo no MOVISUITE®" (— B 36)

10.6.1 Verificar dados do processo no monitor de diagnéstico MOVIKIT®

Para uma colocagdo em operagéo rapida e verificagdo do controle e da aplicagao, to-
dos os modulos de software MOVIKIT® dispéem de um monitor de diagndstico. Esse
monitor de diagndstico possui também um modo de comando para pura operagao de
monitor com o qual as fungbes do modulo de software do MOVISUITE® podem ser
controladas.

A AVISO

Perigo de ferimentos devido a comportamento inesperado da unidade (por ex. movi-
mentag¢des do acionamento) no modo de comando ou ao mudar de modo de opera-
¢ao. As limitagdes e bloqueios definidos através do CLP podem nao estar ativos no
modo de comando.

Morte, ferimentos graves ou danos materiais

» Garanta que no modo de comando e ao mudar de modo de operagédo nao pode
acontecer nenhuma liberagdo descontrolada do motor. Para isso, bloqueie o
conversor.

» Bloquear a possivel area de perigo. Utilizar dispositivos de segurancga existentes.
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Colocacao em operagao com Ethernet/IP™
Verificar transferéncia de dados do processo

Proceda da seguinte forma:

10

1. No MOVISUITE?®, abra a configuragdo do conversor de aplicagido e em "Diagnosti-
co" abra o menu "Diagndstico MOVIKIT®".

Device properties

Drive train

Functions

AEMl Inputs/outputs

Setpoints
Actual values

Drive functions
Technology functions
Monitoring functions

E MOVISAFE® CS..

Diagnostics

Status
Process values
Fault memory

@ MOVIKIT® diagnestics

E MOVISAFE® CS..

MOVIKIT® Velocity Drive

Basic settings

Drive functions

MOVIKIT®-diagnostics

PC control

Process data overview

1] ——

LT

PO1 Contrel word 0x0005

PO 2: Setpoint speed &
PO 3: Acceleration 0
PO 4: Deceleration 0

PO 5: ... DIO 02, DIO 01

Device status
MOVIKIT®
MOVIKIT Velocity Drive
Output stage state
Mot ready — output stage inhibited
Current FCB
FCB 00 Default (-> FCB 02)

____PO 1: Control word

PLC PLC output data

hex
Umdr/min
Umdr/{min*s)
Umdr/{min*s)

0000 0000

PLC input data

LR

0x0000
0 Umdr/min
0x0000

0.0 % nominal motor torque
0000 0000 0000 0000

Drive

J
hex PI 1: Status word
PI 2: Actual speed
P1 3: Status/main fault - subfault
PI 4: Torque
PI5: ..DI13.DI10, DI07..DI00

PI 1: Status word

Bit Function
Enable/emergency stop
Enable/application stop
Reserved

— Release brake

Reserved

Reserved

Reserved

Start/stop with fieldbus ramp

Fault reset

[ R I R A =

Reserved
10 Activate drive train 2
11 Reserved

12 Disable SW limit switches

Function state

(oo Moo Mo Mol ol o Mo Mo lo o i)

Function state

CO0PPPEPPORPOOOO

Function

Ready

STO inactive

Output stage enable
Brake/DynaStop® released
Motor running

Active drive referenced
Setpoints active

"In position” signal active
Fault

Warning

Drive train 2 active
"Setpoint/actual speed comparnison” signal active

SW limit switches inactive

9007227081518859

= Na partida, o diagnostico esta no modo de monitor.

2. Para comutar entre 0 modo de comando e o modo de monitor, clique na tecla [Li-
gar/desligar].

= No modo de monitor € possivel observar os dados do processo da interface fi-

=

eldbus.

No modo de comando (controle de PC), os dados do processo sédo desativa-
dos através da interface fieldbus para que os dados do processo possam ser
especificados através da interface de usuario do diagndstico MOVIKIT®. Os da-
dos sdo enviados para o conversor de aplicagdo de modo automatico e conti-
nuo, entrando logo em efeito.
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10.6.2 Verificar dados do processo no MOVISUITE®
Proceda da seguinte forma:
1. Abrir a configuragdo do conversor de aplicagdo no MOVISUITE®.

2. Verificar as entradas de referéncia do controle.

Device properties 4.2.2 PO data

Device data Basic settings
EEE S— ()Upd ate
Number of data words
16

© valid data received

Received packets

37367

Process output data words

Basic settings Function Value
| Primary frequency input PO 2 100
Fixed setpoints PO3 1000
Setpoint connection PO 4 1000
Centrol word 1 PO6 400
Control word 2 PO7 0
Control word 3 POE 300
PO9 49169
528 Technology functions po10 254
Manitoring functions PO11 0
27718990603
3. Verificar os valores atuais do acionamento.
Device properties 4.3.1 Pl data
= ice d: Basic settings
Fe-l Communication @ updste
Basic settings MNumber of data words
s . 16
Drive train
Data sources (16-bit words)

Source Value
pi1  Data Flexibility output data[16] [El LowWord [E] 0x9822
pi2  Data Flexibility output data[17] El LowWord [E] 0x0000

pi3  Data Flexibility output data[18] E LowWord [E] 0x0001
| 3

Functicns [— pi4 Data Flexibility output data[19] [E] LowWord [S] 0x0000
-»@ AT Status word 2 P15 Data Flexibility output data[20] [El LowWord [5] 0x0001
— ) Status word 3 pi6  Data Flexibility output data[21] El LowWord [E] 0x0000
Sl jraliniis PI7  Data Flexibility output data[22]  [=] Low Word [5] 0x0000
pig Data Flexibility output data[23] [E LowWord [E] Ox06eb
P19 No function [E] 0x0000

Drive functions i
PI10  No function E 0x0000
Technology functions PI111 No function E] 0x0000
p112 No function [=] 0x0000
=] Ll £ =t | = A WY TaaTat

27718994187

36 Manual - Unidades MOVI-C®

25869728/PT-BR — 03/2019



25869728/PT-BR — 03/2019

Procedimento na troca de unidade 1 1
MOVIDRIVE® technology (placa fieldbus CFN21A)

11 Procedimento na troca de unidade

Ao colocar em operagao a unidade, os seguintes dados e configuracdes relevantes
sao armazenados automaticamente no médulo de energia substituivel:

Todos os parametros do acionamento

Fungdes da unidade parametrizadas

Modulo de software MOVIKIT® com configuragdes da colocagido em operagdo
Ajustes do fieldbus

Configuragdes de endereco IP

Ao substituir uma unidade, inserir o médulo de energia substituivel na nova unidade
do mesmo tipo. Depois de reiniciar a unidade, todos os dados e configura¢des séo
aplicados. A unidade é reconhecida pelo CLP (Scanner de EtherNet/IP™) sem aplicar
quaisquer medidas adicionais.

11.1  MOVIDRIVE® technology (placa fieldbus CFN21A)

A figura seguinte exibe a posigcdo do médulo de energia substituivel em um conversor
de aplicagdo MOVIDRIVE® technology:

(1]
(2]

= =

(2]

27835546379

Moédulo de energia substituivel
Slot do médulo de energia
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11.2 Tampa de controle DFC..

A figura seguinte exibe a posicao do médulo de energia substituivel em uma tampa
de controle DFC..

(2]

28156512267

[1] Moédulo de energia substituivel
[2]  Slot do médulo de energia
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