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Indicaciones generales
Estructura de las notas de seguridad

1 Indicaciones generales
1.1 Estructura de las notas de seguridad

Pictograma

>

Las notas de seguridad en este manual estan estructuradas del siguiente modo:

A iPALABRA DE SENAL!

Tipo del peligro y su fuente.
Posible(s) consecuencia(s) si no se respeta.
* Medida(s) para la prevencion del peligro.

Pictograma

Ejemplo:

>

)

Peligro genera

>

Peligro especifico,
p. €j. electrocucion

Consecuencias si
no se respeta

Lesiones graves o fatales

Palabra de senal Significado

iPELIGRO!

Advierte de un peligro inminente

0 jADVERTENCIA! Posible situacion peligrosa Lesiones graves o fatales

0 jPRECAUCION! Posible situacion peligrosa Lesiones leves

)

S

o

P

jALTO! Dafios en el sistema de

accionamiento o en su entorno

Posibles dafios materiales

= (

NOTA Indicacién o consejo Uutil.
Facilita el manejo del sistema de

accionamiento.

1.2 Derechos de reclamacion en caso de defectos

Atenerse a la documentacion es el requisito previo para que no surjan problemas y para
el cumplimiento de posibles derechos de reclamacion en caso de defectos del producto.
Lea el manual antes de utilizar el equipo.

Cerciorese de que los responsables de la instalacién o de operacién, asi como las
personas que trabajan en el equipo bajo responsabilidad propia tienen acceso al
manual en estado legible.

1.3  Exclusion de responsabilidad

Atenerse a la documentacion de MOVIDRIVE® / MOVITRAC® es el requisito previo
basico para el funcionamiento seguro y para alcanzar las propiedades del producto y
las caracteristicas de rendimiento. SEW-EURODRIVE no asume ninguna
responsabilidad por los dafnos personales, materiales o patrimoniales que se produzcan
por la no observacién de las instrucciones de funcionamiento. La responsabilidad por
deficiencias materiales queda excluida en tales casos.
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Notas de seguridad
Otros documentos validos

Notas de seguridad
Otros documentos validos

+ iSolo se permite a electricistas especializados con la formacion adecuada en
prevencion de accidentes realizar trabajos de instalacion y puesta en
funcionamiento observando siempre la siguiente documentacion!

— Instrucciones de funcionamiento "MOVIDRIVE® MDX60B/61B"
— Instrucciones de funcionamiento "MOVITRAC® B"

* Lea atentamente estas indicaciones antes de comenzar la instalacion y la puesta en
marcha de la opcién DFD11B.

* Atenerse a la documentacion es el requisito previo para un servicio sin problemas,
lo contrario anula los derechos de reclamacién de la garantia.

Notas generales de seguridad para los sistemas de bus

Se pone a su disposicidon un sistema de comunicacion que posibilita adaptar en gran
medida el variador vectorial MOVIDRIVE® a las condiciones de la instalacién. Como en
todos los sistemas de bus existe el riesgo de una modificacion de los parametros no
visible desde el exterior (en relacion al aparato), lo que conllevaria también una
modificacion del comportamiento del aparato. Esto puede ocasionar un
comportamiento inesperado (no descontrolado) del sistema.

Funciones de seguridad

Los convertidores MOVIDRIVE® MDX60B/61B y MOVITRAC® B no pueden cumplir
funciones de seguridad sin disponer de sistemas de seguridad superiores. Utilice
sistemas de seguridad de orden superior para garantizar la proteccién de las maquinas
y de las personas. Siempre que realice aplicaciones de seguridad, cerciérese de que
se respetan las indicaciones que se exponen en los documentos "Desconexién segura
para MOVIDRIVE® MDX60B/61B / MOVITRAC® B".

Aplicaciones de elevacion
MOVIDRIVE® MDX60B/61B y MOVITRAC® B no pueden ser empleados en
aplicaciones de elevacién como dispositivos de seguridad.

Utilice como dispositivos de seguridad sistemas de vigilancia o dispositivos mecanicos
de proteccién a fin de evitar posibles dafios personales y materiales.

Nombres de productos y marcas
Las marcas y nombres de productos mencionados en este manual son marcas

comerciales o marcas comerciales registradas de sus respectivos propietarios.

Tratamiento de residuos

Observe las normativas nacionales vigentes

Si fuese preciso, elimine por separado las distintas piezas de conformidad con su
composicion y las prescripciones nacionales vigentes, como por ejemplo:

+ Desperdicios electrénicos

* Plastico
+ Chapa
* Cobre
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Introduccion
Contenido de este manual

El presente manual de usuario describe:

« ElI montaje de la tarjeta opcional DFD11B en el variador vectorial
MOVIDRIVE® opcional MDX61B.

+ La utilizaciéon de la tarjeta opcional DFD11B en el convertidor de frecuencia
MOVITRAC® B y en la carcasa de la puerta de acceso UOH11B.

« La puesta en marcha del MOVIDRIVE® MDX61B en el sistema de bus de campo
DeviceNet.

* La puesta en marcha del MOVITRAC® B en la puerta de acceso DeviceNet.
» La configuracion del maestro DeviceNet mediante archivos EDS.

Bibliografia adicional

Para que la conexion del MOVIDRIVE® al sistema de bus de campo DeviceNet sea
sencilla y eficaz, deberia solicitar, ademas de este manual de usuario para la opcion
DeviceNet, la siguiente publicacién adicional sobre el tema bus de campo:

* Manual Perfil de la unidad del bus de campo MOVIDRIVE®
«  Manual de sistema MOVITRAC® B y MOVIDRIVE® MDX60B/61B

En el manual "Perfil de la unidad del bus de campo MOVIDRIVE®" y en el manual de
sistema para MOVITRAC® B / MOVIDRIVE® MDX60B/61B se describen, ademas de
los parametros del bus de campo y su codificacion, los mas diversos conceptos de
control y posibilidades de aplicacion en forma de pequenos ejemplos.

El manual "Perfil de la unidad del bus de campo MOVIDRIVE®" contiene un listado de
todos los parametros del variador vectorial, que pueden ser leidos o escritos mediante
las distintas interfaces de comunicacion, como p. €j. bus de sistema, RS-485 y también
mediante la interface del bus de campo.

Propiedades

El variador vectorial MOVIDRIVE® MDX61B y el convertidor de frecuencia
MOVITRAC® B posibilitan con la opcion DFD11B, gracias a sus interfaces de bus de
campo universales y eficaces, la conexién a sistemas de automatizacion superiores
mediante DeviceNet.

MOVIDRIVE®, MOVITRAC® B y DeviceNet

El comportamiento del convertidor en el que se basa el funcionamiento del DeviceNet,
el llamado perfil de la unidad, no depende del bus de campo y estd por tanto
estandarizado. Como usuario se le ofrece con ello la posibilidad de desarrollar
aplicaciones de accionamiento independientes del bus de campo. De este modo, el
cambio a otro sistema de bus, como p. ej. EtherNet/IP (opcién DF33B), resulta muy
facil.
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Propiedades

3.3.2 Intercambio de datos mediante Polled I/O y Bit-Strobe 1/O

A través de la interface DeviceNet, los accionamientos SEW le ofrecen acceso digital a
todos los parametros y funciones de accionamiento. El control del variador se realiza
mediante los datos de proceso rapidos y ciclicos. Por medio de este canal de datos de
proceso tiene la posibilidad no sélo de especificar los valores de consigna (p. e€j.
consigna de velocidad, tiempo de integraciéon para aceleracion/deceleracion, etc.) sino
también de activar distintas funciones de accionamiento, como p. ej. habilitacion,
bloqueo del regulador, parada normal, parada rapida, etc. Mediante este canal también
puede consultar al mismo tiempo valores reales del variador, como p. ej. velocidad real,
corriente, estado de la unidad, niumero de fallo o también sefiales de referencia.

3.3.3 Acceso a parametros a través de Explicit Messages

El ajuste de parametros del variador se lleva a cabo exclusivamente a través de Explicit
Messages. Este intercambio de datos de parametros le permite efectuar la
implementacion de aplicaciones en las que todos los parametros de accionamiento
importantes se encuentran almacenados en la unidad de automatizacién superior, de
manera que no se debe realizar ningun ajuste manual de los parametros en el variador.

3.3.4 Funciones de control

3.3.5 Diagnoéstico

La utilizaciéon de un sistema de bus de campo requiere funciones de control adicionales
para la tecnologia de los accionamientos, como p. €j. el control temporal del bus de
campo (tiempo de desbordamiento del bus de campo) o también conceptos de parada
rapida. Puede ajustar, por ejemplo, las funciones de control del
MOVIDRIVE® B/ MOVITRAC® B a su aplicacion. De este modo podra determinar,
p. €j., qué reaccion de fallo del variador vectorial debe activarse en caso de fallo del bus.
Para muchas aplicaciones sera adecuada una parada rapida, pero también puede
congelar los Ultimos valores de consigna, de modo que el accionamiento siga
funcionando con los ultimos valores de consigna validos (p. ej. cinta transportadora).
Puesto que la funcionalidad de las bornas de control también esta garantizada en el
funcionamiento con bus de campo, podra seguir realizando conceptos de parada rapida
independientes del bus de campo por medio de las bornas del variador vectorial.

Para la puesta en marcha y el mantenimiento, el variador vectorial MOVIDRIVE® B y el
convertidor de frecuencia MOVITRAC® B le ofrecen numerosas posibilidades de
diagnéstico. Con el monitor del bus de campo integrado en MOVITOOLS® MotionStudio
podra, por ejemplo, controlar tanto los valores de consigna enviados por el control
superior como los valores reales.

3.3.6 Monitor del bus de campo

Con él obtendra una gran cantidad de informacién adicional sobre el estado de la
interface de bus de campo. La funcién de monitor del bus de campo le ofrece junto con
el software para PC MOVITOOLS® MotionStudio una cémoda posibilidad de
diagnéstico que posibilita tanto el ajuste de parametros de accionamiento (incluidos los
parametros del bus de campo) como una consulta detallada de la informacién sobre el
estado del bus de campo y de las unidades.
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Indicaciones de montaje e instalacion
Montaje de la tarjeta opcional DFD11B en MOVIDRIVE® MDX61B

4 Indicaciones de montaje e instalaciéon

A lo largo de este capitulo recibira indicaciones para el montaje y la instalacién de la
tarjeta opcional DFD11B en MOVIDRIVE® MDX61B, MOVITRAC® B y la carcasa de la
puerta de acceso UOH11B.

4.1 Montaje de la tarjeta opcional DFD11B en MOVIDRIVE® MDX61B

INDICACIONES

« El montaje y desmontaje de las opciones en MOVIDRIVE® MDX61B tamaiio 0
i so6lo debe ser efectuado por SEW-EURODRIVE.

+ El montaje y desmontaje de tarjetas opcionales por parte del usuario sélo es
posible en MOVIDRIVE™ MDX61B tamafos 1 a 6.

» La tarjeta opcional DFD11B debe conectarse al zécalo del bus de campo [1].

» La opcion DFD11B se alimenta con tension a través del MOVIDRIVE® B. No es
necesaria una alimentacion de tension independiente.

62594AXX
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Indicaciones de montaje e instalaciéon
Montaje de la tarjeta opcional DFD11B en MOVIDRIVE® MDX61B

411 Antes de empezar

Tenga en cuenta las siguientes indicaciones antes de empezar con el montaje o
desmontaje de la tarjeta opcional:

Desconecte el convertidor de la alimentacion de tension. Desconecte la
alimentacion de 24 V¢ y la tension de red.

Tome las medidas necesarias de proteccidn frente a carga electrostatica
(mufiequera conductora, calzado conductor, etc.) antes de tocar la tarjeta.

Retire la consola y la cubierta frontal antes del montaje de la tarjeta opcional (—
Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MDX60B/61B, Cap. "Instalacion”).

Después del montaje de la tarjeta opcional coloque de nuevo la consola y la
cubierta frontal (— Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MDX60B/61B,
Cap. "Instalacion").

Deje la tarjeta opcional en su embalaje original, y saquela sélo en el momento en
que la vaya a montar.

Sujete la tarjeta opcional sélo por el borde de la placa de circuito impreso. No toque
ninguno de los componentes electronicos.
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Montaje de la tarjeta opcional DFD11B en MOVIDRIVE® MDX61B

4.1.2 Principal modo de proceder para montaje y desmontaje de una tarjeta opcional (MDX61B,
tamafiios 1 - 6)

60039AXX

1. Suelte ambos tornillos de sujecién en el soporte de la tarjeta opcional. Retire del
z6calo el soporte de la tarjeta opcional con cuidado y sin inclinarlo.

2. En el soporte de la tarjeta opcional, retire los 2 tornillos de sujecion de la chapa
protectora negra. Retire la chapa protectora negra.

3. Coloque y ajuste la tarjeta opcional en el soporte de la tarjeta opcional con los
3 tornillos de sujecién en las perforaciones correspondientes.

4. Coloque el soporte, con la tarjeta opcional ya montada, en el zécalo ejerciendo una
ligera presion. Fije de nuevo el soporte de la tarjeta opcional con ambos tornillos de
sujecion.

5. Para desmontar la tarjeta opcional, proceda siguiendo el orden inverso.
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Instalacién de la tarjeta opcional DFD11B en MOVITRAC® B

4.2 Instalacién de Ia tarjeta opcional DFD11B en MOVITRAC® B

1

NOTA

El montaje y desmontaje de las tarjetas opcionales en MOVITRAC® B solo debe ser
efectuado por SEW-EURODRIVE.

4.21 Conexion bus de sistema (SBus 1) entre un MOVITRAC® B y la opcién DFD11B

MOVITRAC® B

st ol

[1]
[2]

ON Osio
‘ OFF O B

=]

0 s
NAGS)
NAG
Nz o
FSC11B NAG
X45| X46 3R
PD(4).
PD(3)
H ksl IR
PD(0)
AS
B &
L] I F

®
<
d
[¥]

T~

[1] Resistencia de terminacion activada, S1 = ON

[2] Interruptor DIP S2 (reservado), S2 = OFF

X12 X26
! T
3
* 4 5 B
24V 6
T [24vi0 4
GND NI
62198AXX
X46 X26 Asignacion de bornas
X46:1 X26:1 SC11 SBus +, CAN alto
X46:2 X26:2 SC12 SBus —, CAN bajo
X46:3 X26:3 GND, CAN GND
X26:4 Reservado
X26:5 Reservado
X46:6 X26:6 GND, CAN GND
X46:7 X26:7 24 Ve
X12 Asignacion de bornas
X12:8 Entrada 24 V¢
X12:9 GND Potencial de referencia de las entradas binarias

Para facilitar el cableado, es posible alimentar la opcion DFD11B con 24 V de tension
continua desde X46.7 del MOVITRAC® B hasta X26.7. Cuando se realiza la
alimentacién de la opcién DFD11B mediante MOVITRAC® B, es preciso alimentar el
MOVITRAC® B con 24 V de tension continua en las bornas X12.8 y X12.9. Active en la
opcién FSC11B la resistencia de terminacién del bus de sistema (S1 = ON).
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Instalacion de la tarjeta opcional DFD11B en MOVITRAC® B

4.2.2 Conexion bus de sistema entre varios aparatos MOVITRAC® B

(1

MOVITRAC® B

DFD 11B

S1

MOD/
O Rer

(2]

@ZEL

FSC11B

X45

X46

H

L

>

i2blslel
CLUT T

]

+
DC 24V
- [24v10

GND

(1]

(2]

QOH1

QOH2

ﬁ i MOVITRAC® B MOVITRAC® B

X24

I TTTTT] S1 S1
X12 X26 ON ] ON
T i =l iz
g AT
2 ‘ FSC11B FSC11B
S| X45] X46 X45] X46
HIL|* 1|2|3|4|5|6|7 HIL | 1|2|3|4|5|6|7
A1t bl
B i e T
[

[1] Resistencia de terminacion activada sélo en la ultima unidad, S1 = ON
[2] Interruptor DIP S2 (reservado), S2 = OFF

62602AXX

MOVITRAC® B DFD11B a través de la carcasa de la puerta de acceso
UOH11B
X46 Asignacion de bornas X26 Asignacion de bornas
X46:1 SC11 (bus de sistema alto, entrante) X26:1 SC11 SBus +, CAN alto
X46:2 SC12 (bus de sistema bajo, entrante) X26:2 SC12 SBus —, CAN bajo
X46:3 GND (referencia del bus del sistema) X26:3 GND, CAN GND
X46:4 SC21 (bus de sistema alto, saliente) X26:4 Reservado
X46:5 SC22 (bus de sistema bajo, saliente) X26:5 Reservado
X46:6 GND (referencia del bus del sistema) X26:6 GND, CAN GND
X46:7 24 Ve X26:7 24 Ve
X12 Asignacion de bornas
X12:8 24 Ve
X12:9 GND (potencial de referencia de las entradas
binarias)
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Instalacién de la tarjeta opcional DFD11B en MOVITRAC® B

Tenga en cuenta lo siguiente:

Utilice siempre que le sea posible un cable de cobre apantallado de 2 x 2 hilos
trenzados (cable de transmision de datos con pantalla de malla de cobre). Tienda el
apantallado a ambos lados y con una gran superficie de contacto en la borna
electronica de apantallado del MOVITRAC® B. En caso de cables de dos
conductores, una de forma adicional los extremos de la pantalla con GND. El cable
debera cumplir la siguiente especificacion:

— Seccion del conductor 0,25 mm? (AWG23) .... 0,75 mm? (AWG18)
— Resistencia especifica 120 Q a 1 MHz
— Capacitancia < 40 pF/m a 1 kHz

Son adecuados, p. €j., los cables del bus CAN o DeviceNet.

La longitud total de cable permitida depende de la velocidad de transmisién en
baudios ajustada del SBus:

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

Conecte al final de la conexidn del bus de sistema la resistencia de terminacién de
dicho bus (S1 = ON). Desconecte en las otras unidades la resistencia de terminacion
(S1 = OFF). La puerta de acceso DFD11B debe estar siempre al comienzo o al final
de la conexién del bus de sistema y dispone de una resistencia de terminacion
instalada de forma fija.

No esta permitido establecer un cableado punto a punto.

NOTA

Entre los equipos conectados mediante el SBus no debe producirse ninguna
diferencia de potencial. Evite las diferencias de potencial tomando las medidas
necesarias, por ejemplo, mediante la conexion de las masas de los equipos con un
cable separado.
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4.3 Instalacion de la puerta de acceso DFD11B / UOH11B

La siguiente figura muestra la conexion de la opcién DFD11B a través de la carcasa de
la puerta de acceso UOH11B:X26.

NOTA
El montaje y desmontaje de las tarjetas opcionales en la carcasa de la puerta de
i acceso UOH11B sélo debe ser efectuado por SEW-EURODRIVE.

UOH11B

DFD 11B
o Moo
NET
Orio
Oso

aus-
Ot

SEW Drive
‘I‘I L[] 1 2pllslel

; DC+24V
GND

SC11 Bus de sistema +, CAN Alto
SC12 Bus de sistema -, CAN Bajo
GND, CAN GND

62197AES

Carcasa de la puerta de acceso UOH11B

X26 Asignacion de bornas

X26:1 SC11 Bus del sistema +, CAN alto
X26:2 SC12 Bus del sistema -, CAN bajo
X26:3 GND, CAN GND

X26:4 Reservado

X26:5 Reservado

X26:6 GND, CAN GND

X26:7 24 Ve

La carcasa de la puerta de acceso cuenta con una alimentacion de 24 V¢, conectada
a X26.

Conecte al final de la conexion del bus de sistema la resistencia de terminacién de dicho
bus.
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4.4 Conexion y descripcion de bornas de la opcion DFD11B

N° de referencia

INDICACIONES

1

Opcidn interface DeviceNet tipo DFD11B: 824 972 5

» Laopcion de interface de bus de campo DFD11B DeviceNet es unicamente posible
en combinacién con el MOVIDRIVE® MDX61B, no con el MDX60B.

» Debe conectar la opcion DFD11B en el zécalo del bus de campo.

. Interruptores
\[I)':;:';"tal Descripcién DIP Funcion
Borna
——— | MOD/NET = Estado de médulo/red
DFD 11B
MoD/ PIO = Polled I/0 Los distintos LEDs de dos colores indican el estado actual
O ner BIO = Bit-Strobe I/0 de la interface del bus de campo y del sistema DeviceNet.
O Fio FALLO DE BUS
Osio
BUS-
O FAULT

-

(]
=

(<]
N

lw)
2
RRRARARAARA| [ARARAR]

Seis interruptores DIP para el
ajuste de la MAC-ID

Dos interruptores DIP para el
ajuste de la velocidad de
transmisién en baudios

Cinco interruptores DIP para el
ajuste de la longitud de datos de
proceso

NA(0) ... NA(5)

DR(0) ... DR(1)

PD(0) ... PD(4)

Ajuste de la MAC-ID (Media Access Control Identifier)

Ajuste de la velocidad de transmision en baudios DeviceNet:
DRO = "0"/ DR1 ="0" — 125 kbaudios

DRO ="1"/ DR1 ="0" — 250 kbaudios

DRO ="0"/ DR1 ="1" — 500 kbaudios

DRO ="1"/ DR1 ="1" — No vélido

Ajuste de la Ion(gitud de datos de proceso (1 ... 24 palabras)
en MOVITRAC® B
Ajuste de la Ion%itud de datos de proceso (1 ... 10 palabras)
en MOVIDRIVE® B

1
2 AS Autoajuste para el funcionamiento como puerta de acceso
3 F1, F2 Sin funcién
4 X30: Conexion DeviceNet X30:1 V-
5 X30:2 CAN_L
X30:3 DRAIN
X30 X30:4 CAN_H
X30:5 V+
62008AXX
preEentalios Descripcién Funcién
MOVITRAC® B y UOH11B P
O H1 LED H1 (rojo) Fallo del bus de sistema (sdélo para el funcionamiento como puerta de acceso)
O H2 LED H2 (verde) Reservado

X24

Terminal X X24

58129AXX

Interface RS485 para el diagndstico mediante PC y MOVITOOLS®-

MotionStudio
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4.5 Asignacion de contactos

La descripcion de la asignacion de las bornas de conexiéon se encuentra en la
especificacion DeviceNet (volumen |, apéndice A).

T ~——1
DFD11B

1
2|
3|
4|
5 |

X30

54075AXX

La tarjeta opcional DFD11B esta desacoplada en la parte del driver por optoacoplador
segun especificacion DeviceNet (volumen |, capitulo 9). Esto significa que la
alimentacion de la tension de 24 V del driver de bus CAN debe ser efectuada a través
del cable de bus. El cable a utilizar se describe también en la especificacion DeviceNet
(volumen |, apéndice B). La conexion debe efectuarse con el codigo de color indicado

en la tabla siguiente.

Pin N° Senal Significado Color del hilo

1 V- 0v24 BK

2 CAN_L CAN_L BU

3 DRAIN DRAIN metalico

4 CAN_H CAN_H WH

5 V+ 24V RD
Conexion De acuerdo a la especificacion de DeviceNet, el bus debe ejecutarse en estructura de
DFD11B - linea sin cables de derivacion o con cables de derivacion muy cortos.

DeviceNet

La longitud de cables maxima posible depende de la velocidad en baudios ajustada.

Velocidad en baudios Longitud maxima de cable
500 kbaudios 100 m
250 kbaudios 250 m
125 kbaudios 500 m

Manual — Interface del bus de campo DFD11B DeviceNet
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Apantallado y tendido del cable de bus

4.6 Apantallado y tendido del cable de bus

La interface de DeviceNet es compatible con la técnica de transmisién RS485 y requiere

como medio fisico el tipo de cable A especificado para DeviceNet de conformidad con

la norma EN 50170; es decir, un cable de dos hilos trenzado y apantallado.

Un apantallado adecuado del cable de bus atenua las interferencias eléctricas que

pueden surgir en los entornos industriales. Con las medidas que a continuacion se

sefalan podra obtener el mejor apantallado:

» Apriete manualmente los tornillos de sujecion de los conectores, los médulos y los
cables de conexién equipotencial.

* Coloque el apantallado del cable de bus en ambos extremos con gran superficie de
contacto.

* No tienda los cables de senal y los cables de bus paralelos a los cables de potencia
(cables del motor); en lugar de ello, tiéndalos por canales de cables separados.

* Enlos entornos industriales, utilice bandejas para cables metalicas y conectadas a
tierra.

» Tienda el cable de senal y la conexién equipotencial correspondiente separados por
una distancia minima y por el recorrido méas corto posible.

» Evite prolongar los cables del bus mediante conectores de enchufe.

» Tienda los cables del bus cerca de las superficies de tierra existentes.

{ALTO!

En caso de producirse oscilaciones en el potencial de tierra, puede fluir una corriente

compensatoria por el apantallado conectado a ambos lados y al potencial de tierra

(PE). En ese caso, asegurese de que existe una conexién equipotencial suficiente, de

acuerdo con la normativa correspondiente de la VDE (Asociacion de Electrotécnicos

Alemanes).

4.7 Terminacioén de bus

Para evitar fallos del sistema de bus provocados por reflexiones, cada uno de los
segmentos DeviceNet debe limitarse en el primer y ultimo participante fisico con las
resistencias de terminacioén para el bus de 120 Q. Conecte la resistencia de terminacion
para el bus entre las conexiones 2 y 4 del conector del bus.
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4.8 Ajuste de los interruptores DIP

1

NOTA

Antes de cambiar la posicidon de los interruptores DIP, desconecte la tensién
(alimentacion y servicio de apoyo de 24 V) del variador vectorial. Los ajustes de los
interruptores DIP son aceptados soélo durante la inicializacion del variador vectorial.

Ajuste de la
MAC-ID

Ajuste de la
velocidad de
transmision en
baudios

Ajuste de la
longitud de datos
de proceso

Configuracién de
la comunicacién
via SBus de la
puerta de acceso

La MAC-ID (Media Access Control Identifier) se ajusta en la tarjeta opcional DFD11B
con los interruptores DIP S1-NAO ... S1-NA5 con cédigo binario. La MAC-ID representa
la direccion de los nodos de la DFD11B. La DFD11B es compatible con el rango de
direcciones entre 0 y 63.

La velocidad de transmisién en baudios se ajusta con los interruptores DIP S2-DRO0 y
S2-DR1.

Interruptor DIP S2
Velocidad en baudios
DR1 DRO
0 0 125 kbaudios
0 1 250 kbaudios
1 0 500 kbaudios
1 1 No valido

Entre el médulo de conexidén de DeviceNet(%/ la DFD11B se pueden intercambiar como
maximo diez (DFD11B en MOVIDRIVE®™ B) o como maximo 24 (DFD11B en
MOVITRAC® B o puerta de acceso UOH11B) palabras de datos DeviceNet. El numero
se ajusta con codigo binario con los interruptores DIP S2-PDO0 hasta S2-PD4.

0 1

NA5[ ] [1] Ajuste de la MAC-ID

NA4[ ]

NA3 IO [2] Ajuste de la velocidad de transmision en baudios
(14 nazca] !

NA1 ] [3] Ajuste de la longitud de datos de proceso

NAOLIL [4] Autoajuste para el funcionamiento como puerta de acceso
[2]{ DR1[ I [5] Sin funcién

DRO[ I - L )

PD4 I < En este grafico estan ajustados:

PD3[ W .
34 PD2[I MAC-ID: 4

ggg E Velocidad de transmision en baudios: 125 kbaudios
[4] As|EL] Longitud de los datos de proceso: 8 PD
5] { F2 (IO

F1 O

62196AXX

Con el interruptor DIP "AS" se configura la comunicacion via SBus de la puerta de
acceso (— capitulo "Autoajuste para funcionamiento como puerta de acceso").

Se ejecuta la configuracién al conmutar el interruptor DIP "AS" de "0" a "1". Para el
funcionamiento posterior, el interruptor DIP "AS" debe permanecer en la posicién "1"
(= ON).
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4.9 LED de estado de la opcion DFD11B
En la tarjeta opcional DFD11B se encuentran para el diagndstico del sistema DeviceNet
cuatro diodos luminosos de dos colores que indican el estado actual de la DFD11B y
del sistema DeviceNet. El estado de la unidad correspondiente al estado del LED esta
descrito en el capitulo "Diagndstico de fallos".
Abreviatura de LED Denominaciéon de LED completa
MOD/NET Estado del moédulo/red
PIO Polled IO
BIO Bit-Strobe 10
BUS-FAULT BUS-FAULT
LED MOD/NET La funcionalidad del LED MOD/NET que se describe en la tabla siguiente esta definida
en la especificacion DeviceNet.
Estado del Estado Significado
LED MOD/NET
Apagado No conectado / * Unidad en estado OffLine
OffLine * Unidad esta efectuando la comprobacion DUP-MAC
* Unidad esta desconectada
Verde OnLine y en Modo * Launidad esta OnLine y no se ha establecido ningun enlace
intermitente operacional *  Comprobacién DUP-MAC ha sido efectuada con éxito
(ciclo de 1's) » Todavia no se ha establecido ningiin enlace con un maestro
» Configuracion falta, errébnea o no completa
Verde continuo | OnLine, Modo * OnLine
operacional y * Se ha establecido un enlace con un maestro
conectada * Enlace esta activo (Established State)
Rojo Fallo leve o *  Se ha producido un fallo reparable
intermitente desbordamiento del |+  Esta activo un fallo en la unidad (MOVIDRIVE® B/puerta de
(ciclo de 1's) tiempo de conexion acceso)
» Polled I/O oly Bit-Strobe I/0O-Connection estan en el estado
de desbordamiento
*  Comprobacién DUP-MAC ha detectado un fallo
Rojo continuo Fallo critico o Fallo *  Se ha producido un fallo reparable
critico de conexién + Estado de BusOff
»  Comprobacién DUP-MAC ha detectado un fallo
LED PIO ElI LED PIO controla el enlace Polled /0.
Estado del Estado Significado
LED PIO
Verde inter- Comprobacién DUP-MAC Unidad esta efectuando la comprobaciéon DUP-MAC
mitente (ciclo
de 500 ms)
Apagado No conectada / OffLine pero | * Unidad en estado OffLine
no comprobacion DUP-MAC |« Unidad esta desconectada
Verde OnLine y en Modo * Launidad esta OnLine
intermitente operacional »  Comprobacién DUP-MAC ha sido efectuada con éxito
(ciclo de 1's) * Se ha establecido un enlace PIO con un maestro
(Configuring State)
» Configuracion falta, erronea o no completa
Verde OnLine, Modo operacionaly |+ OnLine
continuo conectada * Ha sido establecido un enlace PIO (Established State)
Rojo Fallo leve o desbordamiento | = Esta ajustada mediante los interruptores DIP una
intermitente del tiempo de conexion velocidad de transmision en baudios no valida
(ciclo de 1's) * Se ha producido un fallo reparable
* Polled I/O-Connection estéa en el estado de
desbordamiento
Rojo continuo | Fallo critico o Fallo criticode | *  Se ha producido un fallo irreparable
conexion + Estado de BusOff
»  Comprobacién DUP-MAC ha detectado un fallo
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LED BIO El LED BIO controla el enlace Bit-Strobe 1/0.
Estado del Estado Significado
LED BIO

Verde inter- Comprobaciéon DUP-MAC Unidad esta efectuando la comprobacion DUP-MAC
mitente (ciclo

de 500 ms)
Apagado No conectada / OffLine pero | « Unidad en estado OffLine
no comprobacion DUP-MAC |« Unidad esta desconectada
Verde OnLine y en Modo * Launidad esta OnLine
intermitente operacional *  Comprobacién DUP-MAC ha sido efectuada con éxito
(ciclo de 1's) » Se ha establecido un enlace BIO con un maestro
(Configuring State)
»  Configuracion falta, erronea o no completa
Verde OnLine, Modo operacionaly |+ OnLine
continuo conectada * Ha sido establecido un enlace BIO (Established State)
Rojo Fallo leve o desbordamiento | « Esta ajustado mediante los interruptores DIP un
intermitente del tiempo de conexion numero de datos de proceso no valido
(ciclo de 1's) * Se ha producido un fallo reparable

* Bit-Strobe 1/0-Connection esta en el estado de
desbordamiento

Rojo continuo | Fallo critico o Fallo criticode | *  Se ha producido un fallo irreparable
conexion » Estado de BusOff
*  Comprobacién DUP-MAC ha detectado un fallo

LED BUS-FAULT El LED BUS-FAULT muestra el estado fisico del nodo del bus.

Estado del LED | Estado Significado
BUS-FAULT
Apagado NO ERROR El numero de fallos del bus esta dentro del margen

normal (Error-Active-State).

La unidad esta efectuando la comprobacion DUP-MAC y
no puede enviar ningln mensaje, ya que no estan

i i i conectadas otras unidades al bus (Error-Passive-State).
joo intermitente BUS WARNING ( )
(ciclo de 1's) El numero de fallos fisicos del bus es demasiado elevado.

No se escribe de forma activa en el bus ningun mensaje
de fallo mas (Error-Passive-State).

Rojo continuo BUS ERROR Estado de BusOff:

El nimero de fallos fisicos del bus ha seguido
aumentando a pesar de haber conmutado al Error-
Passive-State. Se desconecta el acceso al bus.

Amarillo continuo | POWER OFF Alimentacion de tension externa a través de X30 esta
apagada o no esta conectada.

Power-UP-Test Una vez conectado el variador, se lleva a cabo un Power-Up-Test de todos los LEDs.

Durante este ensayo se encienden los LEDs en el siguiente orden:

Tiempo [ms] LED MOD/NET LED PIO LED BIO LED BUS-FAULT
0 | Verde | Apagado Apagado Apagado

250 Rojo Apagado Apagado Apagado

500 Apagado Verde Apagado Apagado

750 . Apagado | Rojo Apagado Apagado

1000 Apagado Apagado Verde Apagado

1250 Apagado Apagado Rojo Apagado

1500 . Apagado . Apagado Apagado Verde

1750 Apagado Apagado Apagado Rojo

2000 Apagado Apagado Apagado Apagado
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5 Planificacion de proyecto y puesta en marcha

En este capitulo encontrara informacién sobre la planificacion de proyecto del maestro
DeviceNet y sobre la puesta en marcha del variador vectorial para el funcionamiento
con bus de campo.

NOTA
En la pagina web de SEW (www.sew-eurodrive.com), dentro del apartado "Software",
i tiene a su disposicion la version actual del archivo EDS para la DFD11B.

5.1 Validez de los archivos EDS para la opcion DFD11B

NOTA

Las entradas en el archivo EDS no deben modificarse o ampliarse. jEl fabricante no
o se hace responsable de los fallos en el funcionamiento provocados por archivos EDS
1 modificados!

Para la configuracién del maestro (Escaner de DeviceNet) para la DFD11B estan
disponibles dos archivos EDS distintos.

» Cuando se utiliza la opcion DFD11B en MOVIDRIVE® B, es necesario el archivo
SEW_MOVIDRIVE_DFD11B.eds

* Cuando se utiliza la opcion DFD11B como puerta de acceso en MOVITRAC® B o
como carcasa de la puerta de acceso (UOH11B), se precisa el archivo
SEW_GATEWAY_DFD11B.eds

Para preparar la red DeviceNet mediante la opcion DFD11B tiene que instalar con el
software RSNetWorx los siguientes archivos. Proceda como se indica a continuacion:

» Seleccione en RSNetWorx la opcién de menu <Tools/EDS-Wizard>. A continuacion,
el programa pregunta por los nombres de los archivos EDS e icono.

* Los archivos se instalan. Informacion mas detallada sobre la instalacion del archivo
EDS la encontrara en la documentacion de RSNetWorx de Allen Bradley.

» Después de la instalacion esta disponible la unidad en la lista de unidades bajo el
elemento "Vendor/SEW EURODRIVE GmbH".
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5.2  Planificacion de proyecto del PLC y del maestro (escaner de DeviceNet)

Los siguientes ejemplos estan adaptados para el Allen Bradley-SPS ControlLogix 1756-
L61 en combinacién con el software de programacién RSLogix 5000 y el software de
configuracion de DeviceNet, RSNetWorx for DeviceNet.

Una vez afiadido el escaner de DeviceNet a la configuracion de E/S, se selecciona el
archivo *.dnt, que contiene la configuracion de DeviceNet. Para mostrar y editar la
configuracion de DeviceNet, se puede iniciar RSNetWorx desde este didlogo (—
siguiente figura).

7 RSLogix 5000 - Sample in ControlLogix_1756_L61.ACD [1756-L61]*
Ele Edit View Search Logic Communicstions Tools ‘Window Help

Bl £ &= ol = KRRl E ZEl 2|
. I | 5
Offline . Fgg - | ;g:_ Pathc [ﬁB_ETH-1k‘ID.3?1.ED\Backan'\D :I
Mo Farces b r
No Edits ,—E:.'; K1 A = D=0 SRR 2 B EOA B2
Redundancy B8 ll 1| ¥ I\\Faunritr:saﬁ.:‘ A_TimeriCounter A InputiCutput A Comgp
@[ Controllsr Sample = Module Properties: Local:2 {1756-DNB 6.2)
: e I::innn Groups Generd] Connection lHSNE‘W ] Module Irl‘cll Sean Llstl Backplanul
b & ;;elrl;d:ypﬁ DeviceMNet File [.dnt]: I LADeviceMet_Configuration, dnt
=3 1/0 Configuration Found iz <File not found:
(= 1756 Backplane, 1756-A7 r~ Launch RSNetwiors for Devicenet

F0 [0] 1756-L61 Sample

B 8 [1]1756-ENBT/A ENIP_Scanner
B j [2] 1756-DMB DMet_Scanner E% Wiew and edit the DeviceMet natwork

&% DeviceMet

11744AXX

En RSNetWorx for DeviceNet se pueden incorporar las unidades deseadas en la
representacion grafica mediante un escaneo en linea o mediante Arrastrar y soltar (—
siguiente figura). La direccién indicada debajo del simbolo de la unidad, debe ser igual
a la MAC-ID ajustada con interruptores DIP en la DFD11B. Si las unidades necesarias
no se encuentran en la lista de seleccion, deben registrarse primero los archivos EDS
correspondientes a través de [Tools] / [Wizard].

'. *DeviceMet_Configuration.dnt - RSNetWorx for DeviceMet

File Edit Wiew MNebwork Device Diagnostics Tools Help
EERCIEEEL [[& QllE % & - =4 B |
Hardweare | x| SEYY SEYY =g
-] DeviceMet GATEWAY MOWIDRIVE

E- Yendor

Phoenix Contact

Rackwel Automation - Allen-Bradley

SEWY Eurodrive GmbH 10 11
El- @ Unknown Device Type 100 ‘ ‘

mm =G

-S4 SEW GATEWAY MQDZx
T SEW GATEWAY MQD3x
E SEW GATEWAY LFD114

SEW MOYIDRIVE DFD114
SEW MOVIDRIVE DFD11E
[ SEWY MOVIFIT CLASSIC
i SEW MOVIPLC ADYARCED
| sEW-GATEWAY-DFDL1E

1| | 3

W | 4 | bl Hr'\ Graph [ Spreadshest j  Master/Slawve Confic

11745AXX
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5.21 DFD11B como opcién de bus de campo en MOVIDRIVE® B

En el modo online se puede comprobar la configuracion Pd de la DFD11B leyendo las
"device properties" (— siguiente figura).

£ *DeviceMet_Configuration.dnt - RSNetWors for DeviceNet

” File Edit Wiew MNetwork Dewice Diagnostics Tools Help
M= = el

—_— = |

— = P | -
| T — 20| A |3
General Parameters | 1/0 Data | EDS File | 756-DNB
i Select the parameter that pou want to canfigure and initiate an
action wzing the toolbar.

¥ Groups i @ All *| = Moritar =

1[n] @| Pararneter | Current Yalue il %]

B Device Parameter

3 Device Identification ]
4 Contral source FIELDEUS
5 Setpoint source FIELDEUS
3 Pd Configuration 3PD
7 Setp.descr, POL CONTROLWORD 1
g Setp.descr, POZ SPEED
9 Setp.descr, PO3 MO FUNCTION
in Ackyodescr, PIL STATUSWORD 1
11 Ack,yv,descr, PIZ SPEED b
12 Ack.y.descr, FI3 APARENT CURREMT

=13 P data enable YES

14 Timeouk response RAPID STOP AR,

20k 15 & Fieldbus tvoe DEWICEMET =| | |\Graph | Spreadsheet § M

11746AXX

El parametro "Configuracion Pd" indica el numero (1 ... 10) de las palabras de datos de
proceso (PD), que se ajusto con los interruptores DIP PD(0) ... PD(4), y determina los
parametros E/S para el escaner de DeviceNet (— siguiente figura).

i 2y x|
J Generall Module Scanlist |Inpul I Dutputl ADR I Summar}ll a = | J\,— |
Available Devices: Scanlist: 1756-DME SEW

ﬂ 11, SE% MOVIDRIVE DF... MOWIDRIVE

Ll DFD11B

<] ! B

> .
IS8 Fdit 1/0 Parameters : 11, SEW MOYIDRIYE DFD11E

£

— I Stobed ——— 1 Change of State / Cyclic—
Input Size: IS _% Bytes ¥ Change of State. €
v Autamap on Add =g Mutmut Bit: i ; -
Input Size: 0 =

Uplaad from S eanmer... I
—v Polled ——————— Output Size: a ::

Download to Scanner... I

Input Size: IE _I; Biytes Heartbeat Hate: |25EI =
Dutput Size: IE _% Bytes Elvan
- oK. I Abbrec] Pall Rate: IE\-'er_l,l Scan "I

Edit [/0 Parameters... I

11747AXX
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Después de la incorporacion del MOVIDRIVE® B con la opcién DFD11B en la "Scanlist"
debe ajustarse a través de "Edit I/O Parameters" el nimero de los Polled 1/0 Bytes a
2 x numero PD (p. ej. PD = 3 x numero de los Polled Input Bytes = 6 y Output Bytes =
6). Una vez guardada y descargada al escaner la configuracion de DeviceNet, se puede
finalizar RSNetWorx.

En dependencia de la configuracion de DeviceNet y de las reglas de mapeado en el
escaner, se transmiten los datos desde y hacia las unidades de DeviceNet en un DINT-
Array, comprimidos entre escaner y los Local 10-Tags del procesador Logix.

Para evitar una busqueda manual de los datos de una unidad determinada en este
array, pueden crearse con la herramienta "DeviceNet Tag Generator" automaticamente
comandos de copiado y 2 Controller Tags (Input & Output como Byte-Arrays) para cada
una de las unidades DeviceNet.

El nombre del Tag contiene la MAC-ID de la unidad DeviceNet y el identificador POL_/
para Polled-Input-Data o POL_O para Polled-Output-Data (— siguiente figura).

[
: 5QC:-ntru:;lIerl\ags _ - o)
.3 Controller Fauk Hander Scoge: | [§ Semple _Staw._| showas
2 Power-Up Handler Name £ |Swle | Data Type | Description
£1-E3 Tasks |- DNet_Scanner_N11_POL_I _0138_8_ | SEW MOVIDRIVE DFD118
g MainTask [£-DNet_Scanner N11_POL_| Data |Decmal [SINT[E] | SE'W MOVIDRIVE DFD11E
LB :: :l‘“"‘:"‘e“”P”‘S b [[=-ONet Scanner H11_POL_O _0138_8. |SEW MOVIDRIVE DFD11B
[+]-L &nFrogram T ; | — J— R
| CR i e J [+-DNet_Scanner_N11_POL_D.Data| Decmal |SINT[E] | 5EW MOV F11F48FA)1(X-
7

El contenido de las palabras de datos de proceso 1 ... 3 desde y hacia el MOVIDRIVE®
B esta definido con los parametros P870 ... P875. El contenido de las palabras de datos
de proceso 4 ... 10 esta definido en un programa IPOSPUS® o un médulo de aplicacion.
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5.2.2 DFD11B como puerta de acceso de bus de campo en MOVITRAC® B o carcasa de la puerta de

acceso UOH11B

En el modo online se puede comprobar la configuracion Pd de la DFD11B leyendo las

propiedades ("device properties") (— siguiente figura).

- |2 SEW GATEWAY DFD11B

lLI General Parameters | 1/0 Data | EDS File |

| Select the parameter that you want to configure and initiate an

action using the toolbar.

[v Groups

B IAII vl => Monitor

T %

1D

| @ gj Parameter

| Current Value

1
2
3
4
=

_z PI-M

‘Cf, Device Parameter

& Pd Canl‘iguration 6PD+PARASMETER
Timeout response PADATA = O'WARN,

) Fieldbus type DEYICEMET

{2 £ Baudrate 500 kBaud

cal Station Address 10

_z PO-Monitor

onitor

ATEWAY
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El parametro "Configuracion Pd" indica el nimero (3 ... 24) de las palabras de datos de
proceso (PD), que se ajusto con los interruptores DIP PD(0) ... PD(4). El numero de las
palabras de datos de proceso debe ser tres veces el niumero de los accionamientos
(1 ... 8) que estan conectados a través de SBus a la puerta de acceso de DFD11B. El
nuamero de las palabras de datos de proceso (PD) determina los parametros E/S para
el escaner de DeviceNet (— siguiente figura).

-1756-DNB

Generall Module Scanlist | Input I Dutputl ADRA I Summar_l,ll

Available D evices:

axf

Scanlizt:

v Automap on Ad

Upload from Scanner. .. |

10, SEWw GATEWAY DF...

£ [ A ]
SEW

GATEWWAY
DFD11B

Download b Scanner... |

T Stobed:
Input Size: IE= _% Biytes
d | ze Eutput Bit: 7
I Palled:

Edit [0 Parameters... |

Ok

| bbrech

Input Size: |12 _% Bytes
Dutput Size: I12 _|::‘ Biytes
Poll Rate: IEver_l.J Sczan "I

1 Change of State .
¥ Change of State

Input Size: I
COutput Size: I

Heartbeat Rate: I
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Después de la incorporacion de la puerta de acceso de DFD11B en la "Scanlist" debe
ajustarse a través de "Edit I/O Parameters" el nimero de los Polled I/O Bytes a 2 x
ndmero PD (p. ej. PD = 6 x numero de los Polled Input Bytes = 12 y Output Bytes = 12).
Una vez guardada y descargada al escaner la configuracidon de DeviceNet, se puede
finalizar RS-NetWorx.

En dependencia de la configuracion de DeviceNet y de las reglas de mapeado en el
escaner, se transmiten los datos desde y hacia las unidades de DeviceNet en un DINT-
Array, comprimidos entre escaner y los Local 10-Tags del procesador Logix.

Para evitar una busqueda manual de los datos de una unidad determinada en este
array, pueden crearse con la herramienta "DeviceNet Tag Generator" automaticamente
comandos de copiado y 2 Controller Tags (Input & Output como Byte-Arrays) para cada
una de las unidades DeviceNet.

El nombre del Tag contiene la MAC-ID de la unidad DeviceNet y el identificador POL_/
para Polled-Input-Data o POL_O para Polled-Output-Data (— siguiente figura).

e
2 ok o nor ||| Scma= [F5amse =] _ shom | showss
[ Power-Up Handler M ame o |Stle | Data Type| Description
=) £5] Tasks || =/ DNet_Scanne_N10_POL | _0138_8..|SEW GATEWAY DFD11B
= '_gl_[-'lalnl'ash [+-DMet_Scanner_M10_POL_|.Data |Decimal SIMT[12] |SEw GATEWAY DFDT1E
Ei-{o, Deviceletirputs b |-/ DNet_Scanner N10_POL_O _0138_8...|SEW GATEWAY DFD118
o R Meirogan - DNel_Scanner N10_POL_0.Data| Decial |SINT[12] |55\ GATE WAy DFOTIE
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En estos Byte Arrays desde y hacia la puerta de acceso de DFD11B se emiten del

siguiente modo los datos a los accionamiento conectados al SBus:

» Byte 0...5 contienen PD 1...3 del accionamiento con la direccién de SBus inferior
(p-€j. 1)

+ Byte 6...11 contienen PD 1...3 del accionamiento con la direccion de SBus siguiente
superior (p. €j. 2)

El contenido de las palabras de datos de proceso 1..3 desde y hacia los
accionamientos esta definido individualmente en cada accionamiento con los
parametros P870...P875.
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5.2.3 Autoajuste para el funcionamiento como puerta de acceso

Con la funcién de Autoajuste, se puede poner en marcha la DFD11B como puerta de
acceso sin necesidad de un PC. Esta se activa mediante el interruptor DIP Autoajuste
(véase el capitulo 4.4 en la pagina 16).

NOTA

Cuando se conecta el interruptor DIP Autoajuste (AS), la funcién se ejecuta una Unica
vez. Después, el interruptor DIP de autoajuste debe permanecer conectado.
Desconectandolo y volviéndolo a conectar, se puede ejecutar de nuevo la funcion.

Lo primero que hace la DFD11B es buscar los variadores vectoriales en el SBus
colocado debajo; la busqueda se sefializa mediante un parpadeo breve del LED H1
(fallo del bus de sistema). En los variadores vectoriales deben ajustarse para ello
direcciones de SBus diferentes (P881). Recomendamos asignar las direcciones en
secuencia ascendente a partir de la direccion 1 en funcion de la asignacion de los
convertidores en el armario de conexiones. La imagen de proceso del lado del bus de
campo se amplia 3 palabras por cada variador vectorial detectado.

En el caso de no haber detectado ningun variador vectorial, el LED H1 permanece
encendido. Como maximo, se toman en consideracion 8 variadores vectoriales.

Después de la busqueda, la DFD11B intercambia de forma ciclica con cada uno de los
variadores vectoriales conectados 3 palabras de datos de proceso. Los datos de salida
de proceso se recogen por el bus de campo, se reparten en bloques de 3 elementos y
se envian. Los variadores vectoriales leen los datos de entrada de proceso, los agrupan
y los transmiten al maestro del bus de campo.

El tiempo de ciclo de la comunicaciéon SBus es de 2 ms por unidad, con una velocidad
de transmision en baudios del SBus de 500 kBit/s sin accesos de ingenieria
adicionales.

Para una aplicacioén con 8 convertidores conectados al SBus, el tiempo de ciclo para la
actualizacion de los datos de proceso es por tanto de 8 x 2 ms = 16 ms.

NOTA

Repita el Autoajuste si modifica las asignaciones de los datos de proceso de los
variadores vectoriales conectados a la DFD11B, ya que ésta s6lo memoriza estos
valores una sola vez al realizar el Autoajuste. Las asignaciones de los datos de
proceso de los variadores vectoriales conectados tampoco se deben modificar
dinamicamente tras el Autoajuste.
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5.3 Ajuste del variador vectorial MOVIDRIVE® MDX61B

Para el funcionamiento sencillo con bus de campo son necesarios los siguientes

ajustes.
0 A A e 1ol x|
=
el 2 || [=°28 MOYVIDRAIVE®E paramerers 100 Setpoint soLsce |Fieidbus |
o r = = 5z .
= @ Fol- (5 lag Display values 10 Cordrol source [Fieldbus =l
= 1., Setporits/integraton
# E 10, Setpont preselechon 10 Frequency scaling  [kHz2] | 10,00
=] 1. Analog input 1 (0-104) T .
b, = 12 fnalog nputs aption A G0, Binary inputs basic Lnit =10 x|
it =113 Speed 1amps 1 600 Binary input DIOT F|Nolum;tiun ﬂ
: =/ 14. Speed tamps 2 . -
| 15. Motor potertiometer function &1 Binary input D102 r[Noluncum LJ
= ~{=] 16. Fued setpoints 1 602 Binary input DIOZ T [Ho funciion =l
* .
= | 17. Fed setpoints 2 . . I_ -
3 5@ 2. Cortroller pasamaters 603 Binaty input DI04 | [No function |
E -2 3. Motor paramelers 04 Binary input DI0S [ [Nolunctim 3
=28 4. Feferance sagnals
0 - 5. Corirol funclions 605 Binasy input DI0E [ [N funclion =]
=128 B Teminal sssignment 606 Binary input D107 T [No functi -
D ED, Binary inputs bazic unit bl [ & uneten j
= 1. Binary inputs option 5 &7, Process data parameter setting =10] x|
|== B2 Binary oultputs basic unit . L
£3. Binary oulputs cplion 870 Setpoint desciiption FO1 Il:gmnl woed 1 :I
~= B4, &nalog outputs option 87 Setpost descphon P02 I‘Set speed El
B (B3 7. Control furctions ) .
£1423 £, Unit functions 872 Setpoint desciption P03 |Nu funclion ll
= B0 Selup 873 Actual value deseription PIT - [Status word | |
=| E1. Senal communication
£2. Braking operation 874 Actual value descriplion FIZ - [actusl spesd |
= 83, Fault responses 875 Actusl value descrintion P13 —
= 54 Floset behavior chual value descnphon Iﬁpparal't output curank j
= 85, Scaling speed actual value 87E PO data enable fres |
[=] 86 Modiudation
E 27 Piocess data parameter settr
= &8 Senal communicabon S6us 1
29, Senal communication SBus 2
#1393, IPOS parameters
-3 Applications
w5 ApplicationBuilder spplications
Manual operation
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Para controlar el variador vectorial MOVIDRIVE® B mediante DeviceNet debera
conmutarse previamente a fuente de control (P101) y fuente de consigna (P100) = BUS
DE CAMPO. Con el ajuste a BUS DE CAMPO, los parametros del variador vectorial se
ajustan a la aceptacion del valor de consigna de DeviceNet. A continuacion, el variador
vectorial MOVIDRIVE® B reacciona a los datos de salida de proceso enviados por la
unidad de automatizacién superior.

Es posible ajustar los pardmetros del variador vectorial MOVIDRIVE® B
inmediatamente después de la instalacion de la tarjeta opcional de DeviceNet, a través
de DeviceNet sin necesidad de efectuar ajustes adicionales. De este modo, por
ejemplo, todos los parametros pueden ser ajustados por la unidad de automatizacion
superior tras la conexion.

El control superior sefializara la activacion de la fuente de control y de consigna BUS
DE CAMPO con el bit "Modo de bus de campo activo" en la palabra de estado.

Por motivos de seguridad, el variador vectorial MOVIDRIVE® B con control a través del
bus de campo se debe habilitar también en el lado de las bornas. Por lo tanto, las bornas
deben conectarse y programarse de tal modo que el variador sea habilitado mediante
las bornas de entrada. La variante mas sencilla para habilitar el variador en el lado de
las bornas es p. ej. conectar la borna de entrada DIZJ (funcion /BLOQUEO
REGULADOR) con sefial de +24 V programar las bornas de entrada DIg1 ... DI@7 a
SIN FUNCION.
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5.4 Ajuste del convertidor de frecuencia MOVITRA c®B

Baum N5 10 5 emornt ssction =8l x|
= ‘el MOVITRACSS Paramelers 100 Setpont source |':- Buz 1./ Faeed seipont ﬂ
= 0 0. Display values 101 Conticl sgnal seurce Bus 1
S5 1. Satpants / 1amp gens slos I* S El
2 10 Setpoint sslection 102 Froquency scaing  [kHz] 10,00
11. Analog input 1 [0-10V]
12 FBG Setpoint generator [option) & E0. Ematy inputs I =]
13 Speed jamps 1 601 Binay input D102 [ [Enable/Stop =l
=/ 14. Spesd ramps 2 —
= 15. Mator potenbometer funciion 602 Binany input DI03 '_IHUFUI'IC”UI'I d
16. Feeed setporis 1 803 Binay ingu DAD4 [ [P fumction =]
17 Fosed satpowrits 2
& (@l 2. Contioller parameters 04 Binary input DIDS r_IHofunclion j
= 3 3. Moo parameters 08B 4 DI00 ™ ope
= 2 5. Montonng lunchons h N 87 Process data parasneler - In x|
— 2l 6. Teminal assigrmant .
2 &0 Birany inputs 870 Setpoint description FO1 |Euul|ultwd 1 ﬂ
&= 62 Binaiy outputs B71 Selport descighon P02 [Sel cpeed =
= B4 Analog outputs opbon
=@ 7. Contiol funclions 872 Setport descipion P03 [No function =]
=4l 8. Unk funclions 873 Actual vakss descrtion PI1 [Status woid 1 =
B0. Setup
81, Setial Communication 874 Actual value description P12 [aciual speed x|
B2 Brake cparation
83 Foul rosponses O75 Actusl valse description P13 I.i\uuulelul oulpul cunent :]
B4 Fleged behavion 676 PO data ensbled |'r'|-'.' ﬂ
86 Modulation . =
D 87 Process data paiameter assonmeant i B0 Sedisl communicaion SBus 1 _-J_gjlj

(3 98 Serle communicaiion S8us 880 SBus potocdl Mok =]
Marual operalion

BE1 SBus addiess 1
BB2 SBus group addeess ]
803 SBus timeout deday (1] [0 05
864 SBus baud 1ste 500 kbaud -
BBE CANopen sddress 2
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Para controlar el MOVITRAC® B mediante DeviceNet debera conmutarse previamente
a Control signal source (P101)y Setpoint source (P100) = SBus. Con el ajuste a SBus,
los parametros del MOVITRAC® B se ajustan a la aceptacion del valor de consigna de
la puerta de acceso. A continuacion, MOVITRAC® B reacciona a los datos de salida de
proceso enviados por la unidad de automatizacion superior.

Para que MOVITRAC® B se detenga cuando se produce un fallo en la comunicacion de
SBus, es necesario ajustar el tiempo de desbordamiento del SBus1 (P883) a un valor
distinto a 0 ms. Recomendamos ajustar un valor dentro del rango 50 ... 200 ms. El
control superior sefializara la activacion de la fuente de control y de consigna SBus con
el bit "Modo de SBus activo" en la palabra de estado.

Por motivos de seguridad, MOVITRAC® B se debe habilitar también en el lado de las
bornas para el control a través del bus de campo. Por lo tanto, las bornas deben
conectarse y programarse de tal modo que MOVITRAC® B sea habilitado mediante las
bornas de entrada. La variante mas sencilla para habilitar MOVITRAC® B en el lado de
las bornas es, por ejemplo, la conexion de la borna de entrada DIG1 (funcidn
DCHA./PARADA) con sefial de +24V y la programacion de las demas bornas de
entrada a SIN FUNCION.

NOTA

Ajuste el parametro P881 SBus address en orden creciente a los valores 1 ... 8. Un
e MOVITRAC® B con DFD11B integrada (a partir de firmware .15) tiene ya en el estado
1 de entrega la direccion de SBus 1.

La direccién de SBus 0 es utilizada por la puerta de acceso de la DFD11B y por tanto
no esta permitido utilizarla.

Ajuste el parametro P883 SBus Timeout delay a valores de 50 ... 200 ms.

Manual — Interface del bus de campo DFD11B DeviceNet




Planificacion de proyecto y puesta en marcha (‘CD
Ejemplos de planificacién en RSLogix 5000 @

5.5 Ejemplos de planificacion en RSLogix 5000
5.5.1 MOVIDRIVE® B con intercambio de datos de 3 PD

1. Ajuste los interruptores DIP correspondientes de la DFD11B para

» adaptar la velocidad de transmision en baudios a la red DeviceNet
» poner la direccién (MAC-ID) a un valor no usado para otros fines
+ poner a 3 el numero de datos de proceso (conforme a este ejemplo)

2. Incorpore MOVIDRIVE® B con la opcion DFD11B en la configuracion de DeviceNet
segun los capitulos 5.2y 5.2.1.

3. Configure los parametros de comunicacion del MOVIDRIVE® B conforme a capitulo
5.3.

4. Ahora puede efectuarse la integracién en el proyecto RSLogix.

Cree para este fin un Controller-Tag con tipo de datos definido por el usuario para
crear una interface sencilla a los datos de proceso del variador (— siguiente figura)

] Controller Sample Bl Data Type: SEW_Drive

[&A controller Tags
[ Controller Faulk Handler

! [ Power-Up Handler Mame; ISEW_DW&
= Tasks
-l MainTask Description: Process-data d

-7 Unscheduled Programs | Phases
£5] Motion Groups
[ Ungrouped Axes

|3 Trends .
=~ Data Types _]
i [FC User-Defined
E _013B_8249725_1_E77IENGE Merrbimrs: Data Ty
] 01368_8249725_0_E7T1E0SE —
% “3_words T Name |Data Type |style | Desciiption |
L Strings Eh A 3 words from Drive
-l Predefined —ward] INT Hex
@ [, Module-Defined || word2 INT |Hex
=55 1Jo Configuration || —wordd INT {Hex |
[ B 1756 Backplane, 1756-A7 | |Eh PO _3_wards to Dve
fa (0] 1756-L61 Sample -—word] INT Hex
- B [1] 1756-ENBT/A ENIP_Scanner [ “""'£ ':; EGH
= f) [2] 1755-DNB Dlet_Scanner =l ) I |Hex
&5 Devicelet I

h")'\.-il.:ll 'd:vc—L.':-w'-I oK I Cancel | Apoly
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La descripcion para los datos de entrada y salida de proceso del Controller Tag
puede efectuarse de una manera adecuada a la definicidon de los datos de proceso
(PD) en el MOVIDRIVE® B (— capitulo 5.3).

ontroller Tags - Sample{controller)

Scope: I il sample j Shguw... | Shaw &l
I arne o | Walue # | Force Mas® | Style Drata Type Description
[—-A11_Movidrive oo fo..0 SEW_Cirive Proceszs-data Addr. 11
E—A'I'I_Mwidrive.F'l oo fo..0 _3 wordz Proceszs-data Addr. 17 from Dinve
[+-A11_M ovidrive.Plword] LlegOooo Hex INT Statusz Word 1
[+-A11_Movidrive.Plword2 Lagoooo Hex IMT Actual Speed
[+-411_k ovidrive. Plword3 lagooon Hex IMT Apparent Output Current
3 [=-A11_Mavidrive PO .. [ 3 words Process-data Addr. 11 ta Drive
[+-417_k avidrive. PO word] lag0000 Hex IMT Contral wiord 1
[+-A11_Movidrive. PO word2 lag000o Hex INT Set Speed
|| [+-A171_M ovidrive. PO word3 lag00on Hex INT Mo Function
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Para copiar los datos del accionamiento a la nueva estructura de datos, se inserta

un comando CPS en la "MainRoutine" que lee los datos de las LocallO (— siguiente

figura).

Tenga en cuenta que este comando CPS se ejecuta después de

la

DNet_ScannerinputsRoutine generada automaticamente (con el DeviceNet Tag-

Generator).

5] Controller Sample
&) controller Tags
3 Controller Fault Handler
[ Power-Up Handler
45 Tasks
EI J-':—él MainTask
: El Eg DeviceNetInputs
& Program Tags
- MainRouting
-|El) pNet_ScannerIn
. C% MainProgram
=t E‘g DeviceMetOutputs
& Program Tags
- E MainRoutine
--[B) DNet_Scannero
(23 Unscheduled Programs |
-_S Motion Groups
[ Ungrouped Axes
[ Trends
43 Data Types
=158l User-Defined

(] DeviceNetInputs - MainRoutine

] |
JSR
0 Jump To Subroutine
Routine Name DNet_ScannerinputsRoutine
Process-data Addr.
11 from Drive

1 Synchronous Copy File

Source Dhet_Scanner_M11_POL_|

Dest A11_Movidrive Pl

Lencth 1
(Encl)
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Para copiar los datos de la nueva estructura de datos al accionamiento, se inserta
un comando CPS en la "MainRoutine" que transmite los datos a las LocallO.

Tenga en cuenta que este comando CPS se ejecuta antes de

la

DNet_ScannerOutputsRoutine generada automaticamente (con el DeviceNet Tag-

Generator).

5] Contraller Sample
& controller Tags
[ Controller Fault Handler
o7 Power-Up Handler
5] Tasks
=-£d MainTask
=- '-‘ﬁ DeviceNetInputs
: @ Program Tags
& MainR.outine
; 5-----3 DMet_ScannerIn
Ei; MainProgram
EI % DeviceMetOutputs
@ Program Tags
o MainRoutine
ﬂ DMet_ScaninerO
[ Unscheduled Programs |
-ﬁ Mation Groups
“[1] Ungrouped Axes
[ Trends
£5] Data Tvoes

32

EI DeviceNetDutputs - MainRoutine

i ) e e N e e e e I A WA €

SEvw MOVIDRIVE DFD11B
CPS

0 Synchronous Copy File —

Source A11 _Movidrive PO

Dest Dhet_Scanner_MN11_POL_O

Length 1

JER
1 Jump To Subroutine
Routine Name DMet_ScannerOutputsRoutine

(End)
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6. Finalmente se guarda el proyecto y se transmite al PLC. El PLC se conmuta al modo
RUN vy el bit de control Scanner CommandRegister.Run se pone en "1" para activar
el intercambio de datos a través de DeviceNet.

Ahora se pueden leer los valores reales del accionamiento y se pueden escribir
valores de consigna.

" Controller Tags - Sample{controller)

~| __Show.. IShnwAl

Scope: I ﬂSamphe

MName £ | Walue € |Skyle | Data Type Description
[=1-411_Movidive I SEW Drive Process-data Addr. 11
—-411_Movidrive. Pl o _3_words Process-data Addr. 11 fic
H+-411_Movidrive. PlLward1 1680004 |Hex  |INT Status Word 1
EI-M 1_Movidrive Pl.word2 16#0000 Hex INT Actual Speed
E-M 1_Maovidrive.Pl.word3 16#0000 |Hex INT Apparent Qutput Current
[=-A11_Movidive.PO Hvmm _3 words Process-data &ddr. 11 to
E—M 1_Movidrive PO.word1 1640006 Hex INT Control “Word 1
§ E—M 1_Movidrive PO.word2 16#1000|Hex INT Set Speed
+-411_Movidrive. PO.word3 16#0000 |Hex INT Mo Function
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Los datos de proceso deberian coincidir con los valores visualizados en el arbol de
parametros de MOVITOOLS® MotionStudio (— siguiente figura).
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=] Urit information 032 Fieldbus baud rate  [kBaud] |500
=128 0.. Display values :
i ~|=] 00. Process values IR pes i
~[=] 01. Status displays 094 PO1 Setpoint | E |He:-= j
~[=] 02. Analog setpoints ;
[=] 03 Binary inputs basic unit 035 POZ Setpoint I 1000 IHer: j
~[=] 04. Binary inputs option 095 PO3 Setpoint | 0|Hex x|
- [=] 05, Binary outputs basic unit
=] 0E. Binary cutputs option 037 PI1 Actual value | 4 IHex EI
098 PI2 Actual value | 0|Hex ~|
093 P13 Actual value [ 0[Hex x|
. 11757AXX
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5.5.2 Dos MOVITRAC® B a través de la puerta de acceso DFD11B / UOH11B

1. Ajuste los interruptores DIP correspondientes de la DFD11B para

» adaptar la velocidad de transmisién en baudios a la red DeviceNet
» poner la direccion (MAC-ID) a un valor no usado para otros fines
» poner a 6 el numero de datos de proceso (conforme a este ejemplo)

capitulos 5.2y 5.2.2.

Incorpore la puerta de acceso DFD11B en la configuracién de DeviceNet segun los

Realice la funcién de autoajuste de la puerta de acceso de DFD11B conforme a

capitulo 5.3 para configurar el mapeado de datos a los accionamientos.

5.4.

Configure los parametros de comunicacion del MOVITRAC® B conforme a capitulo

Ahora puede efectuarse la integracién en el proyecto RSLogix.

Cree para este fin un Controller-Tag con tipo de datos definido por el usuario para
crear una interface sencilla a los datos de proceso del variador (— siguiente figura)

=451 Controller Sample
i [A contraller Tags

[ Contraller Faulk Handler
! [ Power-Uip Handler
=] Tasks
i [#ld MainTask

[ Unscheduled Programs | Phases
71 51 Motion Groups
i [ Ungrouped Axes
[ Trends
-1 Data Types
{95 User-Defined
i il

PURSEW Drive
[ _0138_a249725_1_F771E08B
E _013B_8249725_0_E771E0GB

k - m _3_words

i L Strings

i [ L Predefined

| @ [ Module-Defired

=55 1JO Configuration

= 1756 Backplane, 1756-47

Mame: ISEW_DWE:

Diescription; | Process-data =
Members: Data T
Name |DataTwpe  |Stle | Desciption |

=L P _3_words from Drive
—wardl INT Hex
|| —wordd INT |Hex
—ward3 IMT |Hex |
—H PO _3 waords to Dve
——word] INT Hex
word2 INT Hex
—waord3 INT IHes-:
Fi
Mowvello | f o Down | oK I Carcel | Aol
11752AXX

La descripcion para los datos de entrada y salida de proceso del Controller Tag
puede efectuarse de una manera adecuada a la definicidon de los datos de proceso
(PD) en el MOVITRAC® B (— capitulo 5.4).

# Controller Tags - Sample{controller)

3

Scope:; l ﬂ Sample

Shaw... I Show All
&

Marie Value  #|Shle Data Type | Descriplion
[—=[-410_51_Movitrac Ll SEW _Drive | Process-data Addr. 10, SBus 1
E|-A1 0_51_Movitrac. Pl Taoa]) _3 words | Frocess-data Adde. 10, SBus 1 from Drive
FH-A10_51_Movirac Plwordl | 16#0000|Hex  [INT Status Word 1
-.A‘l 0_51_Maovitrac. Pl.word2 L&#0000 [Hex INT Actual Speed
EI—.M 0 51_Movitrac Pl.waord3 1&6#0000 [Hex INT Apparent Output Current
[=-&10_51_Movitrac.PO ool _3 words | Process-data Addr. 10, SBus 1 ta Drive
AT 0 51_Movittac PO.word1 | LE#0006 |Hex INT Contial Word 1
[+-A410_51_Movitrac.PO.word2 | 16#0000 |Hex INT Set Speed
—A‘l 0 51 Movitrac. PO word3 | 16#0000 |Hex INT Mo Function
» +-AT1_57_Movitrac i SEW_Drive | Process-dataAddr. 10, SBus 7

11758AXX
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6. Para copiar los datos del accionamiento a la nueva estructura de datos, se insertan
unos comandos CPS en la "MainRoutine" que lee los datos de las LocallO (—
siguiente figura).

Tenga en cuenta que estos comandos CPS se ejecutan después de la
DNet_ScannerinputsRoutine generada automaticamente (con el DeviceNet Tag-
Generator).

(] DeviceNetInputs - MainRoutine

1 Controller Sample
&) Controller Tags ol I ‘
(23 Controller Fault Handler @I ﬁlﬁlgl

-1 Power-Up Handler

JER:
&5 Tasks 0 Jump To Subroutine —
=-£@ MainTask Routine Mame DNet_ScannerinputsRoutine
- =B DeviceNetInputs
- & program Tags
B - Fs} MainRoutine Process-data Addr.
- -|B) onet_ScannerIn 10, SBus 1 from
=-4=% MainProgram Drive
& program Tags CPS
| B ManRouine || 1 Soue DOk St S0 POL [Dnk o |
L . ource _Scanner_N10_POL_| Data
E‘"‘%?{"Eﬂé‘ii"‘iﬁ”@? Dest A10_S1_Movitrac Pl
5 Length 1
- [ MainRoutine

_ Dhet_ScannerO
-2 Unscheduled Programs |

£3 Motion Gro o Process-data Addr.
i u

10, SBus 7 from

[ Ungrouped Axes Drive
[ Trends CPS
£5] Data Types 2 Synchronous Copy File —
Eﬁ User-Defined Source DNMet_Scanner_MN10_POL_|.Data[6]
- Strings Dest A11_57_Movitrac Pl
& L@ Predefined Length 1

& L@ Module-Defined

=5 1O Configuration - —
.8 1754 Racknlans 175481 | » [\MainRoutine / 4 I I

11759AXX

Tenga en cuenta que la estructura DNet_Scanner N10_POL _I.Data contiene los
datos de proceso de todos los accionamientos conectados a la puerta de acceso de
modo que los 6 bits de datos de cada accionamiento a partir de un offset
determinado ([0], [6], ...[42]) deben copiarse de la estructura.
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Para copiar los datos de la nueva estructura de datos al accionamiento, se insertan
unos comandos CPS en la "MainRoutine" que transmite los datos a las LocallO.

Tenga en cuenta que estos comandos CPS se ejecutan antes de la
DNet_ScannerOutputsRoutine generada automaticamente (con el DeviceNet Tag-
Generator).

&5 Controler Sample E] DeviceNetOutputs - MainRoutine
[ & cController Tags & 128 [
[ Controller Fault Handler @l ﬁlﬁlgl
:3 [sz ::‘WB"'-'P Feinlisk SEW GATEWAY DFDT1B
= CPS
_D @ MainTask 0 Synchranous Copy File
C{, DevicehetInputs Source £10_S1_Movitrac.PO
: @ Program Tags Dest DMet_Scanner_MN10_POL_O Data[0]
i MainRoutine Length &
~[B) onet_scannerIn||
EJ ﬂ anProgram
i 7] Program Tags SEW GATEVWAY DFD11B
: @ MainRoutine CPS
= Qa] DeviceMetOutputs 1 Synchronous Copy File
. Program Tags Source A11_S7_Movitrac PO
: Eﬁl MainRoutine Dest DMet_Scanner_MN10_POL_O Data[E]
i Length 6
- |B) DNet_ScannerO i
-3 Unscheduled Programs |
‘:‘_:] Motion Groups JSR
m (77 Ungrouped Axes 2 Jump To Subrouting
= Trends Routine Mame  DNet_ScannerOutputsRoutine
Data Types

11760AXX

Tenga en cuenta que la estructura DNet_ScannerOutput_ N10_POL_O.Data
contiene los datos de proceso hacia todos los accionamientos conectados a la
puerta de acceso de modo que los 6 bits de datos hacia cada accionamiento con un
offset determinado ([0], [6], [12] ... [42]) deben copiarse a la estructura.

7. Finalmente se guarda el proyecto y se transmite al PLC. EI PLC se conmuta al modo

RUN vy el bit de control Scanner CommandRegister.Run se pone en "1" para activar
el intercambio de datos a través de DeviceNet.

Ahora se pueden leer los valores reales de los accionamientos y se pueden escribir
valores de consigna.

¥ Controller Tags - Sample{controller) L
Scope: I ﬂSample j Shaow... | Show Al

Mame & |Walue €| Sikle | Data Type | Description
(=-A10_51_Movitrac Fomoh SEW_Drive F’mcess data Addl 1D_SBus‘I
=-410_S1_Movitrac.Pl T 3 woids | Process-data Addr. 10, SBus 1

[+-A10_51_Movitrac.Pl.wordl | 16#0004 Hex |INT Status Word 1
+-410_S1_MoviracPlword2 | 16#0000 |Hex |INT Actual Speed
-A1U_S1_Muvitraaﬁ.wad3 1640000 Hex |INT Apparent Dutput Current
[=-410_51_Movitrac. PO Hemnh | _3 words  |Process-data &ddr. 10, SBus 1
-.&10_51_MuvitraaPﬂ.md’1 16£0006 |Hex  |INT Caontrol Waord 1
+-410_S1_Movitrac. PO.word2 | 1640400 |Hex | INT Set Speed
-A1U_S1_Havi‘tranPﬂ.word3 16#0000 Hex |INT Mo Function
(=-811_57_Movitrac Devmmih | SE' _Drnve | Process-data Addr. 10, SBus 7

11761AXX
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Los datos de proceso deberian coincidir con los valores visualizados en el monitor
para la puerta de acceso DFx del bus de campo o en el arbol de parametros de
MOVITOOLS® MotionStudio (— siguiente figura).

1ee ]

MOVITRAC®E Parameters\Displap values\Bus diag

=23 MOVITRAC®E Parameters 034 PO1 setpoint | B |Hex ]

=423 0. Display values '

=] 00. Process values el I 40 IHE“ -ﬂ
[=] 01. Status displas 036 PO3 setpoint | 0 |Hex |
=] 02, Analog setpoints
=) 03, Binasy inpuls 087 PI1 actual value | 4 IHB" j
=/ 05. Binaty outputs 098 P12 actual value | 0 [Hex x|
A= 07, Unit data
{23 08. Emor memory 0-4 033 PI3 actual value | 0 IHE“ j
é 09. Bus diagnostics
- 11762AXX

= MOYITOOLS@E-MotionStudio - [Test]*
Project  Edit Metwork  Wiew  Plugin  Settings  ‘Window  Help

D BD B 4|« > ¢+ 4 X[t bl )43 ¢ o8O
test 2| 4 Monitor Fieldbus Gateway DF [0: DFD11B-Gateway]
test - -
‘E’ - Monitor Fieldbus Gateway DFX
-._‘., Ellﬂl
=g 0:DFD11B-Gateway Home V" iMonitor process data | |~ Gateway cor
=g SBus

Monitor DF x-Gateway

gl 1:MOVITRACB_O1

Iﬂ 7: MOVITRAC-B_02 _
F

ieldbus -

“ome 1| oiez | owes

HEX DEZ HEX DEZ HEX DE

PA1 |6 B B B E 0
PAZ (1000 (4096 400 [1024 0 0
PAZ |0 0 0 0 0 0
PE1 (|0 0 4 4 0 0
PE2||0 0 0 0 0 0
PE 3 (|0 0 n 0 0 0

Drive active @ Drive active @ Driive active
Timeout Timeout Timeout

11763AXX
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5.5.3 Acceso a los parametros de la unidad del MOVIDRIVE® B

Para obtener un acceso de lectura facil de usar a los parametros de la unidad del
MOVIDRIVE® B mediante Explicit Messages y el Objeto de Registro, los siguientes
pasos le llevan rapidamente al objetivo:

1. Cree una estructura de datos definida por el usuario "SEW_Parameter_Channel" (—
siguiente figura)

=5 Controller Sample Bipata Type: SEW_Parameter_Channel
. &) Controller Tags
3 Controller Fault Handler
- 13 Power-Up Handler Mame: SEW_Parameter_Channel
-3 Tasks
E "—J Motion Groups [ttty
- -1 Ungrouped Axes
w3 Trends Mame Data Type Style
=55 Data Types Reserved] INT Decimal
. [=-458 User-Defined L Index INT Decimal
C D) SEW_Drive Data DINT Hex
¥ sew_Parameter_Channel Subindex SINT Decimal
o [#9) _013B_8249725_1_E77IE0SE Reserved2 SINT Decimal
-- _013B_8249725_0_E771E0SE Subsddress] SINT Decimal
LEh 3 words SubChannel! SINT Decimal
-3 Strings Subdddiess2  |SINT Decimal
@-L3@ Predefined [ SubChannel2 SINT Decimal
11764AXX
2. Defina los siguientes Controller Tags (— siguiente figura).
Mame & | Data Type
[H-ReadParameter MESSAGE
[+-ReadParameterReguest SEW_Parameter_Channel
[+-ReadFarameterR ezponze SEW_Parameter_Channel
ReadParameterStart BoOL
11765AXX

3. Cree un rung para ejecutar el comando "ReadParameter" (— siguiente figura).

ReadParameterStart MSG
] F Type - CIP Generic BN > —
Message Contral ReadParameter IS0 ian
—(ER—

11766AXX

« Para el contacto, seleccione el tag "ReadParameterStart"
+ Para Message Control, seleccione el tag "ReadParameter”
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4. Haciendo clic en [..] en el comando MSG, se abre la ventana "Message
Configuration" (— siguiente figura).

Message Configuration - ReadParameter x|

Emfiguratim"] Communication| Tag |

Message Type; | CIP Geneiic ~|
?;lr:;ige [Get Attibute Single v|  Source Element: | ReadParameteiRequ |

Source Length: 12 =4 [Bytes)

Service .
Tl |'B (Hex] Class: ]? (Hex) b ostination |ReadParamaterHesp ﬂ

Instance: [1 Alttil:ute:ld (Hex] New Tag... |

11767AXX

Como "Message Type" se ajusta "CIP Generic". Rellene los demas campos en el
orden siguiente:

A. Source Element = ReadParameterRequest.Index
B. SourceLength =12

C. Destination = ReadParameterResponse.Index

D. Class = Tpgex

E. Instance =1

F. Attribute = 4464

G. Service Code = ey

El tipo de servicio se ajusta ahora automaticamente.

5. En la ficha "Communication" tiene que indicar la unidad de destino (— siguiente
figura).

Message Configuration - ReadParameter x|

Configuration Camn‘unicalim] Tag |

Path: ]DNet_Scanne{, 21 Browse... |

DNet_Scanner, 2,11
11768AXX

La ruta (campo de entrada "path") se compone de las siguientes entradas:

* Nombre del escaner (p. ej. DNet_Scanner)
* 2 (siempre 2)
» Direccion de esclavo (p. ej. 11)
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6. Después de la descarga de las modificaciones al PLC, se puede introducir el indice
del parametro a leer en ReadParameterRequest.Index. Al cambiar el bit de control
ReadParameterStart a "1" se ejecuta una vez el comando de lectura (— siguiente
figura).

F Controller Tags - Sample{controller)
Scope: | # Sample j Shaw. | Show &l

Mame & | Value €| Shyle Data Type

[+-ReadParameter fanal MESSAGE

[—=I-ReadParameterRequest oo} SEVW_Parameter_Channel
—Hea:FammelmFquuesl.Flmrveﬂ 0| Decimal  |[INT
-Head’arameletﬂequest.lndex -+ 8489 Decimal  |INT
[+-ReadParameterRequest Data 16#0000_0000 Hex DINT
-Head’aramelaﬂequesl.Subindex 0 | Decimal  [SINT
-Head’aramelaﬁequesi.ﬂeseweﬂ 0|Decimal | SINT
[+ ReadParameterRequest Sub&ddressT 0 | Decimal |SINT
—Flead’aramelaﬂequest.ﬁuhﬁhmnen 0 | Decimal  [SINT
-Head’mametuﬂequest.Suh&ddwssZ 0|Decimal  |SINT
-Head’arameletﬂequest.SubEhmnelZ 0 |Decimal  [SINT

[—=-ReadParameteiResponze (R SEW_Parameter_Channel
[+-ReadParameterResponse. Reserved! L Degimal  INT
-HeacFaramelaFiespame.Index /r 8489 DecimNT

[+-ReadParameterResponse.Data @3‘ Decimal _JBINT

-Head’aramelaﬂespunse.ﬁubindm al | SINT
ﬂcm:FarameluFIespome.FlesewedZ 0 |Decimal  [SINT
[+|-ReadParameteiR esponse. Sub&ddre... 0|Decimal  |SINT
-Haad’aramelatﬂespunse.ﬁubﬂhann.. 0 |Decimal  [SINT
1]
0
1

—Head’aramelerﬂesponse. SubAddre... Decimal  |SINT

-Head’aamelaHeSWns& SubChann... Decimal |SINT
Decimal  |BOOL

FeadParameterStart %

Si fue contestado el comando de lectura, ReadParameterResponse.Index deberia
indicar el indice leido, y ReadParameterResponse.Data deberia contener los datos
leidos. En este ejemplo fue leido por P160 internal setpoint n11 (indice 8489) el valor
150 r.p.m.

En el arbol de pardametros en MOVITOOLS® MotionStudio (— siguiente figura) se
puede comprobar el valor. El tooltip muestra p. €j. indice, subindice, factor, etc. del
parametro.

11769AXX

E MOVIDRIVE®BE parametershSetpoints/integratorsiFized setpoints 1

160 internal setpoint n11  [1/min] |
160 internal setpoint 11 [ZIn] |75

. . . Min= -6000000 (-6000.0)
161 intemal setpoint n12  [1 /m1n]|?5|1|] Def= 150000 (150.0)
161 intemal setpoint n12  [%In] |3-,-_5_ Max= 6000000 (£000.0)
162 intemnal setpoint n13  [1 :'min]l'] 5000 |Read: OBSERVER

Write: OPERATOR
162 intemal setpoint n13  [%In] |?5_|J

] Index(§459,0)=150000 (150.0)

Scopable

11770AXX
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La lista completa de los nUmeros de indice y los factores de conversion la encontrara
en el manual "Perfil de la unidad del bus de campo MOVIDRIVE®".

Para el acceso de escritura a un parametro se precisan sélo pocos complementos:

» Cree los Controller Tags (— siguiente figura).

Mame & | Data Type

[+ wiriteParameter MESSAGE

[+ wiriteParameterR equest SEW_Parameter_Channel

[+ WiriteParameterResponse SEW _Parameter_Channel
WiteParameterStart BOOL

11771AXX

« Cree un rung para ejecutar el comando "WriteParameter" (— siguiente figura).

‘ WriteParameterStart e
] [ Type - Unconfigured N —
Message Control WiteParameter |:] DM
—(ER>—

11772AXX
Para el contacto, seleccione el tag "WriteParameterStart".
Para Message Control, seleccione el tag "WriteParameter".

+ Haciendo clic en [..] en el comando MSG, se abre la ventana "Message
Configuration" (— siguiente figura).

X
Configuration® | Commurication| Tag |
Message Type: [CIP Generic ~|
?;;e?a Iget Attiibute Single j Source Element: IWlitePalametelF!equ ll

Source Length: 12 : [Bytes)
Service I— l—
Cody;: 1d Hes) Class: |7 (Hex)  pestination |WmePatarneterHesp ~|

Instance: IE Attribu‘te:]4 (Hex] New Tag... |

11773AXX

Rellene los campos en el orden siguiente:
—Source Element = WriteParameterRequest.Index
—Source Length = 12

—Destination = WriteParameterResponse.Index
—Class = 7jex

—Instance =1

—Attribute = 44,05

—Service Code = 10y
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7. Después de la descarga de las modificaciones al PLC, se pueden introducir el indice
y el wvalor, que debe escribirse en el parametro, en los tags
WriteParameterRequest.Index y WriteParameterRequest.Data. Al cambiar el bit de
control WriteParameterStart a "1" se ejecuta una vez el comando de escritura (—
siguiente figura).

¥ Controller Tags - Sample{controller)

Scope: l f Sample :J Show. I Show All

Mame & | Value

€ | Shle Data Type
[+-wihiteParameter el MESSAGE
[=]"wWriteParameterB equest ey SEW_Parameter_Channe
-WlilePafamterHeqmsl,F{esewed1 0 |Decimal  |INT

I-E—Wiil:eFaramterFlaquest.lndex — 84589 |Decimal | INT
H-WiiteParameterRequest Data s 200000 |Decimal  [DINT
-WﬁteParameterHequesl,Subinden Decimal [SINT
—WiitaParamterFlequesl.HesewedZ Decimal  |[SINT
~WiiteParmterHaquesl.SubAddless1 Decimal  |[SINT

0

0

0
-'w‘:iteParameterHequesl.SubChameH 0 |Decimal | SINT

0

0

}

—WiileParamterFlequesl.SuhAddressZ Decimal  [SINT

-WiiteParameterHaquesl.SuhChameIZ Decimal  |[SINT
[=lwiriteParameterResponse {aun SEW_Parameter_Channe

E—WiitePatameterFlespcmseﬂesewem eldaigimal | INT

-WiitePammterHesponse.lnden / 8439 Decimaql‘"*NT

+-WhiteParameterResponse. Data \_ 200000 | Decimal JDINT

[+ wihiteParameterR esponse. Subindex —PErThal  |SINT

-WiiteParamterH&epmse.FiesewedZ 0 |Decimal | SINT
[+-wiriteParameterResponse. Subaddre. .. 0 |{Decimal | SINT
[+ writeParameterB esponse. SubCharin... 0|Decimal | SINT

0

0

1

-WiiteParamterFI&eponse.SubAddre... Decimal  [SINT
-WiileFarameterFIespmse.ﬁubl:ham... Decimal  [SINT

v | WiiteParameterStart ———3 1| Decimal |BOOL

Si fue contestado el comando de escritura, WriteParameterResponse.Index deberia
indicar el indice escrito, y WriteParameterResponse.Data deberia contener los
datos escritos. En este ejemplo fue descrito el parametro P160 internal setpoint n11
(indice 8489) con el valor 200 r.p.m.

11774AXX

En el arbol de parametros en MOVITOOLS® MotionStudio se puede comprobar el
valor. El tooltip muestra p. ej. indice, subindice, factor, etc. del parametro.
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5.5.4 Acceso alos parametros de la unidad del MOVITRAC® B a través de DFD11B / UOH11B

El acceso a los parametros de la unidad de un MOVITRAC® B a través de la puerta de
acceso de DeviceNet-SBus DFD11B/UOH11B es idéntico al acceso de parametros de
la unidad a un MOVIDRIVE® B (— capitulo 5.5.3)

La unica diferencia es que Read/WriteParameterRequest.SubChannel1 debe
ajustarse a 2 y Read/WriteParameterRequest.SubAddress1 a la direccion de SBus
del MOVITRAC® B que esta conectado a la DFD11B/UOH11B (— siguiente figura).

* Controller Tags - Sample{controller)

Scope: I f Sample El Show... | Shaw Al

Name & | Value €|Shyle | Data Type
[+-ReadParameter Sl MESSAGE
[—=-ReadParameterR equest Ll SEW_Parameter_Channe
-FIeacFaramelaFlequesi.FIeseweﬂ 0 Decimal [INT
+-ReadParameterRequest Index } 8439 |Decimal |INT
-FIe-acParamstecFlequesi.Dala 16£#0000_0000 |Hex DINT
—FIea:FarameterFlequest.Subindex 0| Decimal |SINT
E]-Head’aramelaﬁequesi.ﬁesewedz 0 |Decimal |SINT
#-ReadParameterRiequest SubAddress1 7 | Decimal |SINT
—Haad’arametaﬂequest.ﬁuhﬂhmnen 3 2 |Decimal |SINT
-Head’mamcluﬁequesl.SuhﬁddessZ 0| Decimal |SINT
-Flead’arametetFquuest.SubChmreE 0 |Decimal [SINT
[=|-ReadParameterResponse Honall SEW_Parameter_Channe
-Head’arametetﬂespans&ﬂmweﬂ ____l]..ﬂe.nimgl_ INT
-FIeacFarametewFlespame.lndex / 8489 Decimam{
-FleacParametetFlesmme.Data 150000 | Decimal T
-Head’aramstafﬂaspanse.ﬁubindax al |SINT
—FIeacFarameterFlesponse.Flesewedﬁ! p—"" | | SINT
-Head’aramelaﬁespans&Suhb.dciesﬂ / 7 |Decimal T
+-ReadParameterResponse. SubChannel1 \:‘ Decimal T
—Heacﬂ’arametetﬂesponse.ﬁuh&dd‘essz imal |SINT
-Fleal:ParamclﬁFlespans&Sub%mneE 0 Decimal |SINT

'] ReadParameterStart ——3F 1| Decimal [BOOL

En este ejemplo fue leido por el MOVITRAC® B en la puerta de acceso de DFD11B,
que tiene la direccién de SBus 7, del pardmetro P160 internal setpoint n11 (indice 8489)
el valor 150 r.p.m.

11775AXX
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5.6 Ejemplos de planificacion en RSLogix 500 para SLC 500
RSLogic500 para SLC Configuracion de la instalacion
9324-RLO300END DeviceNet
Bloque de
alimentacién X
RS232C
1747-CP3 1747-CP3
Bloque de 16 16 Escaner de 16 16
alimentacion SLC500 Salidas Entradas DevjceNet Adaptador Entradas Adaptador Entradas
=< =<
~ = o = N
z [1)|geg|.2 | J|azem |28
g = [ |=| &
& 58 e
I — F- i p— gg
Ny p— =] p— 3
(o) 8 3
1746-P2 1747-L542 1747-SDN 1746-I1B16 1746-OB16 1794-ADN 1794-1B16 1794-ADN 1794-0V16
4 ictom) ' i I I I i
de termi- DeviceNet (cable remoto 1485C-P1-A50) de termi-
nacion nacién
1485A-C2 1485A-C2
Fig. 1: Configuracién de instalacion del PLC

Se utilizan las siguientes unidades:

54179AES

Unidad MAC-ID
SLC5/04 -
Escaner 1747-SDN de DeviceNet 1
Méodulo INPUT con 32 entradas -
Moédulo OUTPUT con 32 salidas -
Adaptador de DeviceNet con modulo Input con 16 entradas 11
DeviceNet con moédulo Output con 16 salidas 10
MOVIDRIVE® MDX61B con DFD11B 8
MOVIDRIVE® MDX61B con DFD11B 0
MOVIDRIVE® MDX61B con DFD11B 4
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Con el software DeviceNet-Manager se han definido las siguientes zonas de memoria:

1747-SDN Scanlist Map

Discrete Input Map:
15 14 13 12 11 10 09 08 07 06 05 04 03 02 01 00

1:3.000 R R R R R R R R R R R R R R R R Palabrade estado del escaner
1:3.001 17T 1717 71T 1 1717 11 11 11 11 11 11 11 11 11 11 Datos de proceso de unidad 11
1:3.002 "7 1T 17T 71T 1 1717 11 11 11 11 11 11 11 11 11 11 Datos de proceso de unidad 11
1:3.003 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 Datos de proceso de unidad 10
1:3.004 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 Datos de proceso de unidad 10
1:3.005 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 PID1 Unidad 8 Polled IO
1:3.006 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 PID2 Unidad 8 Polled IO
1:3.007 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 PID3 Unidad 8 Polled IO
1:3.008 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 PID1Unidad 8 Bit-Strobe I/O
1:3.009 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 PID2Unidad 8 Bit-Strobe I/O
1:3.010 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 PID3 Unidad 8 Bit-Strobe I/O
1:3.011 00 00 00O OO OO0 00O OO0 OO OO OO OO 00O OO OO0 00 OO0 PID1Unidad O Polled IO
1:3.012 00 00 00O OO0 OO0 OO OO0 OO OO OO OO 00 OO OO0 00 00 PID2Unidad O Polled IO
1:3.013 00 00 00O OO OO0 OO OO0 OO OO OO OO 00O OO OO0 00 OO0 PID3 Unidad 0 Polled IO
1:3.014 00 00 00 00 OO0 OO OO OO OO OO OO0 00 00 00 00 00 PID1Unidad 0 Bit-Strobe I/O
1:3.015 00 00 00 00 00 OO0 OO OO0 OO OO0 OO0 00 00 00 00 00 PID2Unidad 0 Bit-Strobe I/O
1:3.016 00 00 00 00 00 OO0 OO0 OO0 OO 00 OO0 00 00 00 00 00 PID3Unidad 0 Bit-Strobe I/O
1:3.017 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 PID1Unidad 4 Polled IO
1:3.018 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 PID2Unidad 4 Polled IO
1:3.019 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 PID3Unidad 4 Polled IO
1:3.020 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 PID1Unidad 4 Bit-Strobe I/O
1:3.021 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 PID2Unidad 4 Bit-Strobe I/O
1:3.022 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 PID3Unidad 4 Bit-Strobe I/O

Discrete Output Map:
%5 14 13 12 11 10 09 08 07 06 05 04 03 02 01 00

0:3.000 R R R R R R R R R R R R R R R R Palabrade control del escaner
0:3.001 "1 1T 17 1 1T 1 11 11 11 11 11 11 1 11 11 11 Datos de proceso a unidad 11
0:3.002 i0 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 Datos de proceso a unidad 10
0:3.003 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 POD1Unidad 8 Polled IO
0:3.004 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 POD2Unidad 8 Polled IO
0:3.005 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 08 POD3 Unidad 8 Polled IO
0:3.006 00 00 00 00 OO0 OO 00 OO OO OO OO OO OO0 OO0 00 00 POD1Unidad O Polled IO
0:3.007 00 00 00 00 00O OO 00 OO OO OO 00O OO0 OO0 00 00 00 POD2Unidad O Polled IO
0:3.008 00 00 00O OO0 OO OO OO0 OO OO OO OO OO0 OO0 OO0 00 00 POD3UnidadO Polled IO
0:3.009 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 POD1Unidad 4 Polled 10
0:3.010 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 POD2Unidad 4 Polled 10
0:3.011 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 04 POD3Unidad 4 Polled 10
0:3.012 . . . . . . e e e« . =« w .« . Bit-Strobe para unidad 8

Los datos Bit-Strobe al contrario de los datos Polled I/O estan representados en
negrita.
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5.6.1 Intercambio de Polled I/O (datos de proceso) con MOVIDRIVE® B

Tarea En el siguiente programa se deben enviar datos de proceso a un MOVIDRIVE®
MDX61B y el motor debe girar con velocidades diferentes. El desarrollo del programa

se muestra en la figura siguiente.

START

Para el intercambio de datos de proceso deben ajustarse en el variador MOVIDRIVE®
MDX61B los parametros relacionados en la tabla siguiente.

A 4

Ciclo 0

Velocidad = 1000 r.p.m.,
Habilitaciéon

y
Ciclo 1

Velocidad = 0 r.p.m.,
Parada rapida

Ciclo 2

Velocidad = -400 r.p.m.,
Habilitacion

4

Ciclo 3

Velocidad =0 r.p.m.,
Parada rapida

54178AES

Menu N° indice Parametro Valor

100 8461 Fuente de consigna Bus de campo

101 8462 Fuente de la sefial de control Bus de campo

870 8304 Descripcion de los datos de salida de proceso 1 | Palabra de control 1
871 8305 Descripcion de los datos de salida de proceso 2 | Velocidad

872 8306 Descripcion de los datos de salida de proceso 3 | Sin funcion

873 8307 Descripcioén de los datos de salida de proceso 1 | Palabra de estado 1
874 8308 Descripcion de los datos de salida de proceso 2 | Velocidad

875 8309 Descripcion de los datos de salida de proceso 3 | Sin funcion

876 8622 Habilitar datos PO si

MOVIDRIVE® MDX61B funciona ahora en el modo de bus de campo y puede recibir

datos de proceso. Ahora se puede escribir el programa para el SLC500.
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oD s

ooon

ool

0002

ooz

@7

Iniciar comunicacion por DeviceNet
0:E.00
L
1747-5DH
Maéquina de estado para control del sentido de giro
52407 JEREI] ——A&DD
3 E [0k ] 444
Sonmrce & Bz
O00000aa0a00a0 10-=
Smmrce B
1=
Dest Bz
0000000000000 10=
Edicion del estado de la maquina de estado a las salidas
——hIov”
Tl
Sonrce Bz
0000000000000 10=
Dest o:1n
1=
Si estado > 3, cambiar a estado 0
GRT —hIov
Greater That (=E) Mowe
Smrce & E32 Sonrce I}
Q000000000000 L0= 0=
Source B 3 Diest B3
3= 0000000000000 10-=
01912AES

En el rung 0 (linea de programa 0) se activa el bit de salida O:3.0/0 iniciando con ello la
comunicacién por DeviceNet (— descripcion del escaner de DeviceNet).

Rung 1y 3 realizan la maquina de estado con la cual se realizan los estados O ... 3. El
estado actual se escribe en rung 2 a las salidas O:1.0 del médulo Output del SLC500.

En la figura siguiente se realiza la salida de los valores de los datos de proceso a la zona
de memoria del escaner.

ooz

nood

ans

Si estado > 3, cambiar a estado 0

GRT ——— MO
Greater Than (A=E) Tlowre
Senrce 4 B3 Sonrce 0
0000000000000010= 0=
Sorce B 3 Dest B3z
3= 0000000000000 10=
Estado 0: Arranque del motor, velocidad = 1000 r.p.m.
EQU ——— —hIov
Equal Me
Sonrce & E32 Sonrce i
00a00000oQooao10= Gl
Sorce B 1} Dest 033
0= 0=
0
Tlowe
Sonrce S000
S000-=
Dest 034
n=
Estado 1: Parada del motor
EQU ———————— —— IO
Equal Do
Sonrce A B3 Soarce 0
0000000000000010= 0=
Sorce B 1 Dest 02z
1= 0=
—hIOw
Do
Senarce 0
0=
Dest 034
0=

01913AES
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En rung 4 se crea el estado 0. En este estado se escribe una cifra 6 (HABILITACION)
a la zona de memoria 0O:3.3 que representa la palabra de datos de salida de proceso 1.
A la zona de memoria 0:3.4 (palabra de datos de salida de proceso 2) se escribe una
cifra 5000 que representa las 1000 r.p.m. Con ello, el motor gira con 1000 revoluciones.

En rung 5 se crea el estado 1. En este estado se escribe una cifra 0 (PARADA RAPIDA)
a la zona de memoria O:3.3 que representa la palabra de datos de salida de proceso 1.
A la zona de memoria O:3.4 (palabra de datos de salida de proceso 2) se escribe una
cifra 0 que representa el valor de las O r.p.m. Con ello, el motor se para mediante parada
rapida. Los estados 2 y 3 se tratan de una forma similar a los estado O y 1y, por tanto,
no se explican aqui con mayor detalle.

En la figura siguiente se multiplica el valor real actual de la unidad con direccién 8, que
se encuentra en la zona de memoria 1:3.6 (palabra de datos de entrada de proceso 2),
con un factor constante (aqui con 1) y se escribe a la zona de memoria de salida O:3.7
(palabra de datos de salida de proceso 2 de la unidad con direccion 0).

Ademas se escribe con el valor 6 (HABILITACION) la palabra de datos de salida de
proceso 1 de la unidad con la direccién 0 (0:3.6). De este modo, la unidad con la
direccion 0 sigue a la velocidad real con sefial de habilitacién de la unidad con direccion
8.

Enviar posicion real de motor 1 a motor 2
ML ——
Bhattiply
Soree B Iid
0=
Sorce B 1
1=
Dest. 037
0=
BIOW
Mo
Senarce §
e
Dest 036
[T
END "—|
01914AES
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5.6.2 Intercambio de Explicit-Messages (datos de parametro) con MOVIDRIVE® B

Tarea En este programa se deben intercambiar datos de parametros entre el control y el

variador.

El intercambio de datos de parametros entre variador y SLC500 se lleva a cabo a través
de los llamados M-Files (— instrucciones de instalacion del modulo de escaner de

DeviceNet).

Dentro de los M-Files esta reservada una zona de memoria de palabra 224 a 255 para
los Explicit Messages. La estructura de esta zona de memoria se muestra en la figura

siguiente.
o 0S5 TXID cmd/status Palabra 224
D o2
@ i £ Conexion Tamario Palabra 225
SES
h Servicio MAC-ID Palabra 226
Class Palabra 227
g Instance Palabra 228
0
% Attribute Palabra 229
2
= Palabra 230
.“5
S Datos
X
L
Palabra 255

La zona de memoria se subdivide en dos zonas:

* Encabezamiento de transmision (3 palabras)

+ Explicit Message Body

En el siguiente resumen se describen con mayor detalle las zonas de memoria dentro

54172AES

del M-File.
Zona de memoria Funcion Longitud Valor Descripcién
Encabezamiento de cmd/status — véase cmd: Registro del codigo de comando
transmisiéon la status: Registro del estado de
siguiente | transmision
tabla
TXID 1..255 Al generar o descargar una solicitud al
escaner, el programa del plan de
contacto del procesador SLC5 asigna
una TXID a la transmision.
1/2 palabra
Tamafio c.u. 3..29 Tamafo del Explicit Message Body (en
bytes)
Conexién 0 Conexion DeviceNet (=0)
Servicio OEpex Get_Attribute_Single (Read)
10hex Set_Attribute_Single (Write)
hex Reset
etc. otros servicios conforme a la
especificacion para DeviceNet
Explicit Message Body @ Class DeviceNet Class
Instance 1 palabrac.u.  0...255 DeviceNet Instance
Attribute DeviceNet Attribut
Datos 0..26 0 ... 65535 | Contenido de datos
palabras
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En los resumenes siguientes se describen los codigos de comando y de estado.

Cdédigos de comando:

Codigo de
comando (cmd)

Descripcion

Ignorar bloque de transmision

Ejecutar bloque de transmision

Recibir estado de la transmision

Reponer todas las transmisiones cliente/servidor

Separar transmisién del bucle de espera

albh WIN =~ O

.. 255

Reservado

Cadigos de estado:

Estado del nodo de red Descripcion

(status)

0 Ignorar bloque de transmision

1 Transmision terminada exitosamente

2 . Transmisién en curso

3 Error — Unidad de esclavo no esta en la lista de muestreo

4 Error — Esclavo esta sin comunicacion

5 . Error — Conexion de la red DeviceNet desactivada (sin comunicacion)
6 Error — Transmision TXID desconocida

7 No se utiliza

8 . Error — Cédigo de comando no valido

9 Error — Memoria intermedia del escaner llena

10 Error — En progreso otra transmision cliente/servidor

11 . Error — Ninguna comunicacién con la unidad de esclavo

12 Error — Datos de respuesta son demasiado largos para el bloque
13 Error — Conexion no valida

14 . Error — Especificado tamafio no valido

15 Error — Ocupado

16 ... 255 Reservado

Manual — Interface del bus de campo DFD11B DeviceNet




Planificacion de proyecto y puesta en marcha
Ejemplos de planificacién en RSLogix 500 para SLC 500

C 20
@

Los M-Files se subdividen en un archivo de solicitud (MO-File) y un archivo de respuesta
(M1-File). La transmisién de datos se representa en la figura siguiente.

PLC

SLC500

Solicitud de un
bloque de
transmision

il

Exploracion del
plan de contacto

I <

Respuesta de
un bloque de
transmision

Escaner 1747-SDN

Escaner bucle
de espera
de solicitud

Solicitudes y
respuesta de proceso,

fallo

Bucle d

Escaner
Respuesta

e espera

MOVIDRIVE® MDX61B

54175AES

Para leer (Instance 1 a 9) o escribir (Instance 2 y 3) parametros del variador mediante
el canal de datos de parametros SEW, se ha de utilizar el Register-Object-Class (7},ey)-
El rango de datos se divide en este caso en el indice (1 palabra) y los datos de
parametro (2 palabras).

Encabeza-

miento de
transmision

Explicit Message Body

TXID cmd/status
Conexion Tamaro
Servicio MAC-ID

Class

Instance

Attribute

indice

Palabra de datos Low (HEX)

Palabra de datos High (HEX)
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Palabra 224

Palabra 225

Palabra 226

Palabra 227

Palabra 228

Palabra 229

Palabra 230

Palabra 231

Palabra 232
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En el ejemplo de programa se reserva en el Integer-File (N-File — figura siguiente) un
rango de datos en el cual se escriben los datos de los MO/M1-Files.

* Data File N7 (hex] - INTEGER M[=] E3
ff= 3

N7: 0 101 s PR 7 1 4 2070 0 0 0

B7: 10 101 & SEO0E zZ070 =] o 0 ] 0 1]

Al g

02149AXX

En N7:0 a N7:8 se encuentra el mensaje de datos que se debe utilizar. En N7:10 a
N7:15 se encuentran los datos que se han recibido.

Longitud de palabra Request
Funcién Valor
TXID 1

! cmd 1 = Iniciar
Conexion 0

2 Tamafo 8

3 Servicio Ehex = Read Request
MAC_ID 8

4 Class 7

5 Instance 1

6 Attribute 4

7 Data 1 2070pex

8 Data 2 Ohex

9 Data 3 0

Longitud de palabra Response
Funcién Valor
TXID 1

! Estado 1 = Con éxito
Conexion 0

2 Tamafo 6

3 Servicio 8hex = Read Response
MAC_ID 8
Data 1 2070pey
Data 2 9hex
Data 3 0
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o002
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Se puede dirigir al canal de datos de parametros SEW a través de Class 7, Instance

En rung 5 se copian, comenzando con un flanco ascendente del bit B3:0/1, los 9 bytes,
comenzando con N7:0, al MO-File. Con ello se inicia la lectura de parametro 8304
(2070pey)- A continuacion se espera en rung 6 al flanco ascendente del bit de estado
del escaner 1:3.0/15 que indica que los datos existen. Con ello se puede reponer el perfil

de solicitud B3:0/1.

Ahora falta todavia por escribir los datos recibidos en el N-File. Para este fin se escriben

9 palabras del M-Files N7:10...19.

MI0/IL-File Handling
Escritura de los datos de envio
p=ER EZ:0/14 ——Cor
1 B o:x] Copy File
Seamrce #HT:0
Dest HhI0:3 224
Lurgth 9
J=ERI L35 Ez:0/1
1 E g E
p =0 =
1747-5DH
Lectura de los datos recibidos
p=ERI ——CoF
3 Copy File
Seamce HhI1:3.204
Diest #H7:10
Length 9
END "+—
01921AES
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6 Comportamiento funcional en DeviceNet
6.1 Intercambio de datos de proceso

Polled I/O

1

Los mensajes de Polled I/O corresponden a los mensajes de datos de proceso del perfil de
bus de campo SEW. Se pueden intercambiar como maximo 10 palabras de datos de proceso
(en funcionamiento con MOVIDRIVE® B) o hasta 24 palabras de datos de proceso (en
funcionamiento con puerta de acceso) entre el controlador y la opcion DFD11B. La longitud
de los datos de proceso se ajusta mediante los interruptores DIP S2-PDO ... S2-PD4.

NOTA

La longitud de los datos de proceso ajustada no soélo influye en la longitud de los datos de
proceso de los mensajes de Polled I/O, sino también en la de los mensajes de Bit-Strobe I/O.

La longitud de los datos de proceso de los mensajes de Bit-Strobe 1/0 puede ser de 4
palabras de datos de proceso como maximo. Si el valor ajustado mediante interruptores DIP
de la longitud de los datos de proceso < 4, este valor es aceptado. Si el valor ajustado
mediante interruptores DIP de la longitud de los datos de proceso es > 4, se limita la longitud
de los datos de proceso automaticamente al valor 4.

Comportamiento
del tiempo de
desbordamiento
en Polled I/0

Bit-Strobe I/O

El tiempo de desbordamiento (timeout) es disparado por la opciéon DFD11B. EIl tiempo
de desbordamiento debe ser ajustado por el maestro después del establecimiento de
enlace. En la especificacion de DeviceNet no se habla al respecto de un tiempo de
desbordamiento sino de una Expected Packet Rate. La Expected Packet Rate (Tasa
esperada de paquete) se calcula a partir del tiempo de desbordamiento segun la
férmula siguiente:

tTimeout_variador = tTtimeout_PoIIed_IO =4x tExpected_Packet_Rate_PoIIed_IO

La Expected Packet Rate puede ajustarse mediante la Connection Object Class 5,
Instance 2, Attribute 9. El rango de valores va de 0 ms a 65535 ms en pasos de 5 ms.
La Expected Packet Rate para el enlace Polled I/O se convierte en tiempo de
desbordamiento y se visualiza en la unidad como tiempo de desbordamiento en
parametro P819.

Cuando se deshace el enlace Polled I/O, se mantiene en la unidad el tiempo de
desbordamiento y la unidad conmuta al estado de tiempo de desbordamiento después
de sobrepasado este tiempo.

El tiempo de desbordamiento no debe variarse mediante MOVITOOLS® o el teclado
DBG60B, ya que solo puede activarse mediante el bus.

Si se produce un tiempo de desbordamiento para los mensajes Polled I/O, este tipo de
enlace cambia al estado de tiempo de desbordamiento. Los mensajes Polled I/O
entrantes ya no son aceptadas.

El tiempo de desbordamiento ocasiona la ejecucién de la reaccion al tiempo de
desbordamiento ajustada en el variador.

El tiempo de desbordamiento puede resetearse a través de DeviceNet mediante el
servicio de reset del Connection Object (Class 0x05, Instance 0x02, atributo indefinido),
mediante la desconexién del enlace, mediante el servicio de reset del Identity Object
(Class 0x01, Instance 0x01, atributo indefinido) o mediante el bit de reset en la palabra
de control.

Los mensajes Bit-Strobe I/O no estan incluidos en el perfil de la unidad del bus de
campo de SEW. Representan un intercambio de datos de proceso especifico de
DeviceNet. En este caso es enviado por el maestro un mensaje Broadcast con una
longitud de 8 bytes (= 64 bits). A cada unidad esta asignado, conforme a su direccion
de estacion, un bit en este mensaje. El valor de dicho bit puede ser 0 6 1, ocasionando
de este modo dos reacciones diferentes en el receptor.

Valor del bit | Significado LED BIO

0 Devolver sélo los datos de entrada de proceso Verde continuo

1 Disparar reaccién de tiempo de desbordamiento en el bus de Verde continuo
campo y devolver los datos de entrada de proceso
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Para diferenciar el tiempo de desbordamiento disparado por el mensaje Bit-Strobe de
un verdadero tiempo de desbordamiento del enlace, sirve el LED BIO en la parte
delantera de la opcién DFD11B. ElI LED BIO se ilumina verde, si el tiempo de
desbordamiento es disparado mediante el mensaje Bit-Strobe.

Si el LED BIO parpadea rojo, se encuentra el enlace Bit-Strobe en tiempo de
desbordamiento y ya no se aceptan mensajes Bit-Strobe. Cada unidad que ha recibido
este mensaje Bit-Strobe 1/O, contesta con sus datos de entrada de proceso actuales.
La longitud de los datos de entrada de proceso corresponde en este caso a la longitud
de los datos de proceso para el enlace Polled I/O. Sin embargo, la longitud de los datos
de entrada de proceso puede abarcar 4 datos de proceso.

Comportamiento
del tiempo de

desbordamiento
en Bit-Strobe I/0

En la tabla siguiente se representa el rango de datos del mensaje Bit-Strobe-Request
que muestra la asignacion de las unidades (= direccién de estacion) a los bits de datos.

Ejemplo: La unidad con la direccién de estacion (MAC-ID) 16 procesa solo el bit 0 en el
byte de datos 2.

Byte 7 6 5 4 3 2 1 0
Offset

0 ID7 ID6 ID5 ID 4 ID3 ID 2 ID 1 IDO
1 ID 15 ID 14 ID 13 ID 12 ID 11 ID 10 ID9 ID8
2 ID 23 ID 22 ID 21 ID 20 ID 19 ID 18 ID 17 ID 16
3 ID 31 ID 30 ID 29 ID 28 ID 27 ID 26 ID 25 ID 24
4 ID 39 ID 38 ID 37 ID 36 ID 35 ID 34 ID 33 ID 32
5 ID 47 ID 46 ID 45 ID 44 ID 43 ID 42 ID 41 ID 40
6 ID 55 ID 54 ID 53 ID 52 ID 51 ID 50 ID 49 ID 48
7 ID 63 ID 62 ID 61 ID 60 ID 59 ID 58 ID 57 ID 56

El tiempo de desbordamiento (timeout) es disparado por la opciéon DFD11B. El tiempo
de desbordamiento debe ser ajustado por el maestro después del establecimiento de
enlace. En la especificaciéon de DeviceNet no se habla al respecto de un tiempo de
desbordamiento sino de una Expected Packet Rate. La Expected Packet Rate se
calcula a partir del tiempo de desbordamiento segun la férmula siguiente:

tTimeout_BitStrobe_IO =4x tExpected_Packet_Rate_BitStrobe_IO

Puede ajustarse mediante la Connection Object Class 5, Instance 3, Attribute 9. El
rango de valores va de 0 ms a 65535 ms en pasos de 5 ms.

Si se produce un tiempo de desbordamiento para los mensajes Bit-Strobe 1/O, este tipo
de enlace cambia al estado de tiempo de desbordamiento. Los mensajes Bit-Strobe 1/0
entrantes ya no son aceptados. El tiempo de desbordamiento no se reenvia al variador.

El tiempo de desbordamiento puede resetearse del siguiente modo:

» a través de DeviceNet mediante el servicio de reset del Connection Object (Class
0x05, Instance 0x03, atributo indefinido)

« mediante la desconexién del enlace

» mediante el servicio de reset del Identity Object (Class 0x01, Instance 0x01, atributo
indefinido)
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6.2 EI Common Industrial Protocol (CIP)

DeviceNet estd integrado en el Common Industrial Protocol (CIP).

En Common Industrial Protocol se puede acceder a todos los datos de la unidad sobre
objetos. La opcion DFD11B integra los objetos incluidos en la siguiente tabla.

Clase [hex] Nombre

01 Identify Object

03 DeviceNet Object
05 Connection Object
07 Register Object
OF Parameter Object

6.2.1 Directorio de objetos CIP

Identity Object » El Identity Object contiene informacion general acerca de la unidad EtherNet/IP.
+ Class Code: 01},¢

Clase No se soporta ningun atributo de la clase.

Instancia 1

Atributo | Acceso A Nombre Tipo de datos Valor por defecto [hex] Descripcién
Get Vendor ID UINT 013B SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Get Device Type UINT 0064 Tipo especifico del fabricante
Get Product Code” | UINT 000A Producto n° 10: DFD11B para MDX B
000E Producto n° 14: DFD11B como puerta de
acceso
4 Get Revision STRUCT of Revision del Identity Object, en funcion de

Major Revision USINT la versién del firmware

Minor Revision USINT

5 Get Estado WORD — Tabla "Codificacién del atributo 5
Status”
6 Get Serial Number UDINT Numero de serie inequivoco
Get Product Name") SHORT_STRING | SEW MOVIDRIVE DFD11B | Nombre del producto

SEW-GATEWAY-DFD11B

1) En funcién del uso de la opcion DFD11B en MOVIDRIVE® B o0 como puerta de acceso, se indican los valores correspondientes en el
Identity Object.
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Servicios
soportados

« Codificacidon del atributo 5 "Status":

C &9,

@7

Bit Nombre Descripcion

0 Owned La conexion de control esta activa

1 - Reservado

2 Configured Se ha realizado una configuracion

3 - Reservado

4.7 Extended Device Status — Tabla "Codificacién de Extended Device Status"
8 Minor Recoverable Fault Fallo irrelevante y reparable

9 Minor Unrecoverable Fault Fallo irrelevante e irreparable
10 Major Recoverable Fault Fallo relevante y reparable

11 Major Unrecoverable Fault Fallo relevante e irreparable
12...15 - Reservado

» Caodificacion de "Extended Device Status” (bit 4 ... 7):

Valor [binario] | Descripcion

0000 Desconocido

0010 . Existe al menos una conexion IO errénea.
0101 No se ha establecido ninguna conexién 10
0110 Existe al menos una conexion 10 activa

Caodigo de servicio [hex] Nombre de servicio Instancia
05 Reset X
OE Get_Attribute_Single X
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DeviceNet Object + El DeviceNet Object contiene informacién sobre la interface de comunicacion
DeviceNet.

+ Class code: 03¢

Clase
Atributo  Acceso Nombre Tipo de Valor por Descripcion
datos defecto [hex]
1 Get Revision UINT 0002 Revision 2
Instancia 1
Atributo | Acceso Nombre Descripcion
1 Get MAC-ID Segun interruptores DIP (0 ... 63)
2 Get Velocidad de transmisién en Segun interruptores DIP (0 ... 2)
baudios
Get BOI
Get/Set | Bus-off Counter Contador de errores de la interface CAN fisica
(0 ... 255)
Get Allocation information
6 Get MAC-ID switch changed Informacion sobre cambio de los interruptores DIP
ala MAC-ID
7 Get Baud rate switch changed Informacion sobre cambio de los interruptores DIP
a la velocidad de transmision en baudios
Get MAC-ID switch value Estado interruptores DIP MAC-ID
Get Baud rate switch value Estado interruptores DIP velocidad de transmision
en baudios
Servicios
soportados o > o~ :
Codigo del servicio Nombre del servicio Clase Instancia
[hex]
OE Get_Attribute_Single X X
10 Set_Attribute_Single - X
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Connection * En el Connection Object se definen las

Object parametro.
+ Class code: 05

conexiones de datos de proceso y de

Clase No se soporta ningun atributo de la clase.
Instance Communication
1 Explicit Message
2 Polled 10
3 Bit Strobe 10

Instancia 1 ... 3
Atributo Acceso Nombre
1 Get State
2 Get Instance type
3 Get Transport Class trigger
4 Get Produce connection ID
5 Get Consume connection ID
6 Get Initial com characteristics
7 Get Produced connection size
8 Get Consumed connection size
9 Get/Set Expected packet rate
12 Get Watchdag time-out action
13 Get Produced connection path len
14 Get Poduced connection path
15 Get Cosumed connection path len
16 Get Consumed connection path
17 Get Production inhibit time

Servicios

soportados — — — -
Cédigo del servicio [hex] Nombre del servicio Instancia
0x05 Reset X
OXOE Get_Attribute_Single X
0x10 Set_Attribute_Single X
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©

Register Object

Clase

» El Register Object se utiliza para acceder a un indice de parametros SEW.

+ Class code: 07}y

No se soporta ningun atributo de la clase.

En las nueve instancias del Register Object se representan los servicios de parametros
MOVILINK®. Los servicios "Get_Attribute_Single" y "Set_Attribute_Single" se utilizan

para el acceso.

Debido a que el Register Object esta especificado de tal modo que los objetos INPUT
s6lo pueden leerse y los objetos OUTPUT pueden leerse y escribirse, se generan las
posibilidades indicadas en la tabla siguiente para dirigirse al canal de parametros.

Instance INPUT OUTPUT Servicio MOVILINK® resultante con
Get_Attribute_Single Set_Attribute_Single

1 INPUT READ Parameter No vaélido

2 OUTPUT READ WRITE Parameter

3 OUTPUT READ WRITE VOLATILE Parameter
4 INPUT READ MINIMUM No vélido

5 INPUT READ MAXIMUM No vaélido

6 INPUT READ DEFAULT No vélido

7 INPUT READ SCALING No valido

8 INPUT READ ATTRIBUTE No vélido

9 INPUT READ EEPROM No vélido
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Fig. 2: Descripcién del canal de parametros
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Atributo | Acceso | Nombre Tipo de Valor por Descripcion

datos defecto [hex]
1 Get Bad Flag BOOL 00 0 =good /1 = bad
2 Get Direction BOOL 00 00 = Input register

01 01 = Output register
3 Get Size UINT 0060 Longitud de los datos en bits
(96 bits = 12 bytes)

4 Get/Set | Data ARRAY of Datos con el formato del canal de

BITS parametros SEW
INDICACIONES

Explicacion de los atributos:

+ Atributo 1 sefializa si se ha producido un error en el anterior acceso al campo de

datos.

» Atributo 2 muestra la direccion de la instancia.

» Atributo 3 indica la longitud de los datos en bits.

» Atributo 4 representa los datos de parametro. Al acceder al atributo 4 se adjunta el
canal de parametros SEW al mensaje de servicio. El canal de parametros SEW
esta formado por los elementos sefalados en la tabla siguiente.

+ Para asegurar la compatibilidad con aparatos mas viejos se puede transmitir el
canal de parametros reducido a 6 bytes (solo indice y datos).

Servicios
soportados

62

Nombre Tipo de Descripcion
datos
indice UINT indice de la unidad SEW
Datos UDINT Datos (32 bits)
Subindice BYTE Subindice de la unidad SEW
Reservado BYTE Reservado (debe ser "0")
) Direccion SBus de las unidades

Subdireccién 1 | BYTE 0 Parametro d% 1...63 conectadas al SBus de la puerta de

MOVIDRIVE® B o de acceso

la puerta de acceso
Subcanal 1 BYTE misma 2 SBus — Subcanal de la puerta de

acceso

Subdireccion 2 | BYTE Reservado (debe ser "0")
Subcanal 2 BYTE Reservado (debe ser "0")
Codigo del servicio [hex] Nombre del servicio Instancia
0x0E Get_Attribute_Single X
0x10 Set_Attribute_Single X
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Parameter Object

(DFD11B en

MOVIDRIVE® B)

Class

Instancia 1 —
Indice de

parametros SEW

Instancia 2- Data

Read/Write

* Con el Parameter Object se puede dirigir directamente a través de la instancia a los

parametros del bus de campo del MOVIDRIVE® B.

» También puede utilizar el Parameter Object en casos excepcionales para acceder a
parametros SEW.

+ Class code: OF gy

Atributo | Acceso | Nombre Tipo de Valor por Descripcion
datos defecto [hex]
Get Max Instance = UINT 0025 Instancia maxima = 37
Get Parameter UINT 0009 Bit 0: compatible con instancias de
Class parametros
Descriptor Bit 3: los parametros se guardan en
memoria permanente
9 Get Configuration | UINT 0000 No se soporta ningun Configuration
Assembly assembly.
Interface

Las instancias 1 y 2 del objeto de parametro ofrecen acceso a parametros SEW del
siguiente modo:

« En primer lugar se introduce en las instancia 1 el indice del parametro deseado.

* A continuacién se accede a través de la instancia 2 al parametro direccionado en la
instancia 1.

El acceso a un indice de parametros SEW a través del objeto de parametro es
complicado y proclive a errores y solo deberia utilizarse cuando el escaner DeviceNet
no soporte el ajuste de parametros mediante los mecanismos del objeto de registro.

Atributo = Acceso Nombre Tipo de datos | Valor por Descripcion
defecto [hex]
1 Set Parameter | UINT 206C indice del parametro
Value
2 Get Link Path USINT 00 No se ha especificado ningin
Size enlace.
3 Get Link Path Packed EPATH | 00 No se utiliza.
4 Get Descriptor | WORD 0000 Read/write parameter.
5 Get Data Type | EPATH 00C7 UINT
6 Get Data Size USINT 02 Longitud de los datos en bytes.
Atributo | Acceso | Nombre Tipo de | Valor por Descripcion
datos defecto [hex]
1 Set Parameter UDINT El servicio Set lleva a cabo un acceso
Value de escritura al parametro
direccionado en la instancia 1.
El servicio Get lleva a cabo un
acceso de lectura al parametro
direccionado en la instancia 1.
Get Link Path Size | USINT 00 No se ha especificado ninguin enlace.
3 Get Link Path Packed 00 No se utiliza.
EPATH
Get Descriptor WORD 0000 Read/write Parameter
Get Data Type EPATH 00C8 UDINT
Get Data Size USINT 04 Longitud de los datos en bytes.
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Instancia 3 ... 37

Parametros del
bus de campo
MOVIDRIVE® B

1

Las instancias 3 ... 37 ofrecen acceso a los parametros del bus de campo.

Atributo | Acceso Nombre Tipo de Valor por Descripcion
datos defecto [hex]
1 Set/Get = Parametro UINT Parametro que debe leerse o
escribirse (— tabla "Parametros del
bus de campo MOVIDRIVE® B")
2 Get Link Path USINT 00 No se ha especificado ningiin
Size enlace.
3 Get Link Path Packed 00 No se utiliza.
EPATH
4 Get Descriptor WORD 0000 Read/write Parameter
Get Data Type EPATH 00C8 UDINT
Get Data Size USINT 04 Longitud de los datos en bytes.
Instancia | Acceso | Grupo Nombre Significado
3 Get Device Identification Ref. de pieza de la unidad
4 Get/Set Control source Fuente de la sefal de control
5 Get/Set Setpoint source Fuente de consigna
6 Get PD configuration Configuracién de los datos de proceso
7 Get/Set Setp.descr.PO1 Asignacion de los datos de salida de
proceso para PD1
8 Get Setp.descr.PO2 Asignacion de los datos de salida de
proceso para PD2
9 Get/Set Setp.descr.PO3 Asignacién de los datos de salida de
proceso para PD3
10 Get Device Act.v.descr. PI1 Asignacion de los datos de entrada de
parameter proceso para PD1
11 Get/Set Act.v.descr. PI2 Asignacién de los datos de entrada de
proceso para PD2
12 Get Act.v.descr. PI3 Asignacion de los datos de entrada de
proceso para PD3
13 Get/Set PO Data Enable Habilitar datos de proceso
14 Get Timeout response Reaccion al tiempo de desbordamiento
15 Get Fieldbus type Tipo de bus de campo
16 Get Velocidad de trans- Velocidad de transmision en baudios
mision en baudios mediante interruptor DIP
17 Get Station address MAC ID mediante interruptor DIP
18 ...27 Get PO- PO1 setpoint ... Monitor de las
Monitor PO10 setpoint palabras de datos de salida de proceso
28 ...37 Get PI-Monitor | P11 actual value Monitor de las
PI110 actual value palabras de datos de entrada de proceso
NOTA

Para cumplir con 