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SOBRE O MANUAL

Este manual fornece a descricdo necessaria para a operagéo do inversor de frequéncia CFW700 utilizando o
protocolo DeviceNet. Este manual deve ser utilizado em conjunto com manual do usuario do CFW700.

ABREVIACOES E DEFINICOES

ASCII American Standard Code for Information Interchange
CAN Controller Area Network

GCiA CAN in Automation

CIP Common Industrial Protocol

PLC Programmable Logic Controller

HMI Human-Machine Interface

ODVA Open DeviceNet Vendor Association

ro Read only (somente leitura)

rw Read/write (leitura e escrita)

REPRESENTACAO NUMERICA

Numeros decimais séo representados através de digitos sem sufixo. NUmeros hexadecimais sao representados
com a letra 'h’ depois do nuimero.

DOCUMENTOS

O protocolo DeviceNet foi desenvolvido baseado nas seguintes especificagcdes e documentos:

Documento Verséo | Fonte
CAN Specification 2.0 GCiA
Volume One 3.2 ODVA
Common Industrial Protocol (CIP) Specification
Volume Three 1.4 ODVA
DeviceNet Adaptation of CIP

Para obter esta documentacéo, deve-se consultar a ODVA, que atualmente € a organizacédo que mantém,
divulga e atualiza as informacdes relativas a rede DeviceNet.
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1 INTRODUCAO A COMUNICAGAO DEVICENET

Para a operacéo de um equipamento em rede DeviceNet, & necessario conhecer a forma como a comunicagao é
feita. Este item traz uma descricao geral do funcionamento do protocolo DeviceNet, contendo as fungdes
utilizadas pelo CFW700. Para uma descricao mais detalhada pode-se consultar a especificagao do protocolo.

1.1 CAN

A rede DeviceNet é uma rede baseada em CAN, o que significa dizer que ela utiliza telegramas CAN para troca
de dados na rede.

O protocolo CAN é um protocolo de comunicagao serial que descreve os servigos da camada 2 do modelo
ISO/OSI (camada de enlace de dados)'. Nesta camada, sdo definidos os diferentes tipos de telegramas
(frames), a forma de deteccao de erros, validacéo e arbitracdo de mensagens.

1.1.1  Frame de Dados
Os dados em uma rede CAN sao transmitidos através de um frame de dados. Este tipo de frame € composto

principalmente por um campo identificador de 11 bits? (arbitration field), e um campo de dados (data field), que
pode conter até 8 bytes de dados.

Identificador 8 bytes de dados
11 bits byte 0 | byte 1 | byte 2 | byte 3 | byte 4 | byte 5 | byte 6 | byte 7

1.1.2 Frame Remoto

Além do frame de dados, existe também o frame remoto (RTR frame). Este tipo de frame nao possui campo de
dados, apenas o identificador. Ele funciona como uma requisicao para que outro dispositivo da rede transmita
o frame de dados desejado. O protocolo DeviceNet ndo utiliza este tipo de frame.

1.1.3 Acesso a Rede

Em uma rede CAN, qualquer elemento da rede pode tentar transmitir um frame para a rede em um
determinado instante. Caso dois elementos tentem acessar a rede ao mesmo tempo, conseguira transmitir
aquele que enviar a mensagem mais prioritaria. A prioridade da mensagem ¢é definida pelo identificador do
frame CAN, quanto menor o valor deste identificador, maior a prioridade da mensagem. O telegrama com o
identificador O (zero) corresponde ao telegrama mais prioritario.

1.1.4 Controle de Erros

A especificagdo CAN define diversos mecanismos para controle de erros, 0 que a torna uma rede muito
confiavel e com um indice muito baixo de erros de transmissao que nao sdo detectados. Cada dispositivo da
rede deve ser capaz de identificar a ocorréncia destes erros, e informar os demais elementos que um erro foi
detectado.

Um dispositivo da rede CAN possui contadores internos que sao incrementados toda vez que um erro de
transmissao ou recepcéo é detectado, e decrementado quando um telegrama é enviado ou recebido com
sucesso. Cada dispositivo na rede CAN pode ser levado para os seguintes estados, de acordo com a
quantidade de erros de transmissao ou recepc¢ao detectados:

= Error Active: os contadores internos de erro estdo em um nivel baixo e o dispositivo opera normalmente na
rede CAN. Pode enviar e receber telegramas e atuar na rede CAN caso detecte algum erro na transmissao
de telegramas.

= Warning: quando algum destes contadores passa de um determinado limite, o dispositivo entra no estado
de waming, significando a ocorréncia de uma elevada taxa de erros de comunicagéo.

= Error Passive: quando este valor ultrapassa um limite maior, ele entra no estado de error passive, onde ele
para de atuar na rede ao detectar que outro dispositivo enviou um telegrama com erro.

' Na especificagao do protocolo CAN, é referenciada a norma ISO 11898 como definicdo da camada 1 deste modelo (camada fisica).
2 A especificagdo CAN 2.0 define dois tipos de frames de dados: standard (11 bits) e extended (29 bits). Para esta implementagédo do
protocolo DeviceNet, somente frames standard sao aceitos.
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= Bus Off: por ultimo, temos o estado de bus off, no qual o dispositivo n&o irda mais enviar ou receber
telegramas. O dispositivo opera como se estivesse desconectado da rede.

1.1.5 CAN e DeviceNet

Somente a definicdo de como detectar erros, criar e transmitir um frame nao sao suficientes para definir um
significado para os dados que sdo enviados via rede. E necessdrio que haja uma especificacdo que indique
como o identificador e os dados devem ser montados e como as informagdes devem ser trocadas. Desta
forma os elementos da rede podem interpretar corretamente os dados que séao transmitidos. Neste sentido, a
especificacao DeviceNet define justamente como trocar dados entre os equipamentos e como cada dispositivo
deve interpretar estes dados.

Existem diversos protocolos baseados em CAN, como DeviceNet, CANopen, J1939, etc., que utilizam frames
CAN para a comunicacao. Porém estes protocolos ndo podem operar em conjunto na mesma rede.

1.2 CARACTERISTICAS DA REDE DEVICENET

Apresentado em 1994, DeviceNet é uma implementagéo do protocolo Common Industrial Protocol (CIP) para
redes de comunicagao industrial. Desenvolvido originalmente pela Allen-Bradley, teve sua tecnologia transferida
para a ODVA que, desde entdo, mantém, divulga e promove o DeviceNet e outras redes baseadas no
protocolo CIP3. Além disso, utiliza o protocolo Controller Area Network (CAN) para enlace de dados e acesso
ao meio, camadas 2 e 1 do modelo OSI/ISO, respectivamente.

Utilizado principalmente na interligacao de controladores industriais e dispositivos de entrada/saida (I/0), o
protocolo segue o0 modelo produtor-consumidor, suporta multiplos modos de comunicacao e possui prioridade
entre mensagens.

E um sistema que pode ser configurado para operar tanto numa arquitetura mestre-escravo quanto numa
arquitetura distribuida ponto a ponto. Além disso, define dois tipos de mensagens, 1/0 (dados de processo) e
explicit (configuracao e parametrizacdo). Possui também mecanismos de deteccéo de enderecos duplicados e
isolamento dos nodos em caso de falhas criticas.

Uma rede DeviceNet pode conter até 64 dispositivos, enderecados de 0 a 63. Qualquer um destes pode ser
utilizado. Nao ha qualquer restricdo, embora se deva evitar o 63, pois este costuma ser utilizado para fins de
comissionamento.

1.3 MEIO FiSICO

DeviceNet usa uma topologia de rede do tipo tronco/derivacao que permite que tanto a fiagao de sinal quanto
de alimentacdo estejam presentes no mesmo cabo. Esta alimentacdo, fornecida por uma fonte conectada
diretamente na rede, supre os transceivers CAN dos nodos, e possui as seguintes caracteristicas:

= 24Vdc;
=  Saida DC isolada da entrada AC;
= Capacidade de corrente compativel com os equipamentos instalados.

O tamanho total da rede varia de acordo com a taxa de transmissao utilizada, conforme mostrado na tabela
abaixo.

Tabela 1.1: Tamanho da rede x Taxa de transmissao

Taxa de Tamanho Derivagéo
transmisséo da rede Maximo Total
125kbps 500m 6m 156m
250kbps 250m 78m
500kbps 100m 39m

3 CIP representa, na realidade, uma familia de redes. DeviceNet, EtherNet/IP e ControlNet utilizam CIP na camada de aplicagéo. A diferenca
entre eles esta primordialmente nas camadas de enlace de dados e fisica.
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Para evitar reflexdes de sinal na linha, recomenda-se a instalagao de resistores de terminacao nas extremidades
da rede, pois a falta destes pode provocar erros intermitentes. Este resistor deve possuir as seguintes
caracteristicas, conforme especificacao do protocolo:

= 1210
= 0,25W,;
= 1% de tolerancia.

Em DeviceNet, diversos tipos de conectores podem ser utilizados, tanto selados quanto abertos. A definicdo do
tipo a ser utilizado dependera da aplicagéo e do ambiente de operagcao do equipamento. O CFW700 utiliza um
conector do tipo plug-in de 5 vias cuja pinagem esta mostrada na secao 2. Para uma descricdo completa dos
conectores utilizados pelo DeviceNet consulte a especificagdo do protocolo.

1.3.1 Camada de Enlace de Dados

A camada de enlace de dados do DeviceNet é definida pela especificacao do CAN, o qual define dois estados
possiveis; dominante (nivel Iégico 0) e recessivo (nivel logico 1). Um nodo pode levar a rede ao estado
dominante se transmitir alguma informacéo. Assim, o barramento somente estara no estado recessivo se nao
houver nodos transmissores no estado dominante.

CAN utiliza o CSMA/NBA para acessar o meio fisico. Isto significa que um nodo, antes de transmitir, deve
verificar se 0 barramento esta livre. Caso esteja, entdo ele pode iniciar a transmissao do seu telegrama. Caso
nao esteja, deve aguardar. Se mais de um nodo acessar a rede simultaneamente, um mecanismo baseado em
prioridade de mensagem entrarda em acdo para decidir qual deles tera prioridade sobre os outros. Este
mecanismo € nao destrutivo, ou seja, a mensagem € preservada mesmo que ocorra colisdo entre dois ou mais
telegramas.

CAN define quatro tipos de telegramas (data, remote, overioad, error). Destes, DeviceNet utiliza apenas o frame
de dados (data frame) e o frame de erros (error frame).

Dados sdo movimentados utilizando-se o frame de dados. A estrutura deste frame é mostrada na Figura 1.1.

Start of Frame
Identifier

RTR bit

Control Field
Data Field

CRC Sequence
CRC Delimiter
ACK Slot

ACK Delimiter
End of Frame
Interframe Space

Figura 1.1: Frame de dados CAN

Ja os erros sao indicados através do frame de erros. CAN possui uma verificagdo € um confinamento de erros
bastante robusto. Isto garante que um nodo com problemas nao prejudique a comunicagao na rede.

Para uma descricao completa dos erros, consulte a especificacdo do CAN.
1.3.2 Camada de Transporte e Rede

DeviceNet requer que uma conexao seja estabelecida antes de haver troca de dados com o dispositivo. Para
estabelecer esta conex@o, cada nodo DeviceNet deve implementar o Unconnected Message Manager (UCMM)
ou o Group 2 Unconnected Port. Estes dois mecanismos de alocagéo utilizam mensagens do tipo explicit para
estabelecer a conexao, que a seguir sera utilizada para a troca de dados de processo entre um nodo e outro.
Esta troca de dados utiliza mensagens do tipo 1/O (ver item 1.3.5).

Os telegramas DeviceNet sao classificados em grupos, o qual definem funcdes e prioridades especificas. Estes

telegramas utilizam o campo identificador (11 bits) do frame de dados CAN para identificar unicamente cada
uma das mensagens, garantindo assim o mecanismo de prioridades CAN.
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Um nodo DeviceNet pode ser cliente, servidor ou ambos. Além disso, clientes e servidores podem ser
produtores e/ou consumidores de mensagens. Num tipico nodo cliente, por exemplo, sua conexao produzira
requisicoes e consumira respostas. Outras conexdes de clientes ou servidores apenas consumirao mensagens.
Ou seja, o protocolo prevé diversas possibilidades de conexao entre os dispositivos.

O protocolo dispde também de um recurso para deteccao de nodos com enderecos (Mac ID) duplicados.
Evitar que enderecos duplicados ocorram €, em geral, mais eficiente que tentar localiza-los depois.

1.3.3 Camada de Aplicacao - Protocolo CIP
DeviceNet utiliza o Common Industrial Protocol (CIP) na camada de aplicagdo. Trata-se de um protocolo
estritamente orientado a objetos utilizado também pelo ControlNet e pelo EtherNet/IP. Ou seja, ele é

independente do meio fisico e da camada de enlace de dados. A Figura 1.2 apresenta a estrutura deste
protocolo.

Volume 1: Common Industrial Protocol (CIP™)

Pneumatic]  AC SEMi | oOther | Safety | Other
Valves | Drives | Devices | Profiles | 1/0 Block gﬁfjﬂfs

. Safety-Specific
Object Library Object Library

Application

M13Je8 di9 :6 awnjop

Data Management Services

i Explicit Messages, I/0 Messages
Presentation

o Connection Management, Routing

Transport DeviceNet ControlNet
Transport Transport
Internet Protocol (IP)
Network
Ethernet CAN ControlNet
Data Link CSMA/CD CSMA/NBA CTOMA
Physical Ethernet DeviceNet ControlNet
Physical Layer Physical Layer Physical Layer

Volume 2. Volume 4:
EtherNet/IP™ ControlNet™

d19 Jo suojdepy yiompay

Figura 1.2: Estrutura em camadas do protocolo CIP

CIP tem dois objetivos principais:

=  Transporte de dados de controle dos dispositivos de I/O.
= Transporte de informagdes de configuracao e diagndstico do sistema sendo controlado.

Um nodo (mestre ou escravo) DeviceNet é entdo modelado por um conjunto de objetos CIP, os quais
encapsulam dados e servigos e determinam assim seu comportamento.

Existem objetos obrigatdrios (todo dispositivo deve conter) e objetos opcionais. Objetos opcionais sdo aqueles
que moldam o dispositivo conforme a categoria (chamado de perfil) a que pertencem, tais como: AC/DC Drive,
leitor de codigo de barras ou valvula pneumatica. Por serem diferentes, cada um destes contera um conjunto
também diferente de objetos.

Para mais informagdes, consulte a especificacdo do DeviceNet. Ela apresenta a lista completa dos perfis de
dispositivos ja padronizados pela ODVA, bem como os objetos que o compdem.

1.3.4 Arquivo EDS

Cada dispositivo em uma rede DeviceNet possui um arquivo de configuracédo EDS, que contém informacoes
sobre o funcionamento do dispositivo e deve ser registrado no software de configuracdo, para programagao
dos dispositivos presentes na rede DeviceNet.
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O arquivo de configuragéo EDS € fornecido em um CD juntamente com o produto, e também pode ser obtido
através do site http://www.weg.net. E necessério observar a versao de software do equipamento, para utilizar
um arquivo EDS que seja compativel com esta versao.

1.3.5 Modos de Comunicacao

O protocolo DeviceNet possui dois tipos basicos de mensagens, /0 e explicit. Cada um deles é adequado a
um determinado tipo de dado, conforme descrito abaixo:

= |/O: tipo de telegrama sincrono dedicado a movimentacao de dados prioritarios entre um produtor € um ou
mais consumidores. Dividem-se de acordo com o método de troca de dados. Os principais sao:
= Polled: método de comunicacéo em que o mestre envia um telegrama a cada um dos escravos da sua
lista (scan /is). Assim que recebe a solicitagdo, o escravo responde prontamente a solicitagéo do
mestre. Este processo € repetido até que todos sejam consultados, reiniciando o ciclo.
= Bjf-strobe; método de comunicacdo onde o mestre envia para a rede um telegrama contendo 8 bytes
de dados. Cada bit destes 8 bytes representa um escravo que, se enderecado, responde de acordo
com o programado.
= Change of State: método de comunicagdo onde a troca de dados entre mestre e escravo ocorre
apenas quando houver mudancas nos valores monitorados/controlados, até um certo limite de tempo.
Quando este limite € atingido, a transmissdo e recepc¢do ocorrerdo mesmo que nao tenha havido
alteragdes. A configuracéo desta variavel de tempo é feita no programa de configuragdo da rede.
= Cyclic. outro método de comunicacao muito semelhante ao anterior. A Unica diferenca fica por conta
da producdo e consumo de mensagens. Neste tipo, toda troca de dados ocorre em intervalos
regulares de tempo, independente de terem sido alterados ou n&o. Este periodo também € ajustado no
software de configuracao de rede.
= Explicit: tipo de telegrama de uso geral e ndo prioritario. Utilizado principalmente em tarefas assincronas
tais como parametrizacéo e configuragéo do equipamento.

NOTA!
O inversor de frequéncia CFW700 nao disponibiliza o0 método de comunicagéo Bif-strobe.

1.3.6 Conjunto de Conexoes Predefinidas Mestre/Escravo

DeviceNet emprega fundamentalmente um modelo de mensagens ponto a ponto. Contudo, é bastante comum
utilizar um esquema predefinido de comunicacao baseado no mecanismo mestre/escravo.

Este esquema emprega um movimento simplificado de mensagens do tipo I/O muito comum em aplicagcdes de
controle. A vantagem deste método esta nos requisitos necessarios para roda-lo, em geral menores se
comparados ao UCMM. Até mesmo dispositivos simples com recursos limitados (memdria, processador de 8
bits) s&o capazes de executar o protocolo.
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2 ACESSORIOS PARA COMUNICACAO DEVICENET

Para possibilitar a comunicagdo DeviceNet no produto, é necessario utilizar um dos acessorios para interface
CAN descritos a seguir. Informacdes sobre a instalacdo destes mddulos podem ser obtidas no guia que
acompanha cada acessorio.

21 MODULO CAN-01

= ltem WEG: 10051961.

= Composto pelo mdédulo de comunicagdo CAN (figura ao lado) e
um guia de montagem.

= Interface isolada galvanicamente e com sinal diferencial,
conferindo maior robustez contra interferéncia eletromagnética.

= Alimentagéo externa de 24V.

= Permite a conexdo de até 64 dispositivos no mesmo segmento.
Uma quantidade maior de dispositivos pode ser conectada com
0 uso de repetidores*.

= Comprimento maximo do barramento de 1000 metros.

2.2 PINAGEM DO CONECTOR

O mddulo para comunicacao CAN possui um conector plug-in de 5 vias (XC5) com a seguinte pinagem:

1[2[3]4[5
HEEEE
Tabela 2.1: Pinagem do conector XC5 para interface CAN
Pino Nome Funcéo
1 V- Polo negativo da fonte de alimentacéo
2 CAN_L Sinal de comunicagao CAN_L
3 Shield Blindagem do cabo
4 CAN_H Sinal de comunicacédo CAN_H
5 V+ Polo positivo da fonte de alimentacéo

2.3 FONTE DE ALIMENTAGAO

Os moddulos de interface CAN necessitam de uma tenséo de alimentagdo externa entre os pinos 1 e 5 do
conector da rede. Os dados para consumo individual e tens&o de entrada sao apresentados na tabela a seguir.

Tabela 2.2: Caracteristicas da alimentacdo para interface CAN

Tens3do de alimentagdo (Vcc)
Minimo Maximo Recomendado
11 30 24
Corrente (mA)
Tipico Maximo
30 50

2.4 INDICACOES

Os modulos de interface CAN possuem um LED na cor verde para indicar que a interface esta alimentada.
Demais indicacdes de alarmes, falhas e estados da comunicacao sao feitas através da HMI e dos parametros
do produto.

25 CONEXAO COM A REDE

Para a ligac&o do inversor utilizando a interface ativa DeviceNet, os seguintes pontos devem ser observados:

= Recomenda-se a utilizacao de cabos especificos para redes CAN/DeviceNet.

40 numero limite de equipamentos que podem ser conectados na rede também depende do protocolo utilizado.
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2.6

Aterramento da malha do cabo (blindagem) somente em um ponto, evitando assim loops de corrente. Este
ponto costuma ser a propria fonte de alimentacdo da rede. Se houver mais de uma fonte de alimentacao,
somente uma delas devera estar ligada ao terra de protecao.

Instalagéo de resistores de terminacdo somente nos extremos do barramento principal, mesmo que
existam derivacdes.

A fonte de alimentag&o da rede deve ser capaz de suprir corrente para alimentar todos os transceivers dos
equipamentos. O mddulo DeviceNet do CFW700 consome em torno de 50mA.

CONFIGURACAO DO MODULO

Para configurar o médulo DeviceNet siga os passos indicados abaixo:

2.7

Com o inversor desligado instale o médulo no conector XC43 (slot 3 - verde).
Certifique-se de que ele esta corretamente encaixado e fixado pelos parafusos.
Energize o inversor.

Verifigue o conteudo do pardmetro PO028 e verifique se o0 acessorio foi corretamente reconhecido.
Consulte a bula de instalagéo se necessario.

Ajuste o protocolo CAN para DeviceNet através do parametro PO700.

Ajuste o endereco do inversor na rede através do parametro PO701.

= Valores vélidos: 0 a 63.

Ajuste a taxa de comunicacao no PO702. Valores validos:

= 0O0=Auto

= 1=Auto

= 2 =500kbps

= 3 =250kbps

= 4 =125kbps

= 5 =Auto
= 6 =Auto
= 7 =Auto
= 8 =Auto

No parédmetro P0710 configure a instancia de 1/0 mais adequada a aplicacéo (esta escolha tera impacto na
quantidade de palavras trocadas com o mestre da rede). Exatamente esta mesma quantidade de palavras
devera ser ajustada no mestre da rede. Por fim, programe um valor diferente de O para os parametros
P0O711 a PO718.

= Valores validos: 0 a 1199.

Desligue e ligue novamente o CFW700 para que as mudancas tenham efeito.

Conecte o cabo de rede no maédulo.

Registre o arquivo de configuracao (arquivo EDS) no software de configuragéo da rede.

Adicione o CFW700 na scan /ist do mestre.

No software de configuracdo da rede escolha um método para troca de dados com mestre, ou seja,
polled, change of state ou cyclic. O mddulo DeviceNet do CFW700 suporta todos estes tipos de dados de
I/0, além do explicit (dados aciclicos).

Se tudo estiver corretamente configurado, o pardmetro PO719 indicara o estado ‘Onfine, Conectado’.
Observe também o parémetro que indica o estado do mestre da rede, P0720. Somente havera troca
efetiva de dados quando o estado do mestre for Run.

ACESSO AOS PARAMETROS

Apods o registro do arquivo EDS no software de configuracdo de rede, o usuario terd acesso a listagem
completa dos parametros do equipamento os quais podem ser acessados via explicit messages. Isto significa
que é possivel fazer a parametrizacao e a configuragao do drive através do software de configuracao de rede.

Para detalhes de utilizagdo deste recurso, consulte a documentacédo do software de programagéo do mestre
darede (PLC, PC, etc.).
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3 INSTALAGCAO DA REDE DEVICENET

A rede DeviceNet, como varias redes de comunicacao industriais, pelo fato de ser aplicada muitas vezes em
ambientes agressivos e com alta exposicao a interferéncia eletromagnética, exige certos cuidados que devem
ser tomados para garantir uma baixa taxa de erros de comunicagdo durante a sua operagcado. A seguir s&o
apresentadas recomendacdes para realizar a instalacdo do produto na rede.

3.1 TAXA DE COMUNICAGAO

Equipamentos com interface DeviceNet em geral permitem configurar a taxa de comunicacdo desejada,
podendo variar de 125Kbit/s até 500Kbit/s. A taxa de comunicacao (baud rate) que pode ser utilizada por um
equipamento também depende do comprimento do cabo utilizado na instalagao. A tabela a seguir apresenta a
relagdo entre as taxas de comunicagao e o comprimento maximo de cabo que pode ser utilizado na instalacao,
de acordo com o recomendado pela ODVA.

Tabela 3.1: Taxas de comunicacdo suportadas e comprimento do cabo

Taxa de Comprimento
comunicacao do cabo
500 Kbit/s 100 m
250 Kbit/s 250 m
125 Kbit/s 500 m

Todos 0s equipamentos da rede devem ser programados para utilizar a mesma taxa de comunicagéo.
Para o inversor de frequéncia CFW700, a taxa de comunicacao €& programada através do parametro PO702.
3.2 ENDERECO NA REDE DEVICENET

Todo dispositivo na rede DeviceNet deve possuir um endereco, ou MAC ID, entre 0 e 63. Este endereco
precisa ser diferente para cada equipamento.

Para o inversor de frequéncia CFW700, o endereco do equipamento € programado através do parametro
PO701.

3.3 RESISTORES DE TERMINAGAO

A utilizacdo de resistores de terminagdo nas extremidades do barramento CAN é fundamental para evitar
reflexdo de linha, que pode prejudicar o sinal transmitido e ocasionar erros na comunicacédo. Resistores de
terminagéo no valor de 120Q / 0.25W devem ser conectados entre os sinais CAN_H e CAN_L nas
extremidades do barramento principal.

Figura 3.1: Exemplo de instalagdo do resistor de terminacdo
3.4 CABO

Para a ligagéo dos sinais CAN_L e CAN_H deve-se utilizar par trangado com blindagem. A tabela a seguir
apresenta as caracteristicas recomendadas para o cabo.
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Tabela 3.2: Caracteristicas do cabo para rede DeviceNet

Comprimento Resisténcia por Area do condutor
do cabo (m) metro (mOhm/m) (mm2)
0...40 70 0.25...0.34
40 ... 300 <60 0.34 ... 0.60
300 ... 600 <40 0.50 ... 0.60
600 ... 1000 <26 0.75 ... 0.80

A utilizacdo de um par trancado adicional para levar a alimentacdo de 24Vcc para 0s equipamentos que
necessitam deste sinal também é recomendada.

3.5 LIGAGAO NA REDE

Para interligar os diversos nds da rede, recomenda-se a conexao do equipamento diretamente a partir da linha
principal, sem a utilizagdo de derivagdes. Durante a instalagdo dos cabos, deve-se evitar sua passagem
proxima a cabos de poténcia, pois isto facilita a ocorréncia de erros durante a transmissdo devido a
interferéncia eletromagnética. Para evitar problemas de circulacao de corrente por diferenca de potencial entre
diferentes aterramentos, € necessario que todos os dispositivos estejam conectados no mesmo ponto de terra.

Mestre
DeviceNet

Fonte
24Vcc ) 3 )
; AP
/ Terminagdo
12345

LI
20699
Derivacdo . ‘-.,_AA(.:_-I L- .
= aggess |

Figura 3.2: Exemplo de instalagdo em rede DeviceNet

Para evitar problemas de diferenga de tensdo na alimentacdo entre os dispositivos da rede, é recomendado
que a rede seja alimentada em apenas um ponto, e o sinal de alimentacao seja levado a todos os dispositivos
através do cabo. Caso seja necessaria mais de uma fonte de alimentacao, estas devem estar referenciadas ao
mesmo ponto.

O ndmero maximo de dispositivos conectados em um unico segmento da rede € limitado em 64. Repetidores
podem ser utilizados para conectar um nimero maior de dispositivos.
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4 PARAMETRIZAGCAO

A seguir serao apresentados apenas os parametros do inversor de frequéncia CFW700 que possuem relagao
direta com a comunicagéo DeviceNet.

4.1 SIMBOLOS PARA DESCRICAO DAS PROPRIEDADES

RO Parametro somente de leitura
CFG Parametro somente alterado com o motor parado
CAN Parametro visivel através da HMI se o produto possuir interface CAN instalada

P0105 - SELECAO 1%/2° RAMPA

P0220 - SELECAO FONTE LOCAL/REMOTO
P0221 - SELECAO REFERENCIA LOCAL
P0222 - SELECAO REFERENCIA REMOTA
P0223 - SELECAO GIRO LOCAL

P0224 - SELECAO GIRA/PARA LOCAL
P0225 - SELECAO JOG LOCAL

P0226 - SELECAO GIRO REMOTO

P0227 - SELECAO GIRA/PARA REMOTO

P0228 - SELECAO JOG REMOTO

Estes parametros sao utilizados na configuracao da fonte de comandos para os modos local e remoto do
produto. Para que o equipamento seja controlado através da interface DeviceNet, deve-se selecionar uma das
opcgdes ‘CANopen/DeviceNet/Profibus DP’ disponiveis nos pardmetros.

A descricéo detalhada destes parametros encontra-se no manual de programacao do inversor de frequéncia

CFW700.

P0313 - ACAO PARA ERRO DE COMUNICACAO

Faixa de 0 = Inativo Padrao: O
Valores: 1 = Para por Rampa
2 = Desabilita Geral
3 = Vai para Local
4 = Vai para Local e mantém comandos e referéncia
5 = Causa Falha
Propriedades: CFG
Grupo de acesso via HMI: NET

Descrigéo:

Este par@metro permite selecionar qual a agao deve ser executada pelo inversor, caso ele seja controlado via
rede e um erro de comunicacao seja detectado.
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Opgodes

Descrigao

0 = Inativo

Nenhuma acao é tomada, inversor permanece no estado atual.

1 = Para por Rampa

O comando de parada por rampa € executado, e 0 motor para de
acordo com a rampa de desaceleracao programada.

2 = Desabilita Geral

O inversor € desabilitado geral, € 0 motor para por inércia.

3 = Vai para Local

O inversor € comandado para o modo local.

4 = Vai para Local e
mantém comandos e
referéncia

O inversor € comandado para o0 modo local, mas os comandos de
habilitacao e a referéncia de velocidade recebidos via rede séo
mantidos em modo local, desde que o inversor seja programado
para utilizar, em modo local, comandos e referéncia de velocidade
via HMI.

5 = Causa Falha

No lugar de alarme, um erro de comunicagao causa uma falha no
inversor, sendo necessario fazer o reset de falhas do inversor para
0 retorno da sua operacéo normal.

Sao considerados erros de comunicagao os seguintes eventos:

Comunicacao Serial (RS232/RS485):
= Alarme A128/Falha F228: timeout da interface serial.

Comunicagao CANopen/DeviceNet

= Alarme A133/Falha F233:
= Alarme A134/Falha F234:
= Alarme A135/Falha F235:
= Alarme A136/Falha F233:
= Alarme A137/Falha F233:

Comunicacao Profibus DP:

= Alarme A138/Falha F238:
= Alarme A139/Falha F239:
= Alarme A140/Falha F240:

sem alimentacao na interface CAN.
bus off.
erro de comunicacao CANopen (Node Guarding/Heartbeal).
mestre da rede DeviceNet em modo /dle.

ocorreu timeout em uma ou mais conexdes I/O DeviceNet.

inversor recebeu comando para operar em modo clear.
inversor foi para o estado offline.
erro de acesso a interface Profibus.

As acbes descritas neste pardmetro sdo executadas através da escrita automatica dos respectivos bits no
parametro de controle da interface de rede que corresponde a falha detectada. Desta forma, para que 0s
comandos escritos neste parametro tenham efeito, € necessario que o inversor esteja programado para ser
controlado via a interface de rede utilizada. Esta programacao é feita através dos parametros P0220 até P0228.

P0680 - ESTADO LOGICO

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao: -
Valores:
Propriedades: RO
Grupo de acesso via HMI: NET
Descricao:
Permite a monitoragcao do estado do drive. Cada bit representa um estado:
Bits 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3a0
2
o | 3| o g8 | 3
o | 8| ¢ sg| &2
Fundo | o | 8| 8 | 3 8l g | 2| 28 |gf| 5|8 E
< © [%)] L o ] 0] = T < S S
(5] e 5 o S £ = S Q 3 c < e
w o) g 3 o = = S < £E2 5 g o)
= 3 > le) e} o) [ o £ €5 o @ &
i} o D | = () T > ] w o () o o
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Tabela 4.1 — Funcbes dos bits para o parametro PO680

Bits Valores
Bits 0 a 3 Reservado.
Bit 4 0: Inversor ndo possui comando de parada rapida ativo.
Parada Rapida Ativa 1: Inversor esta executando o comando de parada rapida.
Bit 5 0: Inversor esta configurado para utilizar como rampa de aceleragao e desaceleragéo para o motor a primeira

Segunda Rampa

rampa, programada nos parametros PO100 e PO101.
1: Inversor esta configurado para utilizar como rampa de aceleracéo e desaceleracdo para o0 motor a segunda
rampa, programada nos parametros P0102 e PO103.

Bit 6 0O: Inversor operando normalmente.
Em Modo de 1: Inversor em modo de configuracdo. Indica uma condi¢ao especial na qual o inversor nao pode ser habilitado:
Configuracao ] Executando rotina de auto-ajuste.

] Executando rotina de start-up orientado.

] Executando funcao copy da HMI.

] Executando rotina auto-guiada do cartdao de memodria flash.

] Possui incompatibilidade de parametrizagao.

] Sem alimentagao no circuito de poténcia do inversor.

Obs.: E possivel obter a descricio exata do modo especial de operacao no parametro PO692.
Bit 7 0: Inversor ndo esta no estado de alarme.
Em Alarme 1: Inversor esta no estado de alarme.

Obs.: 0 numero do alarme pode ser lido através do parametro PO048 — Alarme Atual.
Bit 8 0: Motor esta parado.

Motor Girando (RUN)

1: Inversor esta acionando o motor na velocidade de referéncia, ou executando rampa de aceleragéo ou
desaceleracao.

Bit 9 0: Inversor esta desabilitado geral.
Habilitado Geral 1: Inversor estéa habilitado geral e pronto para girar o motor.
Bit 10 0: Motor girando com velocidade negativa.
Sentido de G