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Unidade Remota CANopen

Guia de Instalacao, Configuracao e Operacao
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1 INSTRUGOES DE SEGURANCA

Todos os procedimentos de seguranca descritos no manual da Unidade Remota
CANopen, RUW-05, devem ser seguidos. O manual RUW-05 estéa disponivel para
download no site: www.weg.net.

PERIGO!
Nao considerar os procedimentos recomendados pode levar a
ferimentos graves e danos materiais consideraveis.

2 INFORMACOES GERAIS

Este guia orienta a instalacao, configuragéo e operagéo da Unidade Remota
CANopen. A RUW-05 é uma unidade remota CANopen que permite a leitura
de até 4 RTDs (Resistance Temperature Detectors) do tipo PT100 ou PT1000.

3 CONTEUDO DA EMBALAGEM

= RUW-05 - Unidade Remota CANopen.

= Guia de instalagao, configuragao e operacao.

4 INSTALACAO

As orientagdes e sugestdes devem ser seguidas visando a seguranga de pessoas,
equipamentos e o correto funcionamento. Os procedimentos sao divididos em:

m |nstalagcdo mecénica.
m |nstalac&o elétrica.
4.1 INSTALAGAO MECANICA

Instale a RUW-05 em trilho DIN 35 mm, conforme Figura 4.1 na pagina 6.
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Figura 4.1: Fixacdo RUW-05
4.2 INSTALAQAO ELETRICA

ARUW-05 ¢ alimentada por uma fonte externa de 24 Vcc +15 %, com capacidade
de corrente de pelo menos 500 mA.

O terra de protegao também deve ser conectado. As conexdes sao feitas através

do conector XC4.
T +
QOD

3 2 1

Figura 4.2: Alimentag&o da RUW-05

= Terminal 1: (+) 24 Vcc (15 %).

m Terminal 2: (-) GND.

m Terminal 3: PE (Terra).

4.3 CONEXAO DA REDE CANOPEN

A RUW-05 possui um LED na cor verde para indicar que a interface esta
alimentada.
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O mddulo para comunicagao CAN possui um conector plug-in de 5 vias (XC3)
com a seguinte pinagem:

Tabela 4.1: Pinagem do conector XC3 para interface CAN

Pino Nome Funcao

@ @ @@ @ 1 V- Polo negativo da fonte de alimentagao

CAN_L |Sinal de comunicagao CAN_L

2

3 Shield | Blindagem do cabo

4 CAN_H |Sinal de comunicagao CAN_H
5

5 4 38 2 1 V+ Polo positivo da fonte de alimentagao

Fonte de alimentagcado da CAN

A interface CAN da RUW-05 necessita de uma tensdo de alimentagéo externa
entre os pinos 1 e 5 do conector da rede. Para evitar problemas de diferenga de
tensao entre os dispositivos da rede, é recomendado que a rede seja alimentada
em apenas um ponto, e o sinal de alimentagéo 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. Os dados para consumo individual
e tens&o de entrada s&o apresentados na Tabela 4.2 na pagina 7.

Tabela 4.2: Caracteristicas da alimentacéo para interface CAN

Tensao de Alimentacao (Vcc)
Minimo [ Méaximo [ Recomendado
11 [ 30 [ 24
C em 24 V (mA)
Tipico [ Méximo
30 | 50

4.4 CONEXAO DOS RTDS

A RUW-05 é uma unidade remota CANopen que permite a leitura de até 4 RTDs
(Resistance Temperature Detectors) do tipo PT100 ou PT1000. A configuragéo
do tipo de RTD pode ser feita individualmente por canal. Verifique o manual
CANopen para mais informagodes.

A Figura 4.3 na péagina 8 mostra como deve ser feita a conexao em cada
um dos canais.

Para esta conexao, utilizar cabos com bitola AWG 30-16.

Obs.: Para utilizar RTD de dois fios, fazer um curto entre o +R e o RL
correspondente do canal.
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1 12 13 | 14
RTD|RTD|RTD|RTD|RTD|RTD |RTD |RTD

RTD|RTD| RTD | RTD
RL1]+R1]-R2 |RL2| +R2 | -R3 | RL3 |+R3 | | RL4 | +R4.

AAAAR AR AR

o600 000000066 ?

XC1

Figura 4.3: Esquema de ligagdo dos RTDs
5 CONFIGURAGAO

A configuragdo da RUW-05 € feita através de chaves hexadecimal com as
seguintes funcoes:

m S1 e S2: configuragao do endereco na rede CANopen.
m S3: selegéao da taxa de comunicacéao.

Selecéo do Ajuste da taxa de
endereco comunicagao

REMOTE UNIT
CN 4 AI RTD

Figura 5.1: Chaves hexadecimal para configuracdo da RUW-05
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5.1 ENDERECO REDE CANOPEN

O endereco da unidade remota CANopen é configurado através de duas chaves
hexadecimal S1 e S2 como ilustra a Figura 5.2 na pagina 10. Este endereco
é utilizado para identificar a RUW-05 na rede CANopen. E necessério que cada
equipamento da rede possua um endereco diferente dos demais.

m Enderecos vdlidos: 1 a 127 (01h a 7Fh).

ATENQAO!
Caso o endereco seja alterado, ele somente sera valido apds a RUW-05
ser ligada novamente.

O enderego selecionado através das chaves representa um valor hexadecimal.
Portando, o mesmo deve ser convertido para decimal, quando necessario, na
parametrizacao do mestre CANopen.

As chaves que configuram o endereco CAN da RUW-05 séo ilustradas com mais
detalhes na Figura 5.2 na pagina 10, onde a chave S1 € a mais significativa e
a chave S2 é a menos significativa.

Os valores das chaves conforme a Figura 5.2 na pagina 10:

m Chave S1 = 02h.

m Chave S2 = OEh.

Como a chave S1 € a mais significativa o enderego formado pelas chaves é 2Eh,
ou 46 decimal.
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= = = T = = T = T
Chave hexadecimal S1 -  Chave hexadecimal S2 — Chave hexadecimal S3 para
mais significativa menos significativa | |sele(;éo dataxa de comunicagéol
ADDRESS BAUD

Figura 5.2: Chaves hexadecimal para configuragao da RUW-05
5.2 TAXA DE COMUNICAGAO - BAUDRATE
Permite programar o valor desejado para a taxa de comunicacgao da interface CAN,
em bits por segundo. Esta taxa deve ser a mesma para todos os equipamentos
conectados narede. ARUW-05 apresenta a chave hexadecimal S3 para a selecao
da taxa de comunicagéo, como ilustra a Figura 5.2 na pagina 10. As opg¢oes
de taxas de comunicagéo sao:
= 0=1 Mbit/s.
= 1 =800 Kbit/s.
= 2 =500 Kbit/s.
= 3 =250 Kbit/s.
m 4 =125 Kbit/s.

= 5 =100 Kbit/s.

= 6 =50 Kbit/s.
m 7 =20 Kbit/s.
= 8 =10 Kbit/s.
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NOTA!
Os demais valores selecionados na chave apresentam taxa de
comunicagéo de 1 Mbit/s.

ATENGAO!
' Caso a taxa de comunicagado seja alterada, ela somente sera vélida
= apds a RUW-05 ser ligada novamente.

6 DIAGNOSTICO

A RUW-05 apresenta diagndstico através de LEDs que indicam o estado da
comunicagao.

LEDs da
comunicagao

REMOTE UNIT
CN 4 AI RTD

Figura 6.1: LED de indicacdo da RUW-05
6.1 DIAGNOSTICO DA COMUNICAGAO
A comunicacao apresenta dois LEDs: CAN (NET 1) e ERROR (NET 2).
m | ED CAN (NET 1): sinalizagao do estado do protocolo CANopen.
m | ED ERROR (NET 2): sinalizagao do estado da interface CAN.

As tabelas abaixo mostram o comportamento destes LEDs em func¢ao do estado
da RUW-05:
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Tabela 6.1: Sinalizacao do estado de operacao

Estado LED CAN Descricao
Verde pisca uma | Dispositivo esta no estado parado, de acordo com a
STOPPED o
vez por segundo | especificacéo do protocolo CANopen
PRE- Verde pisca Dispositivo estd no estado Pré-operacional. PDOSs
OPERATIONAL 200 ms nao estao disponiveis para comunicagao
OPERATIONAL | Verde Dlsposwtlvo esta no eﬂstado_ Op‘eramo,ne‘l\. Todos os
objetos de comunicagao estéo disponiveis
Tabela 6.2: Sinalizacdo de erro
Estado LED ERROR Descricao
Sem ERRO Apagado D\sposmvo estaem Cf)ndwgoes normais de operagao,
on-line, e com conexdes estabelecidas
Indica que o controlador CAN estd em estado de
. Warning ou Error Passive (consulte o item 2.1.4 do
. Vermelho pisca 1 2
Warning manual do usuério CANopen)
vez por segundo L
Pode ocorrer, por exemplo, se for o Unico
equipamento ligado a rede CANopen
Erro de Node Vermelho pisca Controle de erros da comunicagdo CANopen
Guarding ou 2 vezes por detectou erro de comunicagdo utilizando o
Heartbeat segundo mecanismo de guarding ou heartbeat
Indica que o controlador CAN esta no estado de
BUS OFF (consulte o item 2.1.4 do manual do usuario
CANopen)
Erro de BUS Vaiielhe Indica uma condicéo critica de operagao na rede
OFF CANopen, em geral associada a problemas na
instalacdo ou configuracdo incorreta da taxa de
comunicagéo
E necessario ligar novamente a RUW-05
Erro de BUS Vermelho Indica que a interface CAN nao possui alimentagao
POWER OFF entre os pinos 1 e 5 do conector
CANeEEEe | Vermee piseE {;\d{?a que o protocolo CANorpeln néo foi |n|c:|allzac:o‘
inicializado 50 ms erifique se o endereco estd ajustado em um valor
valido (01h-7Fh)
12 | RUW-05 Portugués
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Off.
LED pisca 50 ms
On =
200 |, 200
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Off
LED pisca 200 ms
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Off
LED pisca 1 vez por segundo
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200 200 |. 200 1000
ms ms ms ms
Off

LED pisca 2 vezes por segundo

Figura 6.2: Diagrama de tempo para o comportamento da sinalizagao

Portugués

RUW-05 | 13



NOTAS







e

WEG Drives & Controls - Automagéo LTDA.
Jaragua do Sul - SC - Brazil

Phone 55 (47) 3276-4000 - Fax 55 (47) 3276-4020
Séo Paulo - SP - Brazil

Phone 55 (11) 5053-2300 - Fax 55 (11) 5052-4212
automacao@weg.net

www.weg.net

13367139

Documento: 10003801877 / 01



	1 INSTRUÇÕES DE SEGURANÇA
	2 INFORMAÇÕES GERAIS
	3 CONTEÚDO DA EMBALAGEM
	4 INSTALAÇÃO
	4.1 INSTALAÇÃO MECÂNICA
	4.2 INSTALAÇÃO ELÉTRICA
	4.3 CONEXÃO DA REDE CANOPEN
	4.4 CONEXÃO DOS RTDS

	5 CONFIGURAÇÃO
	5.1 ENDEREÇO REDE CANOPEN
	5.2 TAXA DE COMUNICAÇÃO - BAUDRATE

	6 DIAGNÓSTICO
	6.1 DIAGNÓSTICO DA COMUNICAÇÃO


