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1 INSTRUGOES DE SEGURANCA

Todos os procedimentos de seguranca descritos no manual da Unidade Remota
CANopen, RUW-04, devem ser seguidos. O manual RUW-04 esté disponivel para
download no site: www.weg.net.

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

2 INFORMAGCOES GERAIS

Este guia orienta ainstalacéo, configuragao e operagao da Unidade Remota CANopen.
3 CONTEUDO DA EMBALAGEM

m RUW-04 - Unidade Remota CANopen;
= Guia de instalagao, configuragcdo e operagao;

4 INSTALACAO

As orientacdes e sugestoes devem ser seguidas visando a seguranca de pessoas,
equipamentos e o correto funcionamento. Os procedimentos sédo divididos em:
® Instalagdo mecanica

® Instalagao elétrica

4.1 INSTALAGAO MECANICA

Instale a RUW-04 em trilho DIN 35 mm, conforme figura 1.

Figura 1: Fixacao RUW-04
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4.2 INSTALAGAO ELETRICA

ARUW-04 ¢ 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.
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Figura 2: Alimentacao da RUW-04

= Terminal 1: (+) 24 Vce (15 %);

m Terminal 2: (-) GND;

m Terminal 3: PE (Terra).

4.3 CONEXAO DA REDE CANOPEN

A RUW-04 possui um LED na cor verde para indicar que a interface esta
alimentada.

O maodulo para comunicagdo CAN possui um conector plug-in de 5 vias (XC3)
com a seguinte pinagem:

Tabela 1: Pinagem do conector XC3 para interface CAN

Pino Nome Funcao
@ @ @@ @ 1 V- Pdlo negativo da fonte de alimentagao
2 CAN_L |Sinal de comunicagao CAN_L
-I_!I |!7 3 Shield | Blindagem do cabo
4 CAN_H |Sinal de comunicagao CAN_H
5 4 38 2 1 5 V+ Pdlo positivo da fonte de alimentacéo
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Fonte de alimentacao da CAN

A interface CAN da RUW-04 necessita de uma tensao de alimentacao externa
entre os pinos 1 e 5 do conector da rede. Para evitar problemas de diferenca de
tensao entre os dispositivos da rede, € 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. Os dados para consumo individual

e tensao de entrada séo apresentados na tabela 2.

Tabela 2: Caracteristicas da alimentacao para interface CAN

Tensao de alimentacao (Vcc)

Minimo \ Méximo \ Recomendado
11 \ 30 \ 24
Consumo em 24 V (mA)
Tipico \ Maximo
30 \ 50

4.4 CONEXAO DAS ENTRADAS TERMOPAR

A RUW-04 apresenta 7 entradas termopar do tipo J, tipo k e tipo T. Para esta

conexao, utilizar cabos com bitola AWG 30-16.
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Figura 3: Esquema de ligagao das entradas termopar
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5 CONFIGURAGAO

A configuragdo da RUW-04 é feita através de chaves hexadecimal com as
seguintes fungoes:

= S1 e S2: Configuragao do endereco na rede CANopen;

= S3: Selecdo da taxa de comunicagao.

Selegao do
endereco

Ajuste da
taxa de
comunicacao

Figura 4: Chaves hexadecimal para configuracao da RUW-04
5.1 ENDEREGO REDE CANOPEN

O endereco da unidade remota CANopen é configurado através de duas chaves
hexadecimal S1 e S2 como ilustra a figura 6. Este enderego € utilizado para
identificar a RUW-04 na rede CANopen. E necessério que cada equipamento da
rede possua um endereco diferente dos demais.

= Enderecos vélidos: 1 a 127 (O1h a 7Fh).

ATENQAO!
Caso o enderego seja alterado, ele somente sera valido apés a RUW-04
ser ligada novamente.

O enderego selecionado através das chaves representa um valor hexadecimal.
Portando, o mesmo deve ser convertido para decimal, quando necessario, na
parametrizacdo do mestre CANopen.
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As chaves que configuram o endereco CAN da RUW-04 séo ilustradas com
mais detalhes na figura 6, onde a chave S1 é a mais significativa e a chave S2 ¢
a menos significativa.

Os valores das chaves conforme a figura 6:
= Chave S1 =02h;
= Chave S2 = OEh.

Como a chave S1 é a mais significativa o endereco formado pelas chaves é 2Eh,
ou 46 decimal.

S1 S3

= = T = = = T = =
Chave hexadecimal S1 -  Chave hexadecimal S2 — Chave hexadecimal S3 para
mais significativa menos significativa | |selegéo da taxa de comunioa@éo|
ADDRESS BAUD

Figura 5: Chaves hexadecimal para configuracdo da RUW-04
5.2 TAXA DE COMUNICA(}AO - BAUDRATE

Permite programar o valor desejado para a taxa de comunicagéo da interface CAN,
em bits por segundo. Esta taxa deve ser a mesma para todos os equipamentos
conectados na rede. A RUW-04 apresenta a chave hexadecimal S3 para a
selecéo da taxa de comunicacdo, como ilustra a figura 6. As opcoes de taxas
de comunicagao séo:

= 0=1Mbit/s
= 1 =800 Kbit/s
m 2 =500 Kbit/s
m 3 =250 Kbit/s
m 4 =125 Kbit/s
= 5 =100 Kbit/s
m 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
comunicacdo de 1 Mbit/s.

ATENGAO!
Caso a taxa de comunicacao seja alterada, ela somente sera valida
apods a RUW-04 ser ligada novamente.

6 DIAGNOSTICO

ARUW-04 apresenta diagnostico através de LEDs que indicam o estado de cada
entrada e saida digital e o estado da comunicagao.

LEDs da
comunicagao

e

2 G 2 G D e G e AT B i

Figura 6: LED de indicacdo da RUW-04
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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;
= | ED ERROR (NET 2): sinalizagao do estado da interface CAN;

As tabelas abaixo mostram o comportamento destes LEDs em funcao do estado

da RUW-04:
Tabela 3: Sinalizagao do estado de operagao
Estado LED CAN Descricao
Verde pisca uma Dispositivo esta no estado parado, de acordo com a
STOPPED o
vez por segundo | especificagdo do protocolo CANopen.
PRE- Verde pisca Dispositivo esta no estado Pré-operacional. PDOSs
OPERATIONAL {200 ms nao estao disponiveis para comunicagao.
OPERATIONAL | Verde D|s_posmvo esta n_o es}ado Qperao\or]al, Todos os
objetos de comunicacao estao disponiveis.
Tabela 4: Sinalizacao de erro
Estado LED ERROR Descricao
Sem ERRO Apagado L] D|spos~mvo e_sta em cond\gpes normais de
operagao, on-line, e com conexdes estabelecidas.
® Indica que o controlador CAN esta em estado de
. Vermelho pisca 1 Warning ou Error Passive (consulte o item 6.1.4).
Warning P
vez por segundo |® Pode ocorrer, por exemplo, se for o unico
equipamento ligado a rede CANopen.
Erro de Node Vermelho pisca ® Controle de erros da comunicagao CANopen
Guarding ou 2 vezes por detectou erro de comunicagéo utilizando o
Heartbeat segundo mecanismo de guarding ou heartbeat.
® Indica que o controlador CAN esté no estado de
BUS OFF (consulte o item 6.1.4).
® Indica uma condigao critica de operacado na rede
Erro de BUS OFF |Vermelho CANopen, em geral associada a problemas na
instalagao ou configuragéo incorreta da taxa de
comunicagéo.
® E necessario ligar novamente a RUW-04.
Erro de BUS Vermelho ® Indica que ainterface CAN nao possui alimentacao
POWER OFF entre os pinos 1 e 5 do conector.
= : ~ :
CANopen néo Y ‘In‘dllcla que o Erotocolo CANopen, nao foi
o inicializado. Verifique se o enderego estd ajustado
Inicializado 50 ms s
em um valor valido (01h-7Fh).
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Figura 7: Diagrama de tempo para o comportamento da sinalizac&o
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