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1 Informacdes Gerais

1.1 Sobre o manual

Este manual fornece a descrigdo necessaria para a operacdo do software WSCAN e dos mestres de
rede CANopen desenvolvidos pela WEG. Este manual deve ser utilizado em conjunto com manual do
software WLP e do cartdo mestre de rede CANopen.

Veja também :

O que é 0 WSCAN] 6"

Abreviacdes e definicdes| 6"
Representacio numérical 7
Documentos| 71

Principais caracteristicas WSCAN/ 79
CAN[ 71

Executando o software WSCAN/ 12

Janela principal| 14

Menu principal | 147
Barra de botdes| 15

Device Treel 16

Log window| 167

Rede CANopen| 17

Configurando uma nova rede| 17
Configurando o mestre| 197

Configurando os escravos| 25

Dicionério de objetos do escravol 337
Configuracio de PDOs do mestre/escravos| s6
Visualizador/configurador de conexdes entre PDOs| a1
Gerar configuracgol 48’

Transmitir configuracio [ 49

Monitoraco onlinel 49

Interface com a programacio ladder! 521
Exemplo de configuracio de redel 57

Exemplo de configuracio follow CANopen| 63"

1.2 O queéoWSCAN

O WSCAN “Weg Software CANopen Config” é um software para ambiente Windows utilizado
para a configuracdo e programacdo dos mestres de rede CANopen desenvolvidos pela WEG.

1.3  Abreviacdes e definicoes

CAN Controller Area Network

CiA CAN in Automation

COB Communication Object

COB-ID Communication Object Identifier
SDO Service Data Object

PDO Process Data Object

RPDO Receive PDO

TPDO Transmit PDO

NMT Network Management Object
ASCII American Standard Code for Information Interchange
ro Read only (somente leitura)

rw Read/write (leitura e escrita)
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1.4

15

1.6

Representacdo numérica

Numeros decimais sdo representados atraves de digitos sem sufixo. Nimeros hexadecimais sao
representados com a letra ’h’ depois do nimero.

Documentos
Dacumento Versiio Fonte

AT Specification 2.0 C1d
Cid DE 301 4.02 Crd
CAMopen Application Layer and Communication Profile
Cid DE 302 221 Crd
Frameworl for CAMopen Managers and Programmable
CAMopen Dewvices
Cid DE 405 2.0 Cid
Interface and Devwice Profile for IEC 61131-2 Programmahble
Devices
Cid DEP 202-1 1.1.1 CLd
Cabling and Connector Pin Assignment
Cid DEP 306 1.1 Cid
Electronic Data Sheet Specification for CAMNopen

Principais caracteristicas WSCAN

- Montagem da rede através de ambiente gréfico.
- Configuracéo da rede através de caixas de didlogos.
- Transferéncia da configuracdo através da porta serial ou USB do PC.

- Possibilidade de configurar até 25-(11’—75 dispositivos escravos da rede CANopen.

- Configuracéo de até 1600@’—ﬁ pontos digitais de entrada e 1600@’—ﬁ pontos digitais de saida.
- Monitoragdo on-line do estado da rede e possiveis erros de comunicagéo.

(1) g para PLC2 e 25 para PLC11-01
(2) 512 para PLC2 e 1600 para PLC11-01

Introducao ao protocolo CANopen
CAN

A rede CANopen é uma rede baseada em CAN, ou seja utiliza telegramas CAN para troca de
dados na rede.

O protocolo CAN é um protocolo de comunicacdo serial que descreve os servicos da camada 2 do
modelo 1ISO/OSI (camada de enlace de dados). Nesta camada, sdo definidos os diferentes tipos de
telegramas (frames), a forma de deteccéo de erros, validacéo e arbitragem de mensagens.

NOTA'!
Na especificacdo do protocolo CAN, é referenciada a norma ISO 11898 como definicéo da
camada 1 deste modelo (camada fisica)
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2.2

2.3

2.4

2.5

Veja também :

Frame de dados/ &

Frame remoto! 8"

Acesso a rede! 8"

Controle de erros| 8"

CAN e CANopen| o1

Caracteristicas da rede CANopen/ o9
Meio fisicol 9"

Endereco na rede CANopen| o9
Acesso aos dados| 107

Transmisséo de dados| 107

Objetos responsaveis pela comunicacdo - COBs| 101
COB-ID/ 11

Arquivo EDS| 121

Frame de dados

Os dados em uma rede CAN sdo transmitidos através de um frame (telegrama) de dados. Este tipo
de frame é composto basicamente 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 & bvias de dados
11bits | byte 0| byte 1| byte 2| byte 2 [ byte 4 [byte 5| byte 6 | byte 7

NOTA'!
A especificacdo CAN 2.0 define dois tipos de frames de dados: standard (11bits) e extended (29
bits). Para o protocolo CANopen do mestre WEG de rede, somente frames standard séo aceitos (11 bits).

Frame remoto

Além do frame de dados, existe também o frame remoto (RTR frame). Este tipo de frame nédo
possui campo de dados, apenas o identificador. Ele funciona como uma requisi¢ao para que outro
dispositivo da rede transmita o frame de dados desejado.

Acesso arede

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, sendo que quanto menor o valor deste identificador, maior serd a prioridade
da mensagem. Conseqiientemente o telegrama com o identificador O (zero) corresponde ao telegrama mais
prioritério.

Controle de erros

A especificacdo 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 transmisséo que ndo sao 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 sdo incrementados toda vez que um
erro de transmissdo ou recepgdo for detectado, e decrementado quando um telegrama é enviado ou recebido
com sucesso. Caso ocorra uma quantidade consideravel de erros, o dispositivo pode ser levado para 0s
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2.6

2.7

2.8

2.9

seguintes estados:

- Warning: quando esse contador passa de um determinado limite, o dispositivo entra no estado de warning
, significando a ocorréncia de uma elevada taxa de erros.

- 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 um outro dispositivo enviou um telegrama com erro.

- Bus Off : por Gltimo, temos o estado de bus off, no qual o dispositivo ndo ird mais enviar ou receber
telegramas.

CAN e CANopen

Somente a defini¢do de como detectar erros, criar e transmitir um frame néo é suficiente para
definir o significado para os dados que sdo enviados via rede. E necessario que haja uma especificagio que
indique como o identificador e os dados sejam montados e como as informagGes sejam trocadas. Desta
forma os elementos da rede podem interpretar corretamente os dados que séo transmitidos. Neste sentido, a
especificacdo CANopen define justamente como trocar dados entre 0s equipamentos e como cada
dispositivo deve interpretar estes dados.

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

Caracteristicas da rede CANopen

Por utilizar um barramento CAN como forma de transmisséo de telegramas, todos os dispositivos
da rede CANopen tém os mesmos direitos de acesso a rede, onde a prioridade do identificador é
responsavel por resolver problemas de conflito quando acessos simultaneos ocorrem. Isto traz o beneficio
de possibilitar a comunicacao direta entre escravos da rede, além do fato de que os dados podem ser
disponibilizados de maneira otimizada, sem a necessidade de um mestre que controle toda a comunicagéo,
fazendo acesso ciclico a todos os dispositivos da rede para atualizagdo dos dados.

Outra caracteristica importante ¢ a utilizacdo do modelo produtor / consumidor para a transmissao
de dados. Isto significar dizer que uma mensagem que trafega na rede ndo possui um endereco fixo na rede
como destino. Esta mensagem possui um identificador que indica qual o dado que ela esté transportando.
Qualquer elemento da rede que necessite utilizar desta informacao para a sua logica de operacéo, podera
consumi-la, e portanto uma mesma mensagem pode ser utilizada por varios elementos da rede ao mesmo
tempo.

Meio fisico

O meio fisico para a transmissao de sinais em uma rede CANopen é especificado pela norma ISO
11898. Ela define como barramento de transmissao, um par trancado com sinal elétrico diferencial.

O mestre de rede CANopen utiliza um circuito de interface com a rede isolado com alimentacdo
externa. O componente responsavel pela transmissdo e recepcédo de sinais é denominado transceiver, que
obedece ao especificado pela 1ISO 11898.

Endereco na rede CANopen

Toda a rede CANopen deve possuir um mestre, responsavel por servicos de gerenciamento da
rede, e também pode possuir um conjunto de até 127 escravos. Cada dispositivo da rede também pode ser
chamado de n6. Todo escravo em uma rede CANopen é identificado na rede através de seu endereco, ou
Node-ID, que deve ser Unico para cada escravo da rede, e pode variar de 1 até 127.

Para o mestre de rede CANopen WEG, serd possivel no maximo 8 escravos sendo enderecados de
1 até 63.
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2.10 Acesso aos dados

Cada escravo da rede CANopen possui uma lista, denominada dicionario de objetos, que contém
todos os dados que sdo acessiveis via rede. Cada objeto desta lista é identificado através de um indice, e
durante a configuracdo do equipamento e troca de mensagens, este indice € utilizado para identificar o que
esta sendo transmitido.

Uma descri¢do mais detalhada de como o dicionario de objetos esta estruturado é fornecida no
anexo |.

2.11 Transmissao de dados

A transmissdo de dados numéricos através de telegramas CANopen ¢ feita utilizando a
representacdo hexadecimal do nimero, e enviando o byte menos significativo do dado primeiro.

Exemplo: transmissdo de um inteiro com sinal de 32 bits (12345678h = 305419896 decimal),
mais um inteiro com sinal de 16 bits (FFOOh = -256 decimal), em um frame CAN.

Identificador i bvtas de dados
11 bits Inteiro 32 bits Inteiro 16 bits
byte O | byte 1| byte 2 | byte 3 [ byte 4 | Byte 5
78h S6h 34h 12h 00k FFh

2.12 Objetos responsaveis pela comunicacao - COBs

Existe um determinado conjunto de objetos que sdo responsaveis pela comunicagéo entre os
dispositivos da rede. Estes objetos estdo divididos de acordo com os tipos de dados e a forma como sdo
enviados ou recebidos por um dispositivo. O mestre de rede CANopen suporta os seguintes objetos de
comunicacdo (COBs):
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Tipo de Objeto Daseriedo
service Data Object | Oz 5005 sdo objetos responsaveis pelo acesso direto ao dicionario
= ele)] de objetos de um dispositivo, Através de mensagens utilizando os

ml0s, € possivel indicar explictamente (através do indice do
objetn), gqual o dado que estd sendo manipulado. Existern dois
tipos de 500z Cliente 5D 0O, responsdvel por fazer wma requisicio
leitura ou escrita para um dispositivo da rede, & 0 Servidor SD0O,
responsavel por atender esta requisicio.

Como oz 3D0z sfo utilizados geralmente para configuracio de um
nd da rede, s8o menos prioritarios gque outros tipos de mensagens.
Process Data Object | Os PDOs s80 utilizados para acessar dados do equipamento sem a
(PDO necessidade de mdicar explicitarnente qual o objeto do dicionario
esta  sendo  acessado. Para isso, & necessario  configurar
presiamente quais os dados que o PDO estard transmitindo
(tapearmento dos dados). Também existern dois tipos de PDOs;
FLO de recepgdo e PDO de transmissio,

FLOs usualmente =30 utilizados para transtissdo e recepgio de
dados utilizados durante a operagio do dispositivo, e por 1350 sdo
tnais prioritarios que oz 3D0s,

Emergency Object | Este objeto é responsdvel pelo envio de mensagens para indicar
(ELICT a ocorréncia de erros no dispositivo. Quando um erro ocorre em
um determinado dispositivo (Produtor ERICY ), este pode enviar
uma mensagemmn para a rede. Caso algumn dispositivo da rede esteja
monit orando esta mensagem [Consurmidor EWICY ), € possiwel
programar para que wma agdo seja tomada (desabilitar demais
dispositivos da rede, reset de erros, et

aynchronzation Ma rede CAMNopen € possivel programar wm dispositivo (Produtor
Object SYMCY para  enwviar, periodicamente, wma mensagem  de
(AT sincromizagdo para todos oz dispositivos da rede. Estes dispositivos
(Consumidores SYMCY podem entdo, por exemplo, enviar um
determinado dado  que  necessita  ser  disponibilizado

periodicarmente.
Metwrork Toda a rede CANopen preciza ter um mestre que controle os
Ilanagement demmais  dispositivos  da rede (escrawos). Este mestre serd
(T responsavel por wm copjunto de servigos que controlam a

cotnunicacio dos escravos e seu estado na rede CAMopen Os
BSCravos s responsavels por receber os comandos enviados pelo
tnestre e executar as agfes solicitadas.

Entdo, o ohjeto NIMT permnite ao mestre executar esse
gerenciamento da rede

Toda a comunicagdo do dispositivo com a rede ¢ feita utilizando estes objetos, e os dados que
podem ser acessados séo os existentes no dicionario de objetos do dispositivo.

2.13 COB-ID

Um telegrama da rede CANopen sempre € transmitido por um objeto de comunicagdo (COB).
Todo COB possui um identificador que indica o tipo de dado que esté sendo transportado. Este
identificador, chamado de COB-ID, possui um tamanho de 11 bits, e é transmitido no campo identificador
de um telegrama CAN. Ele pode ser subdividido em duas partes:
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Cadiga da Funedn Endereca de no
bit 10 | bit 9| bit 8 [ bit 7 [ bit 6 [ bit 5 [ bitd [ bit3 | bit 2 | bit 1| bit O

- Cadigo da funcdo: indica o tipo de objeto que esta sendo transmitido.
- Endereco do no: indica com qual dispositivo da rede o telegrama esta vinculado.

A seguir é apresentada uma tabela com os valores padrédo para os diferentes objetos de
comunicagao disponiveis nos dispositivos. E necessario observar que o valor padrio do objeto depende do
endereco do escravo, com exce¢do dos COB-IDs para NMT e SYNC, que sdo comuns para todos 0s
elementos da rede. Estes valores também podem ser alterados durante a etapa de configuracdo do

dispositivo.
08 Codigo da Funedo COB-J0) Resulianies
(hitz 10 -7 (funcio + endereco)
T 0000 0
B THC 000l 128 (80h)
EMCY o001 129 - 255 (81h - FFh)
PDOT (t=) o011 385 -511(181h - 1FFh)
PDOT (rx) 0100 513 - 632 (201h - 27Fh)
PDO2 (t=) 0101 641 - 767 (281h - 2FFh)
PDOZ (rx) 0110 T65 - BR5 (301h - 37Fh)
PDO3 (tx) 0111 897 - 1023 (381h - 3FFh)
PDO3 (rx) 1000 1025 - 1151 401k - 47Fh)
PDO4 (tx) 1001 1153 - 1279 (481h - 4FFh)
PDO4 (rx) 1010 1281 - 1407 {501k - 57Fh)
=D (tx) 1011 140% - 1535 (381h - JFFL)
SO (rx) 1100 1537 - 1663 (601h - 67Fh)
T Error Control 1110 1793 - 1919 (701h - 77Fh)

2.14 Arquivo EDS
Cada dispositivo em uma rede CANopen possui um arquivo de configuragdo EDS, que contém
diversas informacg6es sobre o funcionamento do dispositivo na rede CANopen, bem como a descrigéo de

todos os objetos existentes para comunicagdo. Em geral este arquivo é utilizado por um mestre ou software
de configuracéo, para programacéo dos dispositivos presentes na rede CANopen.

3 Software WSCAN
3.1 Executando o software WSCAN

O software WSCAN pode ser executado de duas maneiras:

12 - Através do software WLP pelo menu ferramentas op¢do CANopen ou pelas teclas de atalho
Shift+F11.
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Ferramentas

Tabela de Pardmetros F10

Figldbus Fi1

CAMNOpEn Shift+F11

NOTA!
A funcdo CANopen mestre esta disponivel apenas para o cartdo PLC2 versdo 1.30 ou superior.

Ao executar o software WSCAN a partir do WLP 0 mesmo criara/abrird um arquivo de
configuracdo da rede CANopen com 0 mesmo nome do projeto corrente do WLP, este arquivo estara
armazenado dentro da pasta do projeto em quest&o.

22 - Através do atalho criado no menu iniciar do Windows.

) WP w401 b
) WP w420 b
) WP vs.00 r
R R @) Ajuda
@) Help
WLP 46,00

SCAM Y100

Veja também :

Janela principal| 14

Menu principal | 147
Barra de botdes| 15

Device Treel 16

Log window| 16

Rede CANopen| 17

Configurando uma nova rede/ 17
Configurando o mestre| 197

Configurando os escravos| 25

Dicionario de objetos do escravol 337
Configuracio de PDOs do mestre/escravos| s6
Visualizador/configurador de conexdes entre PDOs| a1
Gerar configuracgol 48’

Transmitir configuracio [ 49

Monitoraco onlinel 49

Interface com a programacio ladder! 521
Exemplo de configuracio de redel 57
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3.2

3.3

Janela principal

A janela principal do software WSCAN tem as seguintes caracteristicas:

Menu principal

Barra de botdes.

B canopen.weon - Weg Software CANopea Config
frouwn  Edtar Exbir  Configuragks  ComunicarSo

De Pl e T
Dievice Tres e
= :. Master 1D # : 1 < Master]l = Bandrate : 500 Ehitlfs
CPW-08 [ ey, 450 ] PLCZ { Rew. 130 )
PLCZ [Rev. 130
= WEG Irdusstias 5.4
SCAO5 Z20-230 484 [ Rev, 210 Hode 1D # - 2 « Hodel >
SCA-05 220-2307 4-8A { Eev. 210 )
Hode ID # - 3 = Hode3 =
CFW-0B ([ Bev. 450
Eede configurada

_Logs [Ences |

disponiveis.

Lizta de dispositives

Menu principal

Menu arquivo:

Editar  Exibir

Moo
abrir,..
Salvar

Irnprirnir, ..

Sair

Salvar Coma, ..

Yizulizar Impressao
Configurar Impressora...

1 Ci\Projetost,. \canopen.weon

il
* Portugués

Eegistros ou erros
gerados pelo software.

Configuracdo  Comunicagdo  Ferramentas

Ajuda

Chrl—T | % % ?

k|-

Ckrl-5
Master ID # - 1 = Masterl
PLC2 ( Rev. 130 )

Zkr|—P
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Menu editar:
Arquivo Exibir Configuracdo Comunicagdo  Ferramentas  Ajuda
~ul P
O & R IR
Levice —
AT = Master ID # : 1 = Master
o PLC2 [ Rev. 130 )
Menu exibir:

Arguivo  Editar BSE@ Configuragdc  Comunicagdo  Ferramentas  Ajuda

O = E v Toolbar

w' Skatus Bar

150 & & 7

Device Tree

v Device Tree
+-WEQG v Log Window %E ‘ll[aster ID # : 1 = Master
R Y = g (U T — PLCZ2 ([ Eev_ 130)

Menu configuracdo:

Arquivo  Editar  Exibir BelilsfEe=d Comunicacdo  Ferramentas  Ajuda

O = | GErar F7 |?153 | P

Device Tree Transmitic FS | |

Menu comunicacéo:

&rquiva  Editar Exibir  Configuracio REspiyie==M Ferramentas A&juda
= ] @&  Monitoracdo Online F9 l_
i Confi Serial Shift+Fg
| Device Tree | = onfigura Serial i

Menu ferramentas:

15

Arquiva  Editar  Exibir  Configuracdo  Comunicacdo NEEGGNERGEN Sjuda
= ﬁ i EE % £ Conexdies PDOs F4
Menu ajuda:
Arguivo  Editar Exibir Configuragdo Comunicagdo  Ferramentas
0= =3 7 Tdpicos de Ajuda Shifk+F1L

Device Tree

| Sobre o WSCAN. .. Chrl+Shift+a

34 Barra de botbdes

E composta dos seguintes botdes :

0 - Novo arquivo de configuragdo CANopen.
L= - Abre arquivo de configuragdo CANopen.
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i - salva arquivo de configuracdo CANopen.
& - Recortar.
Ex . Copiar.
B - colar.
- Visualizador/configurador de conexdes PDOs.
4 - Gerar configuracéo.
B - Transmitir configuracdo.
b - Monitoracdo on-line.
- Imprime.
¥ - Sobre 0 WSCAN

35 Device Tree

Lista dos dispositivos disponiveis para serem utilizados como escravos da rede CANopen. Essa
lista é gerada a partir do conteido da pasta “EDS” contida no local de instalagdo do WSCAN que é o

mesmo do WLP, normalmente “C:\Weg\WLP VX.YZ” onde X.YZ é a versdo do WLP.

Para adicionar um dispositivo a essa lista basta atraves do “Windows” copiar o arquivo “EDS -
Eletronic Data Sheet” fornecido pelo fabricante para a pasta “EDS” citada anteriormente. E necessario

reiniciar o software para que os arquivos adicionados sejam incluidos nesta lista.

Device Tree

=1 WEG Industriaz 5.4,
CPw/-08 [ Rev. 450
PLCT [ Rev. 160
PLCZ [ Rev. 100
FPOSZ [Rew. 110

3.6 Log Window

IL CAM BE-TC [ Rew. Ox00020004 |

SCA-05 220-230W 4-88 [ Rev. 210

Lista de registros ou erros gerados pelo software. Durante a analise dos arquivos EDS e geracdo

de configuracdo poderdo existir registros ou erros que serdo mostrados nessa janela.

033307 : Iniciada geragdo do arquiva de confiquracio.

023201 : Finalizado geragdo do arquivo de configuragdo com sucesso,

Lags | Ermors
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3.7 Rede CANopen

A estrutura da rede sempre serd mostrada graficamente no software WSCAN. Nessa representacdo
existirdo as principais informacoes relativas ao mestre e aos escravos.

:E Master ID # : 1 = Master]l = Bandrate : 500 Ebat/fs

PLC2 ( Rev. 130)

Hode ID # : 2 < Hode2 =
. SCA-05 220-230¥ 4-8A { Rev. 210 )

Hode ID # : 3 < Hode3 »
CFW_02 ( Rev. 450 )

e

As informacgdes dos dispositivos estdo dispostas da seguinte maneira :

Endereco narede.

/ Mome atribuido ao dispositive.

PLC2 ( Rev. 130 )

Master ID # : 1 = Masterl = Bafate : 500 Ebatfs

\\ WVelocidade da rede.

{risivel apenas no mestre)

Descrigio do dispositive e revisio.

3.8 Configurando uma nova rede

Ao iniciar um novo projeto de rede CANopen nenhum dispositivo estard configurado, inclusive o
mestre. Devemos entéo executar 0s seguintes procedimentos:

1° - Definir o mestre clicando com o mouse sobre a figura do mestre e selecionando a opgéo
“Propriedades”.

&

Proprirdardrs

Configuragdo

PLis

A seguinte caixa de dialogo aparecera:
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Propriedades do Mestre E|
Mestre
MName : IMaster]
Produto :

Fabricante : [W’EG

Revisdo : |1 0

Argquivo EDS |EEI_F'LE2_'J1 3x_MASTER eds

Endereco:
Baudrate : 500 Khitts -

Figura... | |
k. |

Canzela | Ajuda

Nesta caixa serdo definidas as propriedades bésicas do mestre, entre elas o proprio dispositivo
mestre (neste caso “PLC2"), o endereco do mestre e a taxa de transmissdo da rede “Baudrate”.

2° - Adicionar dispositivos escravos clicando com o mouse na lista de dispositivos e arrastando o
mesmo com o botdo do mouse pressionado para a area da estrutura da rede, soltando o botdo do mouse na
seqliéncia.

@ *wcn - Weg Software CANopen Config
Brouivo Editer  Exibr CorfigragBo  Comunicaglo Ferramertas  Ajuds

DM SRR
Device Tree A
= Master ID # - 1 « Master]l » Bamdrate : 500 Ehitls
CPo" 08 [ Rew, 450 ) PLC2 ([ Bew. 130 )
PLCZ | Rew. 130
= WEG Indulii
Ca-05 220-230v 484 [ Rev. 210 y—_\\_.
|
W

Logs | Emces
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Apos soltar o0 botdo do mouse a seguinte caixa de dialogo aparecera:

Propriedades do Dispositivo E|
Digpiogita
Moarne ; |NDE|E:2
Praduta : |SCA-05 220-2300 4-88

Fabricante :  WEG Industrias 5.4,

Revizio : |21 0

Arquivo EDS . |CO_SCADS 220-2300_4-84_ W21 ed:
Endereco: 2 ~
Figura... | [SCA-D5.ico

Canzela | Ajuda

Fig. 18 - Propriedades do escravo.

Nesta caixa sera definida as propriedades basicas do escravo entre elas o endereco do escravo.
Uma vez definido o endereco do escravo e pressionado o botdo “OK”, esse endereco nao podera ser mais
alterado, entdo, em alguns casos que deseja-se alterar o endereco do escravo e necessario removeé-lo e entdo
adiconar 0 mesmo novamente.

Ap0Os esses procedimentos uma rede com um dispositivo escravo estara configurada e sera
representada da seguinte maneira:

&

Master ID # - 1 = Master]l » Bandrate : 500 Ebat/fs
PLC2 ( Rev. 130 )

Hode ID # : 2 < Hode2 =
SCA-05 220-230¥ 4-8A ( Rev. 210 )

2073

3.9 Configurando o mestre

3.9.1 Configurando o mestre

Para ter acesso a configuracdo do mestre clique com o mouse sobre a figura do mestre e selecione
a opcao “Configuracdo”. Apds uma caixa de dialogo aparecera com as opgoes citadas nos itens a seguir.

Veja também :

NMT/ 207

PRODUTOR SYNC/ 207
SDO! 21
PRODUTORHEARTBEAT]/ 22

FOLLOW!/ 247




20

WSCAN V2.0X mEu

3.9.2

3.9.3

NMT

Propriedades de controle e gerenciamento da rede do mestre CANopen.
Define as propriedades basicas do mestre durante a inicializagdo e gerenciamento da rede:

Configuracdo do Mestre <Master1 > E|
PROD. HEARTEEAT ] FOLLOW ]
MNMT | PROD.sYNC | SD0 ]

[ Comandar ezcravos para operacional simultaneamente

[v Ermo em escravo obrigatdrio, resetar bodos escravos

-
-

RESET ESCRAWD

Tempo de espera : |4EIEI :ll mg

k. | Cancelar | Ajuda

- Mestre: se esta opgdo for desabilitada o dispositivo se comportard como um escravoda rede, ndo
sendo possivel configurar os outros escravos e ndo partindo a rede.

- Comandar escravos para modo operacional simultaneamente: permite selecionar se 0 mestre deve
comandar o escravo para operacional apos a inicializacdo de cada escravo, ou entdo comandar todos o0s
escravos para 0 modo operacional simultaneamente depois de concluida toda a inicializagdo da rede.

- Erro em escravo obrigatorio, resetar todos 0s escravos: permite programar se, caso seja detectado um
erro de comunicagao com algum escravo que foi programado como obrigatdrio, o mestre deve reiniciar
todos os escravos da rede, ou somente o escravo no qual foi detectado o erro. A programacao se o
escravo é obrigatdrio ou ndo é feita nas configuragdes de cada escravo.

RESET ESCRAVO :
- Tempo de espera @1 : tempo de espera apds o comando de reset do escravo pelo mestre.

@) Somente disponivel para PLC11-01.

PRODUTOR SYNC

Habilita servico de sincronismo do mestre CANopen.
Este servico € utilizado para sincronizar a transmissdo de dados do servi¢co PDO, garantindo que

informaces sejam produzidas ou consumidas no mesmo instante em dispositivos distintos.
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Configuracdo do Mestre <Master1> le
PROD. HEARTEEAT | FOLLOW |
NMT PROD.SYNC | 500 ]
SN
COBAD: |
: . ="
Perioda : |E = us

[ 0 = dezsahilitada |

k. | Cancelar Ajuda

- COB-ID: indica qual o identificador do telegrama SYNC. Alteracdes neste identificador ndo sdo
permitidas para o mestre, e, portanto deve-se utilizado o valor padrdo para o telegrama SYNC na rede
CANopen.

- Periodo: permite programar qual o periodo para transmissao do telegrama SYNC pelo mestre da
rede. Se o periodo de transmissdo for desabilitado, 0 mestre ira se comportar como consumidor SYNC.

NOTA!

Periodos muito pequenos de transmissdo de SYNC irdo gerar sobrecarga de telegramas na rede,
ocasionando falhas de comunicagéo dos diversos servigos.

3.94 SDO

Propriedades do servidor SDO do mestre CANopen.
Configura propriedades do servidor SDO que é utilizado pelo bloco SDO do ladder do WLP e pela
comunicacdo com os escravos CANopen através da comunicagdo modbus do mestre de rede CANopen.
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Configuracdo do Mestre <Master1 > E'
PROD. HEARTEEAT ] FOLLOW |
NMT | PROD. svNC b0
500

Timeout ; [EIL _|:| e

k. | Cancelar Ajuda

- Timeout: permite programar o tempo que o mestre da rede devera aguardar por uma resposta, toda
vez que o cliente SDO do mestre fizer uma requisigéo para o servidor SDO de algum escravo da rede.
Caso a resposta ndo seja recebida decorrido o tempo programado, seré considerado erro na requisi¢ao
feita pelo cliente.

3.9.5 PRODUTOR HEARTBEAT

Habilita servico de produtor heartbeat do mestre CANopen.
Utilizado para monitoragdo da comunicacdo do mestre com a rede CANopen por algum escravo
que tenha um consumidor heartbeat configurado.
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Configuracao do Mestre <Master1= @
MMT |  PROD.sYNC | sDD |
PROD. HEARTEEAT ] FOLLOW |
HEARTBEAT
Periodo de transmizsdo ; :ll s

k. | Cancelar Ajuda

23

-Habilita: permite habilitar ou desabilitar a producéo de mensagens do tipo heartbeat pelo mestre da

rede.

-Periodo de transmissdo: caso esteja habilitado, este serd o periodo de transmissdo das mensagens
heartbeat. Uma vez programado, outros dispositivos da rede com a fungdo de consumidores heartbeat

poderdo ser programados para monitorar estas mensagens e detectar erros de comunicacao.




24

WSCAN V2.0X mEu

3.9.6

FOLLOW

Habilita servico de produtor ou consumidor Follow via CANopen.
Utilizado para fazer sincronismo de velocidade ou posic&o via bloco Follow do WLP (1)/ 241,

Configuracdo do Mestre <Master1 > [z|
NI T ] FROD. SvNC | 500 |
PROD. HEARTBEAT FOLLOW
FOLLOW

" Habilita Produtor [Eisa Beal)

" Habilita Produtor [Eixo Wirtual)
" Habilita Conzurnidor

COBAD [hexa) : |

FOMTE DANELOCIDADE
{

~

k. | Cancelar Ajuda

- Desabilita: desabilita fungéo produtor ou consumidor follow.
- Habilita Produtor (Eixo Real): habilita mestre para produzir dados follow através do TPDOL1.

-’_Hﬁabilita Produtor (Eixo Virtual): habilita mestre para produzir dados follow através do TPDO1 (2)
247,

- Habilita Consumidor: habilita mestre para consumir dados follow atravé do RXPDOL1.

- COB-ID (hexa): identificador do TPDO1 ou RXPDO1 na rede CANopen, para que os dados follow
produzidos em um equipamentos sejam consumidos em outro o valor desse parametro deve ser 0
mesmo nos dois equipamentos.

- Fonte de velocidade: seleciona qual velocidade sera transmitida pelo produtor follow (velocidade real
ou velocidade de referéncia).

Maiores detalhes ver exemplo de programacio do follow via CANopen| 3.

@) Somente disponivel para PLC11-01 e PC11-02 com versao >= 1.20.
@ Somente disponivel para PLC11-01 e PC11-02 com versao >= 1.30.
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3.10 Configurando os escravos
3.10.1 Configurando os escravos

Para ter acesso a configuragéo do escravo clique com o mouse sobre a figura do escravo e
selecione a opgdo “Configuracdo”. Apds uma caixa de dialogo aparecerd com as op¢oes citadas nos itens a
seguir.

i
&

+
+

Master ID # : 1 = Master]l = Bandrate : 500 Ebatfs
PLC2 ([ Rev. 130 )

ﬂ ‘ Hode ID # : 2 = Hode2 =
- Cob NS 20 3INT A B4 ([ Rew. 210 )
g Propriedades

Configuragdo

Dicionério de Objetos

PLios
Remover
Veja também :
NMT/ 267
NODE GUARDING 267
PRODUTORHEARTBEAT] 271
EMCY/ 287
SAVE/RESTORE]/ 317

FOLLOW!/ 321
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3.10.2 NMT

Propriedades de controle e operacdo do escravo.
Define as propriedades basicas do escravo durante a inicializagdo e operacdo da rede:

Configuracéao do Escravo <Node? = §|

PROD. HEARTBEAT | EMCY | SAVE /RESTORE | FOLLOW |
NMT ] NODE GLARDING ]

MMT

[ Eszcravo obrigatdrio, com eno de inicializacio ndo
partir rede

[v Com erno de comunicacio resetar escravo automaticamente

=

OO O

ak. | Cancelar Ajuda

- Escravo: se esta opgdo for desabilitada, o dispositivo ndo seré configurado e nem inicializado pelo
mestra da rede.

- Escravo obrigatdrio, com erro de inicializagdo ndo partir rede: permite programar se o escravo é
obrigatério ou ndo para o mestre da rede. Se for programado como obrigatorio, caso ocorra erro na sua
inicializacdo, o mestre ndo tentara inicializar os demais escravos na rede, até que seja possivel concluir
a inicializacdo deste escravo.

- Com erro resetar escravo automaticamente: caso seja detectado erro de comunicagdo com este
escravo, indica se 0 mestre deve resetar o escravo e inicializa-lo novamente, ou entdo deve apenas
fazer a indicacdo de erro nas palavras de estado, e esperar que o usuario faca este reset e inicializagdo
(que pode ser efetuado utilizando as palavras de controle da comunicacéo).

NOTA!
- Com erro resetar escravo automaticamente : é necessario habilitar algum servico de detec¢do de falha
de comunicagéo (Node Guarding ou Heartbeat)

3.10.3 NODE GUARDING

Habilita servico de node guarding do escravo.
Utilizado para monitoragdo da comunicagdo do escravo com a rede CANopen, essa monitoragao é
feita tanto pelo mestre quanto pelo escravo.
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Configuracao do Escravo <Node? = b—(|

PROD. HEARTBEAT | EMCY | SAVE /RESTORE | FOLLOW |
NMT NODE GUARDING

WODE GUARDIMNG

Periodo de tranzmizsdo |

Lbf Ll

Fator de duracdo |

ak. | Cancelar Ajuda

- Habilita: permite habilitar ou desabilitar o servi¢o de controle de erros Node Guarding para este
escravo.

- Periodo de transmissdo: permite programar o periodo no qual o mestre deve enviar mensagens para o
escravo, e receber a resposta do escravo.

- Fator de duracgdo: permite programar o nimero de periodos que 0 escravo ou 0 mestre devem esperar
até considerar falha na comunicacéo, no caso de falha na comunicagdo entre os dispositivos.

NOTA!

- Este servico somente estara disponivel se 0 escravo possuir 0s objetos necessarios para a sua
execucdo descritos no arquivo EDS (100Ch e 100Dh).

- Somente um dos servicos - Node Guarding ou Heartbeat pode ser habilitado por escravo.

3.10.4 PRODUTOR HEARTBEAT

Habilita servico de produtor heartbeat do escravo.
Utilizado para monitoragdo da comunicagdo do escravo com a rede CANopen, essa monitoragao é
feita somente pelo mestre.
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Configuracédo do Escravo =Mode? > E'
MMT | MODE GUARDING |
PROD. HEARTEEAT | EMCY | SAVE /RESTORE | FOLLOW |
HEARTBEAT
I kit
Periodo de transmizsdo ; -

—1 ms

ak. | Cancelar Ajuda

- Habilita: permite habilitar ou desabilitar o servigo de controle de erros Heartbeat para este escravo.
- Periodo de transmissdo: permite programar o periodo no qual o escravo deve enviar mensagens
heartbeat para a rede. Estas mensagens serdo monitoradas pelo mestre, possibilitando a deteccéo de
erros de comunicagao caso este detecte a interrupcao no recebimento destas mensagens.

NOTA!

- Este servico somente estara disponivel se 0 escravo possuir 0s objetos necessarios para a sua
execucdo descritos no arquivo EDS (1017h).

- Somente um dos servicos - Node Guarding ou Heartbeat pode ser habilitado por escravo.

3.10.5 EMCY

Habilita servico de EMCY do escravo.
Utilizado para sinalizar a ocorréncia de um erro no dispositivo, essas mensagem de erro serao
armazenadas em até 8 words de status que serdo acessadas no ladder do WLP do mestre de rede CANopen.
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Configuragao do Escravo =Node2 >
NMT | NODE GUARDING |
PROD. HEARTEEAT  EMCY | SAVE /RESTORE | FOLLOW |
EMCY
COBAD : |
. =
Ternipa: | — 1 ¥100uz

[ Hakilita M apearmemnt

Cadigo de ermo

Feqgiztro de erno

Fabricante 1

Fabricante 3

Fabricante 4

|
|
|
Fabricante 2 |
|
|
Fabricante & |

Lol LefLed Lo Lef L] L

ak. | Cancelar | Ajuda |

- Tempo: permite programar no escravo, apds enviar uma mensagens EMCY, o tempo de deve ser
decorrido para que uma nova mensagen EMCY possa ser transmitida para a rede.
- Habilita mapeamento: permite habilitar ou desabilitar a mapeamento pelo mestre, de mensagens
EMCY enviadas pelo escravo.
- Word de status 1 ... 7: permite programar em qual marcador do mestre as informagGes transmitidas
na mensagem EMCY devem ser armazenadas, sendo possivel identificar o tipo de erro ocorrido no
escravo. Cada word representa um dos 7 campos existentes em uma mensagem EMCY::

- Word 1 : cédigo do erro (CiA)

- Word 2 : registro de erro (objeto 1001h)

- Word 3 a 7 :Campos definidos pelo fabricantes 1 até 5.
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Error Code (hex) Meaning
(LIl Errar Resat o Mo Errar
10w Ganaric Ermar
20w Currant
21 Currant, devica inpul sida
22w Currant insida the devica
23 Currant, davica oulput sida
B0 altage
ER R Mains Voltage
F2ux Vaollage inside the davica
B3 Culpul Voltaga
A0 Tamparatura
A1 Ambianl Temparatura
A2 Devica Tamparatura
B0wx Devicea Hardwara
Bnx Devica Saftwara
Bixx Irlsrrisl Softwars
[k ] Usar Software
B3ux Dala Sal
TOwx Addiional Modulas
Bl hanitaring
Blux Communication
8110 CAMN Owarrun {Objacts lost)
5120 CAN in Error Passiva Modsa
5130 Life Guard Error or Headbaat Error
5140 recovarad from bus off
5150 Transmit COB-1D coliision
B2wx Protacal Errar
8210 PD2 not procassad dus to length arror
5220 PO lenglh excaadad
Bl Exlarnal Error
Filxx Addilianal Fundions
FFxx Davica spacilic
Cadigo de erros (CiA) Word 1 EMCY.
Bi | WO | Maaning
a W ganaricanar
1 Q currant
2 (o] valtage
2 o tomporaturo
4 a communicalion arrcr {owarrun, arror stata)
5 0 davica profile spaciic
i1 a Rasarwad (always [}
T (o] manufacturar spaciic
Registro de Erro (Objeto 1001h) Word 2 EMCY.
NOTA!

- EMCY : Este servigo somente estara disponivel se o escravo possuir 0s objetos necessarios para a

sua execucdo descritos no arquivo EDS (1014h).
- Tempo de inibicdo: Este servico somente estara disponivel se 0 escravo possuir 0s objetos
necessarios para a sua execuc¢do descritos no arquivo EDS (1015h).
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3.10.6 SAVE/RESTORE

Utilizado para salvar ou restaurar os valores programados no dicionario de objetos do escravo.

Configuracao do Escravo <Node? = [ﬁ|

MMT | MODE GUARDING |
PROD. HEARTEEAT | EMCy  SAVE /RESTORE | FoLLow |

S&WE S RESTORE

~
~
~

[ Restaurar configuracio

~
~

~

ak. | Cancelar Ajuda

- Salvar configurag&o : ao final da configuracdo do escravo o mestre solicita ao escravo que as
configuracdes sejam salvas em uma memoria local ndo volatil.

- Restaurar configuragdo : antes de realizar a configuracdo do escravo o mestre solicita que as
configuracBes sejam restauradas para o valor padréo.

NOTA!

- Este servico somente estara disponivel se 0 escravo possuir 0s objetos necessarios para a sua
execucdo descritos no arquivo EDS (1010h ou 1011h).

- A utilizag&o desses servi¢os consome um tempo relativamente grande nos escravos, logo poderéo
ocorrer erros de comunicacgao por “timeout”, para evitar a ocorréncia desses erros é necessario aumentar o
valor do “timeout” dos SDOs na configuracdo do mestre.
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3.10.7 FOLLOW

Habilita servico de produtor ou consumidor Follow via CANopen.
Utilizado para fazer sincronismo de velocidade ou posico via bloco Follow do WLP (1)/ 321,

Configuracéao do Escravo <Node? = @

NMT | NODE GUARDING |
PROD. HESRTBEAT | EMCY | SAVE /RESTORE  FOLLOW

FOLLOWS

" Habilita Produtor (Eiso Real)
" Habilita Produtor [Eixo Yirtual)
" Habhilita Cangurnidar

COBAD [hewa) : |

FOMTE DANELOCIDADE
("

~

ak. | Cancelar Ajuda

- Desabilita: desabilita fungéo produtor ou consumidor follow.

- Habilita Produtor (Eixo Real): habilita mestre para produzir dados follow através do TPDOL1.

-’_Hﬁabilita Produtor (Eixo Virtual): habilita mestre para produzir dados follow através do TPDO1 (2)
32,

- Habilita Consumidor: habilita mestre para consumir dados follow atravé do RXPDOL1.

- COB-ID (hexa): identificador do TPDO1 ou RXPDO1 na rede CANopen, para que os dados follow

produzidos em um equipamentos sejam consumidos em outro o valor desse parametro deve ser 0

mesmo nos dois equipamentos.

- Fonte de velocidade: seleciona qual velocidade sera transmitida pelo produtor follow (velocidade real
ou velocidade de referéncia).

Maiores detalhes ver exemplo de programacio do follow via CANopen| 3.

@ Somente disponivel para PLC11-01 e PC11-02 com versao >= 1.20.
@ Somente disponivel para PLC11-01 e PC11-02 com versao >= 1.30.
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3.11 Dicionario de objetos do escravo

3.11.1 Dicionério de objetos do escravo

Como foi citado anteriormente todos os objetos acessiveis via rede sdo declarados em um
dicionéario de objetos dentro do arquivo “EDS”, entdo pode ser interessante ter acesso ao contetido desses
objetos em determinadas situacdes.

Para ter acesso ao diciondrio de objetos do escravo clique com o0 mouse sobre a figura do escravo e
selecione a opgdo “Dicionario de Objetos”. Serd mostrada a seguinte caixa de dialogo:

Diciondrio de Objetos < Node2 » x]
B3R Communication Profile Area Sublnd | Mome Walor Dado tin I ax
+- Manufacturer Prafile Area
+- Standart Profile Area
< »
| oK Ajuda

Veja também :

Lista de objetos| 337
Informacdes do objeto| 347
Alterando a base numérical 35
Alterando o valor de objetos| 36

3.11.2 Lista de objetos

O dicionério de objetos esté dividido em trés grupos, “Communication Profile Area” onde estdo o0s
objetos de comunicacdo, “Manufacturer Profile Area” onde estdo objetos definidos pelo fabricante do
dispositivo e “Standart Profile Area” onde estdo os objetos padréo para o tipo do dispositivo.

B Cormmunicalion Prafile Area

+- Manufacturer Profile Area
+- Standart Profile Area

Os objetos sempre sdo identificados pelo seu indice (“Index”) e sub-indice (“Sub-index) quando
existir, sendo os dois nimeros representados em hexadecimal. Por exemplo: O objeto “Device Type” tem 0o
indice = 1000h e sub-indice = Oh por ndo ter nenhum, o objeto “Vendor Id” tem o indice = 1018h e
sub-indice = 1h.
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=|- Communication Profile Area
1000 Device Tepe
1001 Errar Feaister
+1- 1003 Pre-defined Error Field
1005 COB-ID SYMC
100C Guard Time
100D Life Time Factor
1014 COB-ID EMCY
SR 1013 [dentity Object
sub0 nunber of entries
subl Yendor |d
zub2 Product Code
zub3 Revizion number
zubd Serial number

Nesta lista 0s objetos destacados em negrito sdo 0s que pertencem ao “Arquivo DCF” que é uma
lista especifica que sera utilizada pelo mestre da rede CANopen durante a inicializagdo do escravo. Dizer
que um objeto pertence ao arquivo DCF significa que o valor do mesmo seré escrito pelo mestre no escravo
durante a inicializacdo.

E possivel adicionar ou remover objetos do arquivo DCF, para isto clique com o bot#o direito do
mouse sobre 0 objeto que o seguinte menu aparecera:

=|- Communication Profile Area
1000 Device Type
1001 Errar Reqiste:
+- 1003 Pre-defined Emor Field
1005 COB-ID S¥MZ
100D Life Time f  Femove do DCF
1014 COB-D EMCy Adiciona ao DiZF
=1+ 1018 Identity Object
subl number of entries
zub1 Yendor [d
zub2 Product Code
zub3 Revigion number
zubd Serial number

S6 efetue operacOes de adicionar/remover objetos do arquivo DCF ao conhecer especificamente a
funcéo do objeto em questéo.

3.11.3 Informacgdes do objeto

Ao selecionar um objeto da lista de objetos as informagdes do mesmo serdo mostradas na janela ao
seu lado. Quando for selecionado um objeto que possua sub-objetos serd mostrada a lista de todos os
sub-objetos.

Sublnd | Mome Y alor [Dado hdir hd & Acegzo | Padido FOO
1 Yendor ld  0x00000123  UWSIGMED3Z2  OxC0000000  O=FFFFFFFF o 000000123 no

S8o mostradas as seguintes informac6es do objeto :

- Sublnd: Sub-indice do objeto.
- Nome: Nome do objeto.
- Valor: Valor atual do objeto.
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- Dado: Tipo numérico do objeto.

- Min: Valor minimo do objeto.

- Max: Valor méximo do objeto.

- Acesso: Tipo permitido do acesso ao objeto.
- Padrdo: Valor padrdo do objeto.

- PDO: Mapeével em PDOs.

Tipos de dados:
-BOOLEAN
- INTEGERS
- INTEGER16
- INTEGER32
- UNSIGNEDS8
- UNSIGNED16
- UNSIGNED32
- REAL32
-VISIBLE_STRING
- OCTET_STRING
-UNICODE_STRING
- TIME_OF_DAY
- TIME_DIFFERENCE
- DOMAIN
- INTEGER24
- REAL64
- INTEGER40
- INTEGER48
- INTEGER56
- INTEGER64
- UNSIGNED24
- UNSIGNED40
- UNSIGNED48
- UNSIGNED56
- UNSIGNED64

Tipos de acesso :
- rw : leitura e escrita
- WO : somente escrita
- ro : somente leitura
- const : constante somente leitura

3.11.4 Alterando a base numérica

E possivel mudar a base numérica das informagdes do objeto, para isso clique com o botdo direito
do mouse sobre as informacdes e escolha a opgdo “Formato” e entdo escolha qual a base numérica
desejada.

Sublnd | Mome Y alor [Dado kin G Aceszzo | Padrdo FOO

YVendor [d  Ox000007.23 SIGHEDFE [ (=FFFFFFFF 1o 000000123 fo

Edita Yalor |

v Hexadecimal
Bindrio
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3.11.5 Alterando o valor de objetos

3.12
3.12.1

E possivel alterar o valor dos objetos com tipo de acesso “rw” e “wo”. Ao alterar o valor desse
objeto 0 mesmo sera adicionado ao arquivo DCF.

Para alterar o valor do objeto, dé um clique duplo do mouse sobre o objeto, ou clique com o botéo
direito do mouse sobre as informacdes e escolha a opgao “Edita Valor” do objeto escolhido. Sera mostrada
a seguinte caixa de dialogo:

Edita ¥alor = COB-ID S¥YNC = E'
Tipo de dada
|LINSII3NED32
Padrdn
|EI:-:EEI Aplica
W alor
D ecimal : |-I 28
Hexadecimal : |I:I:':DDEII:":"]EEI

Binrio |2#0000_0000_0000_0000_0000_0000_1000_0000

|Fai:-:a: 1 2 42349672595

(] | Cancela Ajuda

Nesse dialogo é possivel alterar o valor do objeto em trés bases numéricas, sendo que a conversao
€ automatica, e aplicar o valor padrdo. Ao aplicar o padrdo ao objeto 0 mesmo sera removido do arquivo
DCF>

Configuracdo de PDOs do mestre/escravos
Configuracéo de PDOs do mestre/escravos

Conforme citado anteriormente, os PDOs usualmente sdo utilizados para transmisséo e recepgao
de dados utilizados durante a operacéo do dispositivo, e por isso é necessario configura-los.

Para ter acesso a configuragdo dos PDO do mestre/escravo cliqgue com o mouse sobre a figura do
mestre/escravo e selecione a opcdo “PDOs”. Ap0s a seguinte caixa de dialogo aparecera.
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Configuracao de PDOs |z|
FDO
oo r COB4D - 1 r
+- Tx-PDO
Transmizzion Type | J SYMC Rate _IZI

Ewent Timer : 4: e
Inhibit Time : _IZI {%100us] Compatibility - _IZI &

Objetos Disponiwvers Objetos Mapeados

Diummy (INTEGERS] ~
Doy INTEGER1E]

Dummy (INTEGER32)

Durnry [UNSIGHEDE)

Durnmy [UNSIGMEDTE]

Dhummmy (UMSIGMNED32)

304C Read WORD 0 [UNSIGNEDTE]

3040 Read WORD 1 [LNSIGHEDTE)

3D4E Read WORD 2 [UNSIGNEDE)

304F Read WORD 3 [UMSIGNEDTE] b
< > < >

N B _Up | Down|
[ ok | cance | Ajuda |

Veja também :

Lista de PDOs/ 37

Parametros de comunicacio do PDO s
Mapeamento de objetos no PDO 407

3.12.2 Lista de PDOs

Os PDOs sdo divididos em dois grupos “RxPDQO” e “TxPDO”, sendo que “RxPDO” sdo 0s PDOs
de leitura ou recepgéo e os “TxPDO” séo os PDOs de escrita ou transmissao.

= Fe-F L0
Receive PDO 1
Receive PDO 2
Receive PDO 3
Receive PDO 4
Receive FDO B
Receive FDO B
Receive FDO Y
Receive FDO 3

- Tw-FDO
Tranzmit PDO 1
Tranzmit PDO 2
Tranzmit PDO 3
Tranzmit PDO 4
Tranzmt FDO 5
Tranzmt FDO B
Tranemt POO 7
Tranemt POO &

Nesta lista os PDOs destacados em negrito séo os que encontram-se habilitados.
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3.12.3 Parametros de comunicacédo do PDO

Ao selecionar um PDO na lista de PDOs, os parametros de comunicagdo do PDO serdo mostrados

no dialogo conforme figura a seguir:

¥ Enable COBAD [hexa) : {0201 W RTR Allowed

Tranzmizzion Type |as_l,lnn:hru:unu:uus [Manuf. Event] j SYMC Rate | :II

Ewent Tirner : | :,' s

Inkibit Tirme : | | [0y Compatibiity | =
Fig. 41 - Parametros de comunicagdo do RxPDO.

W Enable  COBAD (hexa): 0181 W RTR Allowed

Transmizzion Type |a$yn-:hr|:|nl:uus [t anuf, Event] j SYMC Rate : | j

Event Timer : |E| j TG

Inkibit Tirme : i | p00ug)  Compatibiity | =

Fig. 42 - Parametros de comunicacéo do TxPDO.

Descrigdo dos pardmetros de comunicacao :
- Enable: habilita/desabilita PDO.

ms

s

- COB-ID (hexa): nimero de identificacdo do PDO na rede CANopen, sua faixa € 0181h a
057Fh . Através desse nimero os TXPDOs e RxPDOs serdo ligados, ou seja, se queremos que
um dado produzido em um TxPDO seja consumido em um RxPDO os dois deverdo ter o

mesmo COB-ID.
- RTR Allowed: permite/ndo permite RTR (frame remoto).
- Transmission Type: Tipo da recepgdo/transmissao.

Os seguintes tipos de transmiss@o séo suportados :
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Descrigiio RxFDO TxPDO
synchronous Apds receber o PDO, o A transmizsdo do PDO serd apds
acyclic dispositive somente atualizara | detectar um telegrama S YHC, mas
seus dados mapeados no nio pertodicamente. & transmissio
préximo telegrama = YHC vai depender também de algum
detectado rede. evento, dependente da configuracio
do dispositive.
synchronous Apds receber o PDO, o A transmizsio do PDO dependera
cyclic dizpositive somente atualizard | apenas da deteccfio do telegrama
geus dados mapeados no STHC O valor programado em
préxzime telegrama = YHC “SYNC Eate” entre 1 a 240
detectado rede. corresponderd as nimero de
telegramaz = YNC que deverfio ser
detectado s para que o PDO zeja
transmitide.
synchronous WValor nfe permitido para Apds receber um frame retoto, os
ETE. anly Ex=PDiDs. dados mapeados no PDO de
transmissHo serfio atualizados, mas a
transmizsfoe do PDO sera feita apenas
no préxzimo telegrama SYMC
detectado.
Azynchronous | Valer ndo permitido para O PDO é transmitide imediataments
ETE anly ExPDils. apds receber um frame remoto.
Asynchronous | Oz dados mapeados sfo A transmizsiio do PDO & dependente

manuf event

atualizades imediatamente
apds areceprio do PDO.

de algum evento especificade pelo
fabricante do dispositive. Por
exemple, o dispositive pode ser
transtnitide de acorde com o timer
programade “Event Timer”™

Azynchronous
profile event

Oz dados mapeados s8o
atualizados irnediatamente
apds a receprio do PDO.

A transmizsdo do PDO é dependente
de algum evento especificads pelo
perfil (prafile) do dispositive.
Também pode ser programade para
ser transmitide de acorde com o
timer programade “Event Timer™.

- Sync Rate: Utilizado para definir o nimero de telegramas SYNC para a transmissao do
TxPDOs tipo “Synchronous cyclic”.
- Event Timer: Utilizado para definir um evento temporizado, 0 mesmo pode ou néo ser
utilizado como um evento para os TXPDO de acordo com a configuragéo do dispositivo.

- Inhibit time: tempo de inibigdo dos TXxPDOs, ou seja, esse é 0 tempo que o dispositivo nao
transmitird um PDO ap06s a sua transmissao.
- Compatibility: reservado.

NOTA!

No mestre, a transmissdo de PDOs assincronos, somente pode ser feita programando o timer
“Event Timer”.
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3.12.4 Mapeamento de objetos no PDO

Todos 0s PDOs podem transmitir ou receber até 64bits de informacdo, essa informag&o devera ser
configurada através do mapeamento dos PDOs que basicamente consiste em atribuir quais objetos serdo
transmitidos via TXPDOs e quais objetos receberdo via RxPDOs. Para cada dispositivo existira uma lista de
objetos que podem ser mapeados, bem como um ndmero maximo de objetos mapeados por TxPDO ou
RxPDO.

Como descrito anteriormente para ligarmos um TxPDO a um RxPDO ambos devem ter 0 mesmo
COB-I1D. Da mesma maneira, o tamanho total de bits mapeados nesses PDOs deve ser 0 mesmo, podendo o
TXPDO transmitir mais informagao que o0 RxPDO est& programado para receber e nunca o contrario.

Objetos Disponiveis Objetos Mapeados

2002 PO0Z Motor Speed (IMTEGERTE] ~ : 6041 Statusword [UMSIGHED1E)
2003 PO03 Matar Current [INTEGERTE)

2004 PO04 DC Yaltage IMTEGERTE]

200C PO12 Digital Input Status INTEGER1E)
200E PO14 Last Fault [INTEGER1E)

202 PO18 &1 Yalue IMTEGERTE]

23 POT9 412 alue IMTEGERTE]

2032 P0R0 Shaft Position INTEGERTE)

2034 PO5Z Pogition [fraction of revalution) (1M1
2035 P53 Position [number of revalutiong] (I
£ ¥ £ ¥

- | §-- | p | Du:uwnl

Para o mapeamento o dialogo dispdem de uma lista de objetos disponiveis para 0 mapeamento no
RxPDO ou TxPDO, uma lista dos objetos mapeados para 0 PDO em questdo, um botéo para inserir um
objeto no mapeamento “?”, um botdo para remover um objeto no mapeamento “?”, um botéo para subir o
objeto no mapeamento “Up” e um botdo para descer o objeto no mapeamento “Down”.

NOTA!
- Para RxPDO estardo disponiveis 0s objetos com acesso “rw” e “wo” e para TXPDO os objetos
com acesso “rw” e “ro”.
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3.13 Visualizador/configurador de conexdes entre PDOs

3.13.1 Visualizador/configurador de conexdes entre PDOs

Esta janela é utilizada para efetuar conexdes entre PDOs de transmissdo (TxPDO) e PDOs de
recepecdo (RxPDO) de dispositivos distintos.

MR Visualizador/configurador de conexoes entre PDOs

 Conexdies FDOs
Frodutor [TxPDO) Consumidaor [RxPDO)
[ - | | =l
| =l | =l

Consumidor [R=PDO]

Lizta
Coresdes

Aplica
Coresdes

Pradutor [TxPDO)

OK

Cancela

clif

Help

Veja também :
Procedimento para efetuar uma conexéo entre PDOs| 417
Listando as conexdes| 48

3.13.2 Procedimento para efetuar uma conexao entre PDOs

3.13.2.1 Procedimento para efetuar uma conexao entre PDOs

O procedimento de efetuar uma conexdo basicamente consiste em selecionar um dispositivo que
produza determinada informac&o (produtor) e um dispositivo que consuma essa informacao produzida para
a rede (consumidor).

Veja também :

Selecionando o produtor (TXPDO)! 427

Selecionando o consumidor (RxPDO)/ 437

Conectando o produtor (TXPDO) ao consumidor (RxPDO)/ 45
Conectado objetos de tamanho diferentes| 46
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3.13.2.2 Selecionando o produtor (TxPDO)

O produtor seré o dispositivo que enviara os dados para a rede. Para seleciona-lo utilize a caixa de
selecdo do mesmo.

Produtar [T«PDO]

| |

baster 1D #: 1 < Master] =
Haode D #: 2 < Node? »

Apos selecionar o dispositivo produtor uma lista serd preenchida indicando quais 0s TXPDOs
disponiveis e suas informacdes basicas.

Produtar [T«PDO]
|Master ID#: 1 < Master] » ﬂ

|T+PDO 1 : COB-D 020181 [Enable] [mw] |
T«FDO 1 : COB-ID 0x0181 [Enable] [rw)
TuPOM 2 - COR-D NP8 [Frahle] [r)
T=FDO 3 COB-ID 0x03871 [Enable] [rnw)
T«FDO 4 : COB-ID Ox042871 [Enable] [rw)
T«PD0O 5 COB-ID 0=0000 [Digacle] (]
T«PDO & : COB-ID 0=0000 [Digaale] [nw]
T«PDO 7 COB-ID 0=0000 [Dizacle] (]
T:-:IIZ'DEI g COB-ID 00000 [Dizasle) [rl.-:-.l]

|T+PD0 1 : COBAD 00181 [Enable] [mw) -l

N® do T=PDO / \

COB-ID do T=xPDO

Areszo do mapeamento:
rw — letturale scrita
to — zomente leitura

T=PDO habilitade ou
desabilitade {enable ou

dizable)

Apos selecionar um TxPDO uma lista sera preenchida indicando os mapeamentos atuais do
TxPDO e suas respectivas conexdes.

Frodutar [T«PDO])

|Master D #:1 < Mazter] » ﬂ

T«PDO 1 : COB-D 0x0181 [Enable] [re]

bapped O . while WORD 0 [UNSIGNEDTE)
Mapped 1 Write WORD 1 [UNSIGNED1E)
tMapped 2 : Wite WORD 2 [UNSIGNED1E)
tapped 3 : Write WORD 3 [UNSIGNED1E)

Ao efetuar um duplo clique com o mouse sobre as informag6es do mapeamento a tabela do
produtor serd deslocada para a posicéo do primeiro objeto mapeado.
Quando existirem conexdes relacionadas ao TxPDO sera indicado informagdes relativas a essa
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3.13.2.3

conexdo conforme exemplo a seguir :

Connected to Maode (D #: 2 < Made? > RxPDO 1
Mapped O Wiite WORD 0 [UNSIGHED1E]
tapped 1 Wiite WORD 1 [UNSIGHMED1E]
tapped 2 ; Wiite WORD 2 [UMNSIGHED1E]
Mapped 3 Wiite WORD 3 [UNSIGHED1E]

Nessa figura é informado que o TXPDO esta conectado ao RxPDO 1 do Node ID 2. Ao efetuar um
duplo clique com 0 mouse sobre essa informacg&o da conexdo a janela selecionara o dispositivo e seu
respectivo RxPDO na configuracdo do consumidor.

Se ndo existirem conexdes informadas para 0 TXxPDO e 0 mesmo esté habilitado (Enable)
significard que o mesmo esta configurado para produzir uma informacéo para a rede e nenhum outro
dispositivo esta configurado para consumir.

Selecionando o consumidor (RxPDO)

O consumidor sera o dispositivo que recebera os dados da rede. Para seleciona-lo utilize a caixa de
selecdo do mesmo.

Consurnidar [R=PDO]

=

bazter IDH: 1 < Master] »
\Mode D : -

Apos selecionar o dispositivo consumidor uma lista sera preenchida indicando quais os RxPDOs
disponiveis e suas informacdes basicas.

Conzumidar [FxPDO]
\Mode D #: 2 < Node2 » |

[R+PDD 2 - COB-ID 040202 [Enable] [rw]
FxPDO 3 : COB-ID 0x0402 (Enable] (]
FxPDO 4 : COB-ID 0x0502 (Enable] (na]

|R#PDO 1 : COB-D 040202 [Enable] () |

® do RxP DO / \

COB-ID do ExPDO

Arcesso do mapeamento:
rw — leiturale scrita
ro — somente leitura

E=xzPDO habilitado ou
desabilitade {enakle ou
dizable)

Apos selecionar um RxPDO uma lista serd preenchida indicando os mapeamentos atuais do
RxPDO e suas respectivas conexdes.
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Conzumidar [RxPD0O]
Mode 1D # : 2 < Node2 » |

Fx=PDO 1 : COB-D 0 [Enable] [rw]
tMapped 0 : Contralword [UNSIGHEDTG]

Ao efetuar um duplo clique com o mouse sobre as informag6es do mapeamento a tabela do
consumidor sera deslocada para a posi¢do do primeiro objeto mapeado.

Quando existirem conexdes relacionadas ao RxPDO serd indicado informagdes relativas a essa
conexdo conforme exemplo a seguir :

Connected to Master [0 #: 1 < Master] > TRPDO 1
tapped O Contralword [UMSIGNED1E]

Nessa figura é informado que o RxPDO esta conectado ao TxPDO 1 do Master ID 1. Ao efetuar
um duplo clique com o mouse sobre essa informagdo da conexdo a janela selecionara o dispositivo e seu
respectivo TxPDO na configuragéo do produtor.

Se ndo existirem conexdes informadas para 0 RxPDO e 0 mesmo esta habilitado (Enable)
significard que o mesmo esta configurado para consumir uma informacéao da rede que nenhum outro
dispositivo esta configurado para produzir.

Apos selecionar um produtor e um consumidor uma tabela seré preenchida com todos os objetos
mapeaveis de transmissdo do produtor e recepgdo do consumidor em questdo, ou seja, essa tabela contera
todos os objetos que poderao ser utilizados na transmissé@o pelo produtor e na recepcéo pelo consumidor.
Os objetos de transmissdo do produtor sempre estardo na lateral esquerda da tabela e coressponderdo as
linhas da tabela, os objetos de recepc¢do do consumidor sempre estardo na parte superior da tabela, ou seja,
corresponderdo as colunas da tabela.

Coansurnidor [M=M20]
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Os objetos destacados com a cor verde correspondem aos objeto mapeados atualmente, para
TxPDOs com acesso do tipo “rw” eles poderdo ser modificados e com acesso do tipo “ro” ndo poderéo ser
modificados.

Os objetos destacados com a cor laranja correspondem aos objeto mapeados atualmente, para
RxPDOs com acesso do tipo “rw” eles poderédo ser modificados e com acesso do tipo “ro” ndo poderdo ser
modificados.

3.13.2.4 Conectando o produtor (TxPDO) ao consumidor (RxPDO)

O procedimento de conexdo consiste basicamente em marcar através da caixas de check o objeto
produzido e seu respectivo objeto consumidor, conforme figura a seguir :

Conzumidor [RxPDO)

P099 Enahle INTEGER1E]
P100 Acceleration Time (IMTE!
P101 Deceleration Time (INTE!
P111 Direction of R otation (IMNT
P117 Positior Reference (IMTE
P119 Current Reference (Torg
P121 Speed Reference (IMTEC
P202 Operation Mode (INTEGE
P432 Starts STOP Function (1
P435 Starts MOVE Function (I
Cartrobaord (UMSIGREDTE]

Frodutar [T=FDO]

<

Write WORDD(UNSIGNERIEY [ [ [ I I 1 T T

Apos efetuado todas as conexdes necessarias entre 0s objetos produzidos e respectivos objetos
consumidores, basta cliquar no botdo “Aplica Conexdes” para que seja criada a conexdo em questao.

Durante o processo de criacdo da conexao desencadeado pelo botéo “Aplica Conexdes” varios
procedimentos de verificacdo serdo executados, em fungdo do nimero de objetos do produtor e consumidor
esse tempo poderd variar e chegar até a alguns segundos. Apos esse procedimento a janela de conexdes
conterd as seguintes informacoes:

Produtor [T=PDO] Caonzumideor [RxPDO)

Master D # 1 < Master] > |Mode 1D #: 2 < Nods2 » ~|
|T+PDO 1: COBAD 0+0181 [Enable) rw] v |R%PDO 1 : COB-ID 00181 [Enable] [rw] ~|
Comnected to Mode 1D #: £ < Node2 = M=MD0O 1 Comnected to Master D #: 1 < Master] » Tal"D0O 1

tMapped 0 ‘wiite WORD O [UNSIGHED1E] tMapped 0 : Contralword [UNSIGHEDTE)

Podemos observar que agora o TXPDO e 0 RxPDO possuem o mesmo COB-ID o que significa que
estdo conectados, também existe a informacao que tanto o TxPDO quanto o RxPDO estdo conectados.

O procedimento de “Aplica Conexdes” ndo salva diretamente nos dicionario de objetos do projeto
as novas configurag@es do PDO, para isso é necessario cliquar no botdo “OK” da janela de modo a
confirmar que todas as novas configuragdes sao validas.

Neste mesmo exemplo em determinadas situagfes é necessario preservar o mapeamento do
TxPDO para isso utilizaremos objetos “Dummy” no consumidor que s&o objetos virtuais utilizados para
consumir informac@es ndo necessarias para o dispositivo.
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Consumidor [R=PDO]
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Conzuridor [(R=PDO)

Frodutor [T=PDO]

{Node ID #: 2 < Node2 >

=]
=]

IMaster ID#:1 < Master »

IF!HF'DEI 1: COB-ID 0x0181 [Enable] {re)

IT:-:F'DD 1:COB-D 020187 [Enable] [rw]
Conrnccted ta Mode 1D #

M apped 0 W

Corncoted to Master 1D #: 1 ¢ Master] > TaPDO A
tapped 0 Controlword [UMSIGHED1E]
tapped 1 Durnmy [UMSIGHNEDTE]

tapped 2 : Durnmy [UMSIGHEDTE]
tapped 3 : Dummy [UMNSIGHEDTE)

2« Model » RuPDO A

ite WORD 0 (UMSIGMEDTE]
ite WORD 1 (UMSIGMEDTE]
ite WORD 2 (UMSIGMEDTE]
ite WORD 3 (UNSIGMEDTE]

Mapped 1 : W
M apped 2 ;W
tapped 3 ;W

3.13.2.5 Conectado objetos de tamanho diferentes

Através dessa janela é possivel conectar objetos de tamanhos diferentes para isso basta que a soma

dos objetos produzidos (linha) seja igual a soma dos objetos consumidos (coluna). Veja o exemplo a seguir:

Conzumidor [R=PDO]
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Nesse exemplo os objetos produzidos “Write WORD 1” e “Write WORD 2” que tem tamanho de
16 bits cada serdo consumidos pelo objeto “Target Velocity” que tem tamanho de 32 bits, ou seja, 16 bits +
16 bits = 32 bits.

Ap0s aplicar as conexdes 0s mapeamentos ficardo da seguinte forma.

Frodutor [T=PDO) Consumidor [R=PDO)

|Master ID #: 1 < Master » | |Node D #: 2 < NodeZ > ~|
|T+PD0 1: COBAD 040181 [Enable] fiw) | |R#PDO 1 : COB-ID 040181 (Enable] fw) |
Comnected to Mode 1D #: 2 < Mode2 » MxMDO 1 Corrected ko Master (D #: 1 < Master] » TxMDO

Mapped 0 wWirite WORD O [UNSIGHEDTE) Mapped 0 Controlword [UNSIGHEDTE)

tMapped 1 : Wirite WORD 1 [UNSIGHNEDTE) Mapped 1 Target Yelocity [INTEGER32)

Mapped 2 Wwiite WORD 2 [UNSIGNEDTE)

Outro exemplo :

Conzumidor [R=PDO]
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Frodutor [T=PDO] Consumidor [R=PDO])

Node D #: 2 < Node2 » |Master D #: 1 ¢ MasterT > ~|

|T+PDO 1: COB-D 040182 [Enable) [rw] | |R#PDO 1 : COB-ID 00182 [Enable) (] ~|

Cormectad bo Master 1D #: 1 < Master] > NaMDO A Cormected to Mode ID #: 2 Hode2 = Ta'DO A

M apped 0 Statusword (UNSIGNEDTE] Mapped 0 : Read BY'TE 0 [UMSIGMEDS)]

Mapped 1: Read BYTE 1 [UNSIGHNEDS]
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3.13.3 Listando as conexodes

Para listar as conexdes basta cliquar no botdo “Lista Conexao” que a seguinte janela aparecera:

M |ista de conexoes entre PDOs

COB-ID | Tw-Mode | TwFDO | Te-Object Te-Mapping | Ax-Mode | Rw-FDO | Rw-Object Rx-t apping
0:0181 1 1 3AD22zub0Wiite WORD O [UMSIGMEDTE] 2 1 E040sub0 Controlward [UMSIGMEDTE]
0«0181 1 1 3D23zub0\Wiite WORD 1 [UMSIGMEDTE]  mw 2 1 EOFFsub0 Target Yelacity (NTEGER3Z]  mw
0«0181 1 1 3D24zub0\Wiite WORD 2 [UMSIGMEDTE]  mw 2 1 EOFFsub0 Target Yelocity (NTEGER3Z]  mw
S >

Nessa janela aparecera todas as conexdes listadas por objeto.
S8o mostradas as seguintes informacdes da conexao:

- COB-ID: Indentificador do TxPDO e RxPDO.

- Tx-Node: N6 do TxPDO.

- Tx-PDO: Numero do TxPDO.

- Tx-Object: Objeto mapeado no TxPDO.

- Tx-Mapping: Acesso do mapeamento do TxPDO (“ro” ou “rw”).
- Rx-Node: N6 do RxPDO.

- Rx-PDO: Numero do RxPDO.

- Rx-Object: Objeto mapeado no RxPDO.

- Rx-Mapping: Acesso do mapeamento do TxPDO (“ro” ou “rw”).

3.14 Configuracéo darede

3.14.1 Gerar configuracéo
Para gerar a configuracdo do mestre basta cliquar no menu “Configuragdo” opcéo “Gerar”, ou
Uma vez gerada a configuragdo a mesma pode ser transmitida.
Veja também :

Transmitir configuracio | 497
Monitoracio onlinel 49
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3.14.2 Transmitir configuragao

Para transmitir a configuragdo do mestre basta cliquar no menu “Configuracdo” opcao
“Transmitir”, ou tecla F8 ou botio B .

Durante a transmissao de configuragdo do mestre tanto o programa do usuario em ladder quanto a
comunicacdo CANopen serdo interrompidos, apds a transmissao o programa em ladder sera executado € o
mestre inicializara a rede CANopen executando todos os servigos de inicializagdo inclusive a configuracdo
dos escravos.

Caso ndo seja possivel a comunicagdo com o mestre CANopen via porta modbus a seguinte janela
aparecera :

WSCAN VD1.00 x|

@ Equiparmenta ndo responde!

Neste caso € necessario verificar a correta conexao do cabo serial entre a porta serial do
computador e o conector serial do cartdo, também é necessario verificar a configuracdo serial utilizada pelo
software WSCAN e a configuracdo setada no cartdo em questéo.

Para acessar a configuracdo da serial basta cliquar no menu “Comunicac¢do” opgéo “Configura
Serial”, ou tecla Shift+F8 que a seguinte janela aparecera :

Comunicagan Serial E'
Puorta Serial
Porta zerial Ok
Enderzca |1 j
Tana da Transmiss3o o0 -
Paridzde: Ser

Mimea de Bitz de Dadoz: 8

Mimea de Stop Bits: -

o< Carcelz

3.14.3 Monitoragéao online

Apos transmitir a configuragdo do mestre e necessario monitorar se todos os dispositivos
configurados estéo conectados a rede e efetivamente comunicando para isso basta cliquar no menu
“Comunicacao” opcao “Monitoracdo Online”, ou tecla F9 ou botéo b

Neste momento 0 WSCAN tentara estabelecer a comunicagdo com o cartdo testando a
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comunicagdo com a mesma, se a comunicacao estiver OK a seguinte mensagem aparecera no status bar que
esta na parte inferior do WSCAN conforme figura a seguir:

Nesta mesma barra existira um indicador tipo LED da cor azul que ficara piscando indicando que

Porta USE aberta com sucessa,

a comunicagdo estd operando . .

Ap0s a efetiva comunicagdo em monitoracdo online a representagdo da rede aparecera da seguinte

maneira :

&

+
+

PLC11 ( Rev. 50 )

Master ID = - 1 < Master] > Bandrate - 500 Kbt/

[ ]] MNode ID # - 2 < Node2 >
fm SCA-05 220-230V 4-84 ( Rev_ 240 )

Cada dispositivo terd um LED indicando seu status conforme tabela a seguir:

Cor do LED | Condicfo Mestre Condicfo Escrave
YVerde - Comunicacio habilitada. - Identificado.
- Todos escravos mnicializados com - Configuradao.
SUCES50. - Controle de erros inicializado caso
- Menhuma falha de comunicacio fIECESSario.
detectada em algum escravo. - Intcializacio concluida pelo mestre.
- Menhum escravo reportou falha - Sem erro de inicializac 8o,
EMCY. - Sem erro de comunicacio.
- Mo foi reportade nenhuma falha
EMCT,
- Mo eatd executando reset.
Amarelo - Detectado falha na inicializagdo em - Beportou falha EMCTY.
(piscante) algum escrave - Executande reset.
- Detectado falha de comunicacio em | - Controle de erros ndo inicializado
algum escrave quands necessario.
- Algum escravo reportou falha
EMCY
WVermelho - Comunicacio desabilitada - Mio micializadoe.
(piscante) - Detectou falha de comunicagio.

Também ¢é possivel ter um status detalhado de cada dispositivo, para isso durante a monitoracdo

online clique sobre o dispositivo que as seguintes caixas de monitoragdo aparecerdo Q)!Eﬁ:




m E [I Software WSCAN 51

Status do Mestre

. Escravos obrigatdnos inicializados com sucesso,

0 Algum escravo apresentol emo na inicializacao. Detalhes

0 Algum egcravo apresentou falha de comunicacio.
0 Algum escravo reportou erro pelo objeto EMCY.
0 Comunicacio do mestre desabilitada.

() Buss O

0 Fover Off

Status do Node 2

& |dentificadn.

0 Configurada.

0 Controle de erros iniciado.

0 Inicializacdo concluida pelo mestre.

Q Erro na inicializagio.

0 Controle de eros detectou falha de comunicag3o.
i) Feportado eno via EMCY.

(o Executandn resst.

Q Toggle bit.

@) Indicacdes "Bus Off" e "Power Off" somente disponiveis para PLC11-01.

Quando for detectado falha de inicializacdo em algum escravo é possivel identificar em qual etapa
da inicializacdo aconteceu a falha, para isso clique no botdo “Detalhes” do status do mestre conforme
figuras a seguir:

Status do Mestre

. Escravos obrigatdnos inicializados com sucesso,

. Algum escravo apresentol emo na inicializacao. Detalhes

0 Algum egcravo apresentou falha de comunicacio.
0 Algum escravo reportou erro pelo objeto EMCY.
0 Comunicacio do mestre desabilitada.

() Buss O

0 Fover Off




52 WSCAN V2.0X m E [|

Status do Mestre (Detalhes)

Ultime era acezza SO0

Endereco node |P
MNode2
indice objeta : ||:I:-:1 Q0o

Sub-indice objeto - |EI:-:EIEI

Device Type

Acesso |reau:|

Cédiga de erro high : |EI:-:EI5EI4

Cadigo de erra low |EI:-:EIEIEIEI

S00 pratocol timed out,

No exemplo acima quando o mestre tentou escrever o objeto 1A03h sub-indice 1 o escravo
endereco 2 reportou erro que é detalhado na caixa de texto do dialogo em questdo. Para a solucéo do
problema reportado nesse dialogo é necessario verificar o objeto em questdo no “Dicionério de objetos” e
também no manual CANopen do dispositivo em questdo.

A informacao desse dialogo s6 é valida quando ocorrer erro de inicializacdo em algum escravo.

3.15 Interface com a programacao ladder

3.15.1 Interface com a programacéo ladder

Uma vez configurado, o mestre da rede fica responsavel por gerenciar toda a comunicacéo. No
entanto, deve ser possivel acessar os dados recebidos e transmitidos, e programar a logica de operagdo
desejada em ladder. Para isto, foram definidos dados disponibilizados na rede, blocos em linguagem ladder
e informac6es de status e controle da comunicacéo.

Veja também :

Mapeamento de meméria de 1/0] 3

Palavras de comando e estado da comunicacio| s31
Bloco ladder (SDO)! 56
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3.15.2 Mapeamento de memdaria de 1/0

Para o mapeamento dos dados em rede CANopen, séo disponibilizados words de leitura, words de
escrita, bytes de leitura e bytes de escrita. Os mesmos estdo organizados da seguinte maneira:

-PLC2:
Endereco Nome Acesso Via Ladder Mapeéavel
%RWO ... %RW31 Wordsde | Leitura RPDOs do mestre
Leitura (Input: escravo > mestre)
Words de Escrita
0, 0
HWWO .. %WW31 Escrita (Output: mestre - escravo) TPDOs do mestre
. Leitura
%RBO ... %0RB31 Bytes de Leitura (Input: escravo = mestre) RPDOs do mestre
%WWO ... %WW3L | B ita| ESCrita
() .. % ytes de Escrita (Output: mestre = escravo) TPDOs do mestre
-PLC11-01:
Endereco Nome Acesso Via Ladder Mapeéavel
9%RWA4200 ... %RWA4299 Wordsde | Leitura RPDOs do mestre
Leitura (Input: escravo > mestre)
%WWA4600 ... %WWa46gg |  VVordsde | Escrita TPDOs do mestre
Escrita (Output: mestre - escravo)

%RB4400 ... %RB4499

Bytes de Leitura

Leitura
(Input: escravo > mestre)

RPDOs do mestre

%WW4800 ... %WWwW4899

Bytes de Escrita

Escrita
(Output: mestre - escravo)

TPDOs do mestre

Estes marcadores séo volateis. Nestes marcadores que todos os dados enviados e recebidos via PDO

e EMCY serdo armazenados.

3.15.3 Palavras de comando e estado da comunicacgao

3.15.3.1 Palavras de comando e estado da comunicacao

Para indicacdo do estado e controle da comunicacéo da rede CANopen, sdo disponibilizadas
palavras de estado e controle. Os mesmos estdo organizados da seguinte maneira:

-PLC2:
Endereco Nome Acesso Via Ladder
%RS0 Estado da comunicacdo | Leitura
° CANopen (Input: escravo > mestre)
Estado do escravo Leitura
0, 0
YRSL ... %RS63 CANopen (Input: escravo > mestre)
Controle Comunicagdo | Escrita
0,
WCO CANopen (Output: mestre - escravo)
Endereco do escravo Escrita
0,
HWCL destino (Output: mestre - escravo)

- PLC11-01:
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Enderego Nome Acesso Via Ladder
%RS4000 Esmdogz&%;:: eage0 higﬂ;?escravo —> mestre)
%RS4001 ... %RS4063 EstagoAclj\loogsecnravo higﬂ’?escravo > mestre)
%WC4136 ComroéeA?\lO(;;:Q eagao (E(;ﬁ;gst mestre = escravo)
%WCA137 Endereggs(tii(r)]gscravo (E(;ﬁfcgst mestre = escravo)

Estas palavras terdo o significado conforme descrito a seguir.

Veja também :

Estado da comunicacio CANopen| 547

Estado do escravo CANopen! ss)

Controle da comunicacio CANopen| 56

Endereco do escravo destino| s |

3.15.3.2 Estado da comunicacdo CANopen

WORD que indica o estado da comunicacdo CANopen do mestre. Cada bit possui um significado:

Bit Descrigdo Valores

0..2 Reservado -

3 Inicializacdo dos 0: Procedimento de inicializacdo da rede CANopen néo
escravos esté concluido.

1: Todos os escravos configurados como obrigatérios
foram inicializados com sucesso.

4 Falha na 0: Nenhum escravo possui erro de inicializag&o.
inicializacdo dos 1: Ocorreu erro na inicializagdo de algum escravo. Caso o
escravos escravo seja obrigatdrio, o procedimento de inicializacdo

ndo podera ser concluido até que o mestre consiga
configurar este escravo.

5 Falha no controle  |0: Todos 0s escravos que possuem mecanismos para
de erros do escravo |controle de erros (Node Guarding ou Heartbeat) estéo

operando corretamente.
1: Ocorreu falha no mecanismo de controle de erros de
pelo menos um escravo.

6 Escravo enviou 0: Nenhuma ocorréncia do objeto Emergency foi detectada.

EMCY

1: Pelo menos um escravo reportou a ocorréncia de erro
através do objeto Emergency.

Reservado

Retorno do toggle
bit

Indica o valor do toggle bit que foi escrito na palavra de
comando. Sempre que um novo comando for enviado para
um escravo e o valor do toggle bit for comando for
alterado, ap0s executar 0 comando este bit assumira o
mesmo valor do bit de comando, fornecendo um feedback
para o programador que a agdo foi executada.

Reservado
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13 Bus Off (1551 0: Mestre normal.

1: Mestre ndo esta comunicando por erro de Bus Off.
14 Power Off (L)/551 | 0: Mestre com alimentagdo normal.

1: Mestre sem alimentacdo na interface CAN.
15 Comunicacéo 0: Comunicacdo operando normalmente.

desabilitada

1: Mestre recebeu o comando de desabilitacdo da
comunicacéo através da palavra de comando, e a
comunicacao foi desabilitada.

1) Indicagdes "Bus Off" e "Power Off" somente disponiveis para PLC11-01.

3.15.3.3 Estado do escravo CANopen

Array com 63 WORDs, onde cada posicdo representa o endereco do escravo na rede, indicando o
status deste escravo. Cada bit de cada escravo possui a seguinte fungéo:

Bit Descrigdo Valores
0 Escravo 0: Identificacédo do escravo néo realizada.
identificado 1: Identificacdo do escravo (através da leitura do tipo de
dispositivo) realizada com sucesso.
1 Escravo 0: Configuracéo do dispositivo ndo realizada
configurado 1: Procedimento de configuracdo do escravo realizado com
SUCeSSO.
2 Controle de erros | 0: Servigo de controle de erros néo iniciado.
iniciado 1: Servico de controle de erros para o escravo (guarding ou
heartbeat) iniciado.
3 Procedimento de 0: Escravo ndo foi inicializado pelo mestre.
inicializacédo 1: Mestre concluiu a inicializacéo do escravo.
concluido
4 Erro na 0: Escravo néo apresenta falha na sua inicializagio
inicializagéo 1: Escravo apresentou falha na sua inicializagdo. O
procedimento de inicializagdo ndo pode continuar até que
este escravo consiga ser inicializado.
5 Servico de controle |0: Servico de controle de erros ndo apresenta falha.
de erro (guarding | 1: Servico de controle de erros para o escravo (guarding ou
ou heartbeat) heartbeat) reportou uma falha.
detectou falha
6 Escravo enviou 0: Escravo ndo reportou a ocorréncia de erros via EMCY.
objeto EMCY 1: Escravo reportou a ocorréncia de erros via EMCY.
reportando a
ocorréncia de erro
7 Reset do escravo 0: Nenhum operacéo sendo realizada sobre o escravo.
1: Executando reset do escravo, devido a falha na
comunicacdo ou pelo comando executado sobre o escravo
na palavra de controle.
8...15 Reservado -
NOTA!

Apesar de a rede CANopen permitir enderegos de 1 até 127, o valor maximo de endere¢os
permitidos para os escravos é 63, pois as demais posi¢des ndo possuem palavras de estado correspondentes.
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3.15.3.4 Controle da comunicacdo CANopen

WORD que permite realizar algumas fungdes com relagdo a comunicacdo CANopen em um
dispositivo determinado. Cada bit possui um significado:

Bit Descrigdo Valores
0..7 Comando para o Comando de gerenciamento do estado do escravo. Os
escravo seguintes valores podem ser escritos nestes bits, de forma

que 0 mestre possa executar 0s comandos nos escravos
presentes na rede:

1:Start Node

2: Stop Node

128: Entre pre-operational

129: Reset Node

130: Reset Communication

O comando programado nestes bits sera enviado para o
escravo indicado na palavra de endereco do escravo
destino, sempre que o valor do toggle bit for alterado.

8 Toggle bit Bit que indica quando um novo comando pode ser enviado
para o escravo. Sempre que o valor deste bit for alterado
(0?1 o0ul?0), o mestre ird enviar o0 comando
programado nos bits O ... 7 para o escravo indicado na
palavra de endereco do escravo destino.

9..14 Reservado -

15 Desabilita 0: Mestre opera normalmente
comunicagéo 1: Interrompe a comunicacao e tratamento do mestre
CANopen CANopen. Ao colocar novamente o bit para 0 (zero), a

interface CANopen é reiniciada e o0 mestre repete o
procedimento de inicializacdo de todos os escravos.

3.15.3.5 Endereco do escravo destino

WORD que permite programar o endereco do escravo para o qual se deseja enviar um comando de
gerenciamento para o escravo na palavra de controle da comunicacdo. Os valores permitidos para esta
WORD sdo:

- 0: Mestre envia um comando do tipo broadcast (todos os escravos da rede devem executar o
comando).
-1...127: Endereco especifico de um escravo, para o qual o comando deve ser enviado.

3.15.4 Bloco ladder (SDO)

Para leitura/escrita em objetos dos escravos foi criado o bloco SDO que é utilizado no programa
ladder. Para maiores detalhes sobre o mesmo favor verificar no manual do WLP.
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3.16 Exemplo de configuracao de rede

3.16.1 Introducao

Mestre : PLC2 Rev. 130, Endereco: 1, Baudrate: 1000 Kbit/s
Escravo : SCA-05 Rev. 210, Endereco: 2

57

=

+ |

Master ID # : 1 = Master]l = Bandrate : 1000 Ebatfs
PLC2 ([ Rev. 130 )

Veja também :

Hode ID # : 2 = Hode2 =
SCA-05 220-230¥ 4-BEA ( Eev. 210 )

Configuracdo mestre (PLC2)! 71

Configuracdo do escravo (SCA-05)[ 57

PDOs do mestre (PLC2)| 57

PDOs do escravo (SCA-05)| 581

Conexdes PDOs! 60
Leitura do status do escravo no ladder do mestre| 62"

Comando do escravo no ladder do mestre| 637

3.16.2 Configuracado mestre (PLC2)

Padrdo, nenhum pardmetro modificado.

3.16.3 Configuracao do

escravo (SCA-05)

Padrdo, nenhum pardmetro modificado.

3.16.4 PDOs do mestre (PLC2)

No mestre foi criado um PDO de transmisséo “TxPDO” com COB-ID 0502h (mesmo COB-ID do
RxPDO do escravo) transmitindo trés UNSIGNED16, sendo eles Write Word 0, 1 e 2.

Também foi criado um PDO de recep¢do “RxPDO” com COB-ID 0482h (mesmo COB-ID do
TXPDO do escravo) recebendo trés UNSIGNED16, sendo eles Read Word 0, 1 e 2.

Pode-se notar que nos dois PDOs foram ligados dados INTEGER32 do escravo a dois
UNSIGNED16 do mestre. Isto é uma situagdo prevista pela rede CANopen que interpreta o nimero de bits
total mapeado nos PDOs. Isto também é necessario porque o mestre da rede CANopen néo possui objetos

INTEGER32 para 0 mapeamento, e também sabemos que o SCA-05 os objetos “Target Velocity” e

“Velocity Actual Value” sé utilizam a parte baixa da mesma, ou seja, 0s primeiros 16bits.
Somente é mostrado os PDOs habilitados, os demais foram desabilitados.
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Configuracao de PDOs < Master1 >

FDO

-I- Rw-FDO
Receive PDO 1
Receive FDO 2
Receive PDO 3
Receive PDO 4
Receive FDO 5
Receive PDO B
Receive PDO 7
Receive FDO 8

- Tw-PDO
I ranzmit FLIL T
Transmit PDO 2
Transmit FDO 3
Transmit PDO 5
Transmit FDO
Transmit PDO 7
Transmit PDO 8

%
¥ Enable COB-D hexal ; (0502 ¥ RTR Allowed
Tranzmizsion Type |asynchr0n0us [Manuf. Event] j SYMC Rate : _IZI
Ewent Timer : 10 4: .
Inhibit Time : 0 _IZI {%100us] Compatibility - _IZI &
Objetos Disponiveis Objetos Mapeados
3022 Wwhite WORD 0 [UMSIGNED1E] A (0: 3022 Wwirite WORD O (UMSIGNED1E]
3023 while WORD 1 [UNSIGHEDTE] 1. 3023 wAile WORD 1 [UMSIGHNEDTE]
3024 Wwhite WORD 2 [UMSIGNED1E] 2: 3024 Wirite WORD 2 [UMSIGNED1E]
3025 Wwhite WORD 3 [UMSIGNED1E]
3026 Wiite WORD 4 [UMSIGNEDE)
3027 Wwhite WwORD 5 [UMSIGMED1E]
3028 White WORD B [UMSIGNED1E]
3029 Wwhite WORD 7 [UMSIGNED1E]
3024 wiite WORD 8 (UMSIGNED1E]
30 2B "wiite WORD 9 [UMSIGNEDTE] b
< > < >

Up Dowin
Ok | Cancela | Ajuda |

FDO

Configuracao de PDOs < Master1 >

-I- Rw-FDO
Receive PDO 1
Receive FDO 2
Receive PDO 3
Receive FDO 5
Receive PDO B
Receive PDO 7
Receive FDO 8

- Tw-PDO
I ranzmit FLIL T
Transmit PDO 2
Transmit FDO 3
Transmit PDO 4
Transmit PDO 5
Transmit FDO
Transmit PDO 7
Transmit PDO 8

¥ Enable COBAD hexa) : (0482

%]

¥ RTR Allowed

Transmizzion Type : |asynchr0n0us [Maruf. Event) j SYMC Rate _IZI

Event Timer : JZ:I .

Inhibit Time : _|::| {%100us] Compatibility - _IZI &

Objetos Disponiwvers

Objetos Mapeados

Dummy (INTEGERS] ~
Doy INTEGER1E]

Dummy (INTEGER32)

Durnrny [UNSIGHEDE)

Durnmy [UNSIGMEDTE]

Dhummmy (UMSIGMNED32)

3CE2 ReadWORD O [UMSIGNEDTE)

3JCE3 ReadWORD 1 [UMSIGNEDTE)

3CE4 Read WORD 2 (UMSIGNED1E]

3CEE Read wWORD 3 (UMSIGNEDTE] b
< >

0: 3CEZ Read WwORD O [UMSIGNEDTE)
1. 3CE3 Read w0ORD 1 [UNSIGHNEDTE)
2: 3CE4 Read WORD 2 [UMSIGNED1E]

Up Dowin
Ok | Cancela | Ajuda |

3.16.5 PDOs do escravo (SCA-05)

No escravo foi criado um PDO de recepgédo “RxPDO” com COB-ID 0502h recebendo um
UNSIGNED16 para sua “Controlword” e um INTEGER32 para sua “Target Velocity”.

Também foi criado um PDO de transmissdo “TxPDO” com COB-ID 0482h transmitindo um
UNSIGNED16 com sua “Statusword” e um INTEGER32 com sua “Velocity Actual VValue”.

Somente é mostrado os PDOs habilitados, os demais foram desabilitados.
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Configuracao de PDOs < Node2 >

FDO

-I- Rw-FDO
Receive PDO 1
Receive FDO 2
Receive PDO 3

- T«-FDO
Transmit PDO1
Transmit PDO 2
Transmit FDO 3
Tranzmit PDO 4

¥ Enahble COB-D hexal ; (0502 v RTR &llowed

|asynchr0n0us [Maruf. Event) j SYMC Rate _IZI
—1 ms
_IZI {%100us] Compatibility - _IZI &

Objetos Mapeados

0: 6040 Controlword (UMSIGHEDE)
1. BOFF Taigel Yelouily INTEGER3Z)

Transmizzion Type :

Ewent Timer :

Inhibit Time :

Objetos Disponiwvers

Dummy (INTEGERS] ~
Doy INTEGER1E]

Dummy [INTEGER 32]

Durnrny [UNSIGHEDE)

Durnmy [UNSIGMEDTE]

Dummy [UMSIGHNED32)

2063 P099 Enable INTEGER1E)

2064 P100 Acceleration Time INTEGERTE)
2065 P101 Deceleration Time (INTEGER1E)
206F P111 Direction of Rotation INTEGERTE ¥
< > < >

Up Dowin

Cancela | Ajuda

Configuracao de PDOs < Node2 >

FDO

-I- Rw-FDO
Receive PDO 1
Receive FDO 2
Receive PDO 3
Receive PDO 4
- T«-FDO
Transmit PDO1
Transmit PDO 2
Transmit FDO 3

Tranzmit PDO 4

¥ Enahble COB-D hexal ; (D482 v RTR &llowed

|asynchr0n0us (M arwif. Evenl]j SYMC Rate _IZI

Transmizzion Type :

Ewent Timer : 10 4::| .
Inhibit Time : 0 _|::| {%100us] Compatibility - _IZI &

Objetos Disponiwvers

2002 POOZ Motar Speed (INTEGERTE) -
2003 POO3 Mulw Cunerd [INTEGERTE)]

2004 PO04 DC Yoltage [MTEGERTE)

200C PO12 Digital Input Status (INTEGER1E)
Z00E PO14 Last Fault [NTEGER1E]

2012 PO18 Al Walue IKTEGER1TE)

2013 PO19 412 Walue IKTEGER1TE)

2032 PORO Shaft Position (IMTEGERTE)

2034 PO52 Position [fraction of revalution] (1M1
2035 PO53 Position [number of revalutions] [IN ¥
< > < ¥

Objetos Mapeados

0: 6047 Statusword (UMSIGHEDTE]
1. BOBC Yeluiily Aclual Walue [INTEGER 3Z)

Up Dowin

Cancela | Ajuda
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3.16.6 Conexbes PDOs

Neste exemplo demonstro a configuragdo dos PDOs individualmente mais é possivel configurar
diretamente na janela de “Conexdes PDOs”, conforme figuras a seguir:

M Visualizador/configurador de conexoes entre PDOs

Conexties FDOs

Frodutor [TxPDO) Consumidaor [RxPDO)

[Master D # - 1 < Master! > =] [Mode 1D #: 2 < Nods? > -]
|T+PD0 4 : COB-ID 040502 (Enable] (w) =] |R#PD0 4 : COBAD 040502 [Enable] ) =]
Connected to Node ID # : 2 < Mode2 > B=PDO 4 Connected to Master 1D #: 1 < Mazter] » T2PDO 4

tapped 0 : Wiite WORD 0 [UNSIGHMED1E) tapped 0 : Controlword [UNSIGHED1E]

tapped 1 Wwhite WORD 1 [UNSIGHEDTE) tapped 1 Target Welocity (INTEGER 32)

Mapped & : Wiite WORD 2 [UNSIGNED1E]

Consumidor [R=PDO]

wlslglalsls <3 (N (P T T o I B [y [ Lista
££§§55832%553§5% Conexdes
Zlalslz|g|Ela Ele|E|@|@2|o|a|d|E
Ele8s|S|5|® 2|85 5zg (2|8 Aplica
E|p|E|E|L 2 cl-|E|c|c|lo|lu|els Conewfies
mmﬁgogg'ﬁga-g:%%%b“a
e || c|le|(o|f BT | |B|E (S| 2| =[5
= | 2 m|=|=Z | 2|5 | &8 |8 |0 || l2|s

=) -QEUEmw38§=EmEQ=g

= 2 = = O = = 0 < 0 < = = = |~

0 QSEQ‘““’ED»—n.Hgn.m‘l}

& e (O |0|@ B I5 ol g|g o|lolc|l|L|s

= I“'\-U'_I'!.—NNU—J.‘E%D]B]EE.QUUD'I

s T |R|F|¥|8 2| E|&|2|2|8B|5|5|&

= oo o | o |locjlalo ZE | ||| cacl|lZ ||| -

=

(=}

= N I | A |
A A | I O At oK |
N N | | oy | 4 o

write worp 3(unsteuente) ([ (T (T T T T T e Qamea

L4 > Help
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Conexties FDOs
Frodutor [TxPDO) Conzumidar [R=PDO]
[Mode 1D #: 2 < Nods2 > =] [Master D # - 1 < Master! > =]
|T+PDO 4 : COB-ID 040482 (Enable] (w) =] |R#PDO 4 : COBID 040482 [Enable] ) =]
Connectad to Master ID #: 1 < Master] » AxPDO 4 Connected to Mode 1D #: 2 < NodeZ > T«PDO 4

Mapped O : Statuzword [UNSIGHED TG Mapped 0: Read WORD 0 (UMSIGNED1E]

tapped 1 : Velocity Actual Value INTEGER 32) tapped 1 : Read WORD 1 [UNSIGNED1E]
tMapped 2 . ReadWORD 2 (UNSIGNED1E)

Consumidor [R=PDO)

© o oo o oo oo < [ReadWORD 11 (UNSIGNEDME)|  Lista
o lo|la|lo|lo|lo|lo|lala|o Coresdes
WU U w| wu w w wu|lw |zl |=|=]=
Z|Zz|z|=z|z|Z|=|Z2|Z2|&a|5|6a|o|lo|o

QDo o & 0 090 5555|566 Aplica
n|m| 6| 6|l | 6|l n|6|lz|lz|Z2|2|Z2|2 [Flliet
=z | zZ2 | Z2Z|z|z|=z|Z2|2|=z|5|5|5|5|5|5 Conexdies
3 (=2 | 2|22 |=2|2|2|=|=|=|=|=|=
22222222252 |lalal3|la

— | 4| e -1 w1 || ®m | == | == = | —
ola|lo|la|lala|lalalalalalala|ola

rle || e |e|e|le| ele|e|e|e|e|e|x

= = = = = = = = = = = = = = =

(1] (11 m (1] (1] (] (1] (1] (] (1] (1] (] (1] (1] (1]

L5 L i [ ) L5 L i L5 L i L5 L5 L i L5 L5 L i L5 L5

e = I v = = I O = ™

Maodes of Operation Display (INTE

Frodutor [TxPDO)

Position Actual Value (INTEGER:32!

Position Actual value in User Unik

Velocity Sensor Actual Value (TNTE

]
s

elif

velocity Demand Yalue (INTEGER S

Cancela

ninlininiE jﬁ Read WORD [ (UNSIGNED1E

|
N |
HiRnnEEn
HiEEEEE
o {
o {
HiRnnEEn
HiRnnEEn
o {
HiEREEnn
HiRnnEEn
o {
HiEREEnn
HiRnnEEn
o0 DL

<

Help

l
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3.16.7 Leitura do status do escravo no ladder do mestre

A leitura do status do Node 2 ¢ feita pelo “Word Leitura Estado 2” %RS2 e transformada em
marcadores de bit através do bloco “DMUX”.

[ElrLc2_scaos.1dd

0 f
EM TRAMZFER EMO EH OrUE EMO A )—
RS2 WSRO OST e 27000 SARIVT000) HW WO P SEhIE 2000
1 A1 ehlE2001
w2 [ bl E2002

i e 2005
2 w4 b ah T 2004
HE PR E 2005
HE B CME 2006
3 =7 I seME 2007
Wi f e T 2005
23 Desahilitado
4 510 b Desabilitada
“1 ¥ Desabilitada
#12 [ Desabilitada

3 713 ¢ Desahilitadas
w14 P Desabilitado
6 =18 P Desabilitado
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3.16.8 Comando do escravo no ladder do mestre

3.17
3.17.1

Na “Word Escrita 0” ¢ feito 0 comando légico do drive para habilitar e desabilitar o mesmo.
Na “Word Escrita 2” é feito a referéncia de velocidade do drive.

[&l PLcz_scaos.idd

u] 1 2 3 4 5 g 7 a 3 Y
TTEO0 2011
u —I I EN TRANSFER ENO { )—
15 HsRe 05T b 2awrwo
1
2TTWE00 24ME2012
2 —M EN TRANSFER END { )—
N EE 05T b sevirwn
3
4
54ME2013
3 EN  MATH EMD EN  MATH EMO ——( )—
welTWE01 MOATAL RESHP SRIWIL00 eMWET100 MODATALH GLUOC e 2eBWI102
B # W OPERATOR RESL P 2hIE7101 WeMWFT101 MDATALL FREM P “eRWFTLOS
32767 MOATAZ SIGHAL e 2eRAZ2021 J M OFERATOR COLER e 2cBIZ2022
10000 |OATA 2 SIGHAL b Bapanas
7
g
24ME2014
4 EN TRANSFER ENO { )—
wMWTL02 | M SR 05T b wewirwrz
10
W

Exemplo de configuracéo follow CANopen

Introducéo

A funcéo Follow faz o sincronismo de velocidade ou de posicdo entre dois ou mais
motores. O sincronismo é estabelecido através do envio de telegramas do tipo PDO do produtor
Follow para os consumidores Follow. Em uma rede CANopen pode-se configurar um produtor
para um ou varios consumidores. Também é permitido configurar varios produtores para varios
consumidores, dede que cada produtor utilize um Cobld diferente. A funcdo Follow quando
ativada reserva o RPDO 01 e TPDO 01.

Frodutor

TPDO 01
- velocidade
- posizEo0

Cansurnidor

RPDO O
-velocidade

- posica0

CAMNDpEn
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Veja também :
Configuracdo WSCAN | 64"
Configuracio WLP| 671

Parametrizacio CFW11 e PLC11/ 67

Configuracdo WSCAN

No WSCAN é montada toda a configuragdo de comunicacao e definido quem é o
produtor e o consumidor Follow.

A figura a seguir ilustra um exemplo de configuracao da rede CANopen com trés
equipamentos, um mestre e dois escravos. O escravo 2 esta configurado como consumidor
Follow e o escravo 3 como produto Follow.

++ Master ID #: 1 <= Master]l » Bandrate : 250 Ebitfs
PLC11 ( Rev. 120 )

&% |NodeID #:2 « Node2 - consamidor »
0 PLC11 ( Rev. 120 )
KIITIZITII]
[T Hode ID # : 3 = Hode3 - produtor =
0 PLCIL { Rev. 120 )

Na janela de Configuragdo, na aba FOLLOW, é realizada toda a configuracdo dos PDOs
para a funcéo Follow.

Inicialmente deve-se definir o equipamento que sera o produtor, informando o Cobld do
PDO. E necessério definir se a velocidade é tedrica ou real, como ilustra a figura a seguir.




Software WSCAN
Configuragio do Escrave <Hode3 - produtor> |X |
MMT | NODE GUARDING |
PROD. HEARTBEAT | EMCY FOLLOMW
FOLLOW :

™ Desabilita
@

" Habilita Consumidor

COBHD (hewa) : |0183

FONTE DAVELOCIDADE
* Real

" Referéncia

0k I Cancelar Eplicar Ajuda
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Préximo passo € a configuragcao do consumidor conforme figura a seguir. O Cobld do

consumidor deve ser igual ao Cobld definido no produtor.

Configuragio do Escrave <HodeZ - consurider> |X |
MNMT | NODE GUARDING |
FPROD. HEARTBEAT I EMCY FOLLOW
FOLLOW
™ Desabilita

™ Habilita Produtor

COBHD [hexa): [0183

FONTE DA VELOCIDADE
" Real

" Refergncia

0k I Cancelar Aplicar Ajuda
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As defini¢cdes realizadas através da janela de Configuragéo Follow podem ser

observadas na janela Configuracdo de PDOs.

A figura a seguir ilustra a configuracéo do PDO de transmissao (TPDO 01) no produtor
Follow. Todas as op¢des de configuracdo do TPDO 01 séo travadas, pois a funcéo Follow esta
habilitada.

Configuragio de PDOs < Hode3 - produtor, >

—FDO

R=-PDO
Receive FDO 1
Receive PDO 2
Receive PDO 3
Receive FDO 4
[=- T#-PDO
Transmit PDO 1 (FOLLOW)
Transmit PDO 2
Transmit DO 3
Tramsrit PDO 4

Transmission Type:  [=nch W -] SYNCRate: |l =]
Event Timer : _,: ms

Inhibit Time : _|:| {5100us) Compatibility : {11 _]:| e
Obijetos Disponiveis Obijetos Mapeados

3024 Parts of Rotation 4138 [UNSIGNED1E) &
302B Rotations 4139 (UNSIGNED18)

302C Speed 4140 [UNSIGNED18)

302D Reserved 4141 (UNSIGNEDS)

302E Reserved 4142 (UNSIGNEDS)

302F Follow Type 4143 [UNSIGNEDS)

31F8 White WORD 4600 (UNSIGNED16)
F1F9wiite WORD 4601 [UNSIGNED16)

F1Fa White WORD 4602 (UNSIGNED1E)

31FB Wiite WORD 4603 [UNSIGNED1E1 ¥

0: 3024 Parts of Rotation 4138 (UNSIGNED1E)
1: 302B Rotations 4133 [UNSIGNED1E]
2: 302C Speed 4140 (UNSIGNED16)

| k| & | |
= % Up Do
0Ok | Cancela | Ajuda |

A figura a seguir mostra a configuracéo do PDO de recep¢édo (RPDO 01) no consumidor
Follow. Todas as op¢des de configuracdo do RPDO 01 sao travadas, pois a funcédo Follow esta
habilitada.

Configuragio de PDOs < Hode2 - consumidor, >

—FDO

[=}- R=-PDO
|
- Receive PDO 2
Receive PDD 3
Receive PDO 4
(=) Tw-PDD
Transmit PDO 1
Transmit PDO 2
Transmit DO 3
Tramsmit PDO 4

F Ensble  COBAD(hewa):[0iz@ | ¥ RTR Alowed

Transmission Type:  [=nch 1 ~| SYNCRate: |1 _,::i
Ewvent Timer : _|: e

Inhibit Time : _|:| {5100us) Compatibility : {11 _|:| e
Obijetos Disponiveis Obijetos Mapeados

Durmmy (INTEGERS) A 0: 3024 Parts of Raotation 4138 (UNSIGNED 18]
Dummy (INTEGER18) 1: 302B Rotations 4139 [UNSIGNED16]

Durmmy (INTEGER32) 2 302C Speed 4140 (UNSIGNED16)

Dummy (UNSIGMEDE)

Dummy [UNSIGMED1E)

Dummy [UMSIGNED32)

3024 Parts of Rotation 4138 [UNSIGNED16)
3028 Rotations 4133 [UNSIGNED16)

302C Speed 4140 [UNSIGMNED16)
302D Reserved 4141 [UNSIGNEDS] s
£ > £ 2
- Up (a1}
0Ok | Cancela | Ajuda |
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3.17.3

A taxa de comunicacao e o numero de telegramas na rede CANopen podem influenciar
na preciséo do posicionamento. Recomenda-se utilizar a fungéo Follow com no minimo 250bps
de taxa de comunicacéo.

Quando a func¢éo Follow for habilitada em uma placa PLC11 e esta estiver operando
como mestre CANopen, a mesma deverd ser inicializada toda vez que a fungéo Follow for
modificada, de Produtor para Consumidor ou Consumidor para Produtor.

Configuragéo WLP

O Bloco Follow é utilizado para configurar o sincronismo no consumidor. Para maiores detalhes
consultar o Help do WLP.

0

1 2 3 4 5

WhIEA100

9
WEXE3101

'H |

weblEe101 w102
2 —| I EM  FOLLOW EMO { )_
1/ M sLAvE
3 1 M HASTER
Mesma M OIRECTIOM
100.0 W ACCELERATION
4 Posigia M MODE
CAM M S0URCE
5 Feal WAHIS

=

3.17.4 Parametrizagdo CFW11 e PLC11

CFW11:

P0202 — selecionar controle por encoder (4); (Produtor e Consumidor)

P0221 ou P0222 — parametrizar um dos parametros para PLC11 como referéncia; (Produtor e

Consumidor)

PLC11:

P1262 — informar a resolucéo do encoder principal; (Produtor e Consumidor)
P1285 — Habilitar protocolo CANopen (1); (Produtor e Consumidor)

P1286 — Endereco CAN; (Produtor e Consumidor)
P1287 — Taxa comunicac¢éo; (Produtor e Consumidor)
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