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Isolamento rinforzato
PELV (Protective Extra Low Voltage) EN 61800-5-1.

Introduzione
Il presente manuale descrive la scheda opzionale EXP-CAN/DN-ADV per il colle-
gamento dei Drive serie ADV200 alle reti CANopen o DeviceNet
E’ possibile montare una sola scheda bus di campo per Drive.
I manuale si rivolge a progettisti e tecnici di manutenzione e messa in servizio di
sistemi CANopen e DeviceNet. E necessaria dunque una conoscenza di base di
CANopen e DeviceNet, vedere i seguenti manuali:

- CANopen CAL-Base COMMUNICATION PROFILE for Industrial Systems; CiA
Draft Standard 301 Version 4.2 Date 13 February 2002 by CAN in Automation e. V.

- DeviceNet Specifications. Volume 1 - DeviceNet Communication Model and
Protocol (Pubblicato da ODVA).

- DeviceNet Specifications. Volume 2 - DeviceNet Device Profiles and Object
Library (Pubblicato da ODVA).

Fissaggio

Fare riferimento al capitolo “Installazione schede opzionali” del manuale
ADV200 Guida rapida: la scheda deve essere inserita nello slot 3.

Connessione

123 45

IREEN

Sezione dei cavi: 0.2 ... 2.5 mm? (AWG 24 ... 12)

Per il collegamento al Bus deve essere usato un doppino schermato (del tipo in-
dicato dalla specifica CANopen o DeviceNet) che deve essere posato separato
dai cavi di potenza, con una distanza minima di 20 cm. La schermatura del cavo
deve essere continua e lo schermo connesso a massa in un solo punto.

Deve altresi essere assicurato il collegamento equipotenziale dei nodi CAN bus
ADV200 tramite il morsetto 1 (V- / CAN_GND) della scheda.

PIN DeviceNetI CANopen I Funzione I Max

Morsetto BUS: consente di collegare la scheda alla rete CANopen o DeviceNet

INTERNAL SUPPLY
(Connection not insulated)

1] 2][3] 4][5]

From Regulation card

EXTERNAL SUPPLY
(Connection optocoupled)

Extoml supplor 5

S3

(0V 24 OUT) (+ 24V OUT)

(¥*) L'alimentatore deve essere dimensionato in accordo alle specifiche del bus utilizzato (CANopen o DeviceNet). La scheda assorbe
30 mA@24V.

1 |V- CAN_GND | Terra/0V/ V- oV

2 | CAN_L CAN_L Linea bus CAN_L (dominante bassa) -
CAN

3 | DRAIN SHLD Schermatura CAN - -

4 | CAN_H CAN_H Linea bus CAN_H (dominante alta) -

5 |V+ CAN_V+ | Alimentazione positiva esterna CAN (dedicata per alimentare transceiver e optocoupler) | 11 ... 30V
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Attenzione!

Leds

e e T T TR TTATA
Nota sulle terminazioni :

Il primo e I'ultimo nodo della linea CAN devono avere una resistenza da 120 ohm tra i pin 2 e 4.
[ e e e O T O

T e e e AT
E’ necessario alimentare i morsetti 1-5:

- se si utilizza un alimentatore esterno la rete risulta isolata galvanicamente,

- se si deriva dalla scheda di regolazione (morsetti C3/S3, +24Vout / 0V24 out) la rete NON ¢ isolata
galvanicamente. Inoltre non deve essere superato il valore massimo di corrente disponibile (totale
max = 150 mA @ 24V), incluse eventuali altre schede di espansione.

- nelle reti CANopen in generale, il collegamento CAN_GND deve essere condiviso tra tutti i nodi parteci-
panti, a meno che la rete CANopen non sia completamente isolata galvanicamente. Qualora un nodo (ma-
ster o slave) non disponga della connessione CAN_GND, oppure quest’ultima non venga usata, & compito
dell'utilizzatore garantire la massima reiezione ai disturbi di modo comune per tutti i partecipanti alla rete.
e T

La connessione tra le singole schede é realizzata con un cavo schermato, come
illustrato nella figura seguente.

MASTER
CANopen

...30 Vde

ADV200
ADV200-WA

EXP-CAN/DN-ADV

ADV200
ADV200-WA

EXP-CAN/DN-ADV

11

12345

OO0

12345

OO0

5
=
Q.
S
7]
=
=
k]
>
[Ye}

CAN-L
©|CAN-H
©@|CAN_GND

?

[I 120 ohm 120 ohml—l

+5VC

-

AL
OoP
PWR

LEDs

CANopen DeviceNet

AL

(rosso)

ON: I'interfaccia CANopen si trova in allarme Indicatori dello stato della connessione

oP

(verde)

ON: I'interfaccia CANopen si trova nello stato Operational DeviceNet, vedere tabella seguente.

PWR

(verde)

Indica che I'espansione ¢ alimentatata ed attiva

+5VC

(verde)

Indica che il nodo CAN optoisolato € alimentato correttamente.
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oP AL Significato
ON ON Power-up della scheda
BLINK | BLINK | Self test e Duplicate MAC-ID check in corso
BLINK OFF | Attesa configurazione del Master /o Polling I/0 non attivo
ON OFF Polling 1/0 attivo, stato operativo
OFF BLINK | Fault recuperabile (DUP MAC-ID fail, bus-off, bus-loss)
OFF ON Fault grave (errore di configurazione, errore interno)
OFF OFF DeviceNet non configurato

Riconoscimento della scheda opzionale

T+ T EN LOC  ILim  m0 AL
e R s | s [ s Y s R s R e |

MESSAGE 01
Option detect slot 3
Code: 0004H-4

2

T+ T EN
s [ s [ s [ s [ s

01 MONITOR

02 DRIVE INFO
03 STARTUP WIZARD

04 DRIVE CONFIG

LOC ILim n:0 AL
s [ s |

»

e
02.17 PAR : 534
Slot 3 card type
Can/Dnet

Value 4

1 - All'accensione il drive riconosce la presenza della scheda opzionale nello slot di
espansione 3, sul display per alcuni secondi viene visualizzato questo messaggio.

2- Nel menu 02 INFORMAZIONI DRIVE, delezionare il parametro PAR 534 Tipo
scheda slot 3 per leggere il tipo di scheda riconosciuta.

Valore Descrizione Tipo scheda
0 Nessuna -
4 Can/Dnet EXP-CAN/DN-ADV
255 Sconosciuta -
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1.0 Interfaccia CANopen

CANopen € un profilo di comunicazione per sistemi industriali basato su CAL.

I documento di riferimento ¢ la specifica CANopen CAL-Base COMMUNICATION
PROFILE for Industrial Systems; CiA Draft Standard 301 Version 4.2 Date 13
February 2002 by CAN in Automation e. V.

Il drive implementa anche il profilo DS402 secondo la specifica CANopen Device
Profile Drives and Motion Control v4.02

Come protocollo CAN (ISO 11898) viene usato CAN2.0A con lidentificatore a 11
bit.

L'interfaccia integrata CANopen & sviluppata come Minimum Capabilty Device.
Lo scambio di dati avviene ciclicamente; I'unita Master legge i dati messi a dispo-
sizione dagli Slaves e scrive i dati di riferimento agli Slaves.

1.1 Funzionalita CANopen

In questo capitolo vengono descritte le funzionalita del profilo di comunicazione
CANopen.

Caratteristiche principali:
1) Viene gestito il Minimum Boot-up; il Extended Boot-up (CAL) non & supportato.

2) E’implementata la funzionalita SYNC.

3) Lassegnamento dinamico dei PDO e RTR.

4) Viene gestito il Node Guarding e il protocollo di HeartBeat.

5) Viene gestito il messaggio d’emergenza (EMERGENCY).

6) La funzione Dynamic ID distribution (DBT slave) non € gestita.
)

~

E’ implementata una Pre-Defined Master/Slave connection per semplificare

il lavoro svolto dal Master durante la fase d'inizializzazione. Inhibit-Times

(espresso in unita di 100 uS) & modificabile fino ad un valore di 1 min.

8) La sincronizzazione ad alta risoluzione non € supportata.

9) Non viene gestito TIME STAMP.

10) Nell’accesso ai parametri strutturati il sottoindice opzionale OFFhex (accesso a
tutto 'oggetto) non & gestito.

11) Per ragioni di efficienza viene gestito solo il trasferimento dati Expedited (max.

4 Byte) dei servizi SDO.

1.1.1 Pre-defined Master/Slave Connection

Il Pre-defined Master/Slave connection consente una comunicazione peer-to-peer
tra un Master e 127 Slave; I'indirizzo di Broadcast & zero.

1.1.2 NMT Servizi (Network Management)
| servizi NMT mandatorysono:

- Enter_Pre-Operational_State CS =128

- Reset_Node CS =129

- Reset_Communication CS =130

Essendo usato il Minimum Boot-up sono gestiti anche i seguenti servizi NMT:
- Start_ Remote_Mode CS=1

- Stop_Remote_Mode CS=2

I COB-ID di un servizio NMT utilizzato per I'inizializzazione € sempre 0; CS ¢ il
Command Specifier che definisce il servizio NMT.
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1.1.3 Inizializzazione

Il drive ADV supporta il meccanismo di Node Guarding e HeartBeat. La confi-

gurazione del Node Guarding ¢ effettuabile dal master mediante gli elementi

dell'Object Dictionary previsti dallo standard (1006h, 100Ch, 100Dh) e gli oggetti
1016h e 1017h per HeartBeat.
Il drive verifica il funzionamento del master mediante il Life Guarding. Qualora il
controllo fallisca, il drive attiva I'allarme di Bus Loss. La soglia di Life Guarding &

cosi calcolata:

Valore

Condizione

60ms
SYNC_PERIOD (*)

Default. Nessuna parametrizzazione del Node Guarding.

LIFE_TIME_FACTOR

Uso della modalita sincrona. Se non indicato dal master, il
LIFE_TIME_FACTOR e pari a 3 per default.

NODE_GUARDING_PERIOD (*)

impostato dal master

LIFE_TIME_FACTOR

e pari a 3 se non diversamente indicato.

1.1.4 Oggetti di Comunicazione
In questo capitolo vengono descritti gli oggetti di comunicazione del protocollo
CANopen gestiti dalla scheda d’interfaccia.Gli oggetti di comunicazione gestiti

sono i seguenti:

1) 1 SDO Server in ricezione.

2) 1 SDO Server in trasmissione.
3) 4 PDO inricezione.

4

~N O O

1 SYNC object.

1 Emergency Object.
1 Node Guarding - Life Guarding.

)
)
)
) 4 PDO in trasmissione.
)
)
)

Nella seguente tabella sono illustrati gli oggetti di comunicazione in ordine di
priorita crescente verso il basso, e il Message Ildentifier; per ottenere il COB-ID

risultante, a tale numero va aggiunto il Node-ID (indirizzo scheda).

0BJECT MESSAGE ID
NODE GUARDING & HB | 1792 700h+Nodeld
1st SDO rx 1536 600h+Nodeld
1st SDO tx 1408 580h+Nodeld
1st PDO tx 384 180h-+Nodeld
1st PDO rx 512 200h+Nodeld
2nd PDO tx 640 280h+Nodeld
2nd PDO rx 768 300h+Nodeld
3st PDO tx 384 380h-+Nodeld
3st PDO rx 512 400h+Nodeld
4th PDO tx 640 480h+Nodeld
4th PDO rx 768 500h+Nodeld
EMERGENCY 220 80h+Nodeld
SYNC 128 80h

NMT Network Management

Tabella 1.4.1: Oggetti di Comunicazione

ITA-6



1.1.5 Elementi Object Dictionary

Il dizionario oggetti (Object Dictionary) € accessibile mediante un master CANopen.
Nella seguente tabella sono riportati gli oggetti di comunicazione impiegati e I'ac-
cessibilita con master CANopen.

Index (hex) | Name
1000 Device Type
1001 Error Register

1002 Manufacturer status register
1005 COB-ID SYNC Message
1006 Communication cycle period
1008 Manufacterer Device Name

1010 Store parameter
1009 Manufacturer Hardware Version

100A Manufacturer Software Version
100C Guard Time

100D Life Time Factor

1014 COB-ID Emergency

1016 HeartBeat time consumer

1017 HeartBeat time producer

1018 Identity object

1400 1st Receive PDO

1401 2nd Receive PDO

1402 3rd Receive PDO

1403 4th Receive PDO

1600 Receive PDO1 mapping parameter
1601 Receive PDO2 mapping parameter
1602 Receive PDO3 mapping parameter
1603 Receive PD04 mapping parameter
1A00 Transmit PDO1 mapping parameter
1A01 Transmit PD02 mapping parameter
1A02 Transmit PDO3 mapping parameter
1A03 Transmit PDO4 mapping parameter
1800 1st Transmit PDO

1801 2nd Transmit PDO

1802 3rd Transmit PDO

1803 4th Transmit PDO

Tabella 1.5.1: Oggetti profilo di comunicazione CANopen impiegati

Gli oggetti indicati in grassetto nella tabella permettono di scrivere i parame-
tri assegnati con lo scambio dati nel PDO.

Il criterio di assegnazione é variabile e dipende dalla dimensione (in byte)
del parametro scambiato.

1.1.6 RX PDO Entries

Per quanto riguarda il PDO Communication Parameter (index 1400h, 1401h) esso
€ cosi strutturato:
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1) Subindex 0 (Number of supported entries) = 2.

2) Subindex 1 (COB-ID usato dal PDO) é strutturato come segue:

- Bit 31 (PDO valido/non valido) & impostabile via SDO.

- Bit 30 (RTR Remote Transmission Request) = 0 poiché questa funzionalita
non & supportata.

- Bit 29 = 0 poiché usato 11-bit ID (CAN 2.0A).

- Bit 11-28 non usati.

- Bit 0-10 COB-ID (vedi tabella 1.4.1).

3) Cyclic-synchronous Subindex 2 (Transmission Type), oppure sincrona secon-
do come impostato dal master (1 se previsto SYNC, 254...255 se asincrono).
Se non indicato & attiva la modalita sincrona.

1.1.7 TX PDO Entries

Per quanto riguarda il PDO Communication Parameter (index 1800h, 1801h) esso

e cosi strutturato:

1) Subindex 0 (Number of supported entries) = 3.

2) Subindex 1 (COB-ID usato dal PDO) é strutturato come segue:

- Bit 31 (PDO valido/non valido) & impostabile via SDO.

- Bit 30 (RTR Remote Transmission Request) = 0 poiché questa funzionalita
non & supportata.

- Bit 29 = 0 poiché usato 11-bit ID (CAN 2.0A).

- Bit 11-28 non usati.

- Bit 0-10 COB-ID (vedi tabella 1.4.1).

3) Cyclic-synchronous Subindex 2 (Transmission Type), oppure sincrona secon-
do come impostato dal master (1 se previsto SYNC, 254...255 se asincrono).
Se non indicato & attiva la modalita sincrona.

4) Inhibit time

1.1.8 SDO Entries

Viene utilizzata solo la modalita di trasferimento dati Expedited (max. 4 Byte).

Per quanto riguarda il SDO Communication Parameter esso € cosi strutturato:

1) Subindex 0 (Number of supported entries) = 3 poiché il dispositivo & un Server
del servizio SDO.

2) Subindex 1 e 2 (COB-ID usato dal SDO) e strutturato come segue:

- Bit 31 (SDO valido/non valido); essendo usati solo gli SDO di Default, € = 1.

- Bit 30 riservato = 0.

- Bit 29 = 0 poiché usato 11-bit ID (CAN 2.0A).

- Bit 11-28 non usati.

- Bit 0-10 COB-ID (vedi tabella 1.4.1).

L’elemento node ID of SDO’s client resp. server non & supportato poiché vengono
usati solo gli SDO di Default.

1.1.9 COB-ID SYNC Entries

Per quanto riguarda il parametro di comunicazione COB-ID SYNC, i 32 bit sono

cosi strutturati:

- Bit 31 =1 essendo la scheda d’interfaccia CANopen consumer di messaggi
SYNC.

- Bit 30 = 0 poiché la scheda d’interfaccia non genera messaggi SYNC.

- Bit 29 = 0 poiché usato 11-bit ID (CAN 2.0A).

- Bit 11-28 non usati.

- Bit 0-10 COB-ID (vedi tabella 1.4.1).
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1.1.10 COB-ID Emergency

Per quanto riguarda il parametro di comunicazione COB-ID Emergency Message,

i 32 bit sono cosi strutturati:

- Bit 31 = 0 non essendo la scheda d’interfaccia CANopen consumer di mes-
saggi Emergency.

- Bit 30 = 0 poiché la scheda d’interfaccia genera messaggi Emergency.

- Bit 29 = 0 poiché usato 11-bit ID (CAN 2.0A).

- Bit 11-28 non usati.

- Bit 0-10 COB-ID (vedi tabella 1.4.1).

1.2 Gestione CANopen

L'interfaccia utente del protocollo CANopen avviene tramite parametri drive.

| parametri sono gestiti con menu gerarchici. Tutti i parametri di scrittura relativi

ai bus di campo sono attivi solo dopo il reset del drive. Di seguito sono riportati i
parametri drive per la gestione del protocollo CANopen.

Per attivare la scheda EXP-CAN-ADV impostare il parametro PAR 4000 Fieldbus
type come CANopen oppure DS402.

| seguenti parametri sono disponibili nel menu COMMUNICATION->FIELDBUS
CONFIG :

PAR | Nome Par tipo Valore default | Attr

4004 | Fieldbus baudrate Enum None Scrittura
4006 | Fieldbus address 2 byte senza segno 0 Scrittura
4010 | Fieldbus M->S enable | Enum On Scrittura
4012 | Fieldbus alarm mode 2 byte senza segno 0 Scrittura
4014 | Fieldbus state Enum Stop Sola lettura

* Fieldbus baudrate = Imposta il baudrate della rete. Valori disponibili per CA-
Nopen : 125k , 250k , 500k ,1M

* Fieldbus address = indirizzo di questo nodo slave nella rete , valori ammessi
da1a127

* Fieldbus M->S enable = se messo a Off i dati negli RPDO non vengono pro-
cessati dal drive

* Fieldbus alarm mode = se messo a 1 il drive genera errori Opt Bus Fault
relativi alla perdita di comunicazione (Bus Loss) anche quando il drive non &
abilitato.

» Fieldbus state = stato della comunicazione per questo nodo su rete CANopen:
Stop, Pre-Operational, Operational.

1.3 Controllo del Process Data Channel

Questa funzione permette I'assegnazione di parametri o variabili applicative
dell’azionamento ai dati del Process Data Channel.

Nel caso di protocollo CANopen, il PDC é realizzato mediante i messagi PDO
(Process Data Object).

Il protocollo CANopen utilizza un numero impostabile di word per il Process Data
Channel (abbr. PDC).

La configurazione del Process Data Channel per i bus di campo & la seguente:
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Data 0 Data... Data n

Il drive & in grado sia di leggere che di scrivere i dati del Process Data Channel.
Un dato pud essere sia di 2 che di 4 byte. Con il termine dati si intende un numero
qualsiasi di parametri da 0 a 16, purché il numero di byte richiesti da questi para-
metri non sia superiore a 32 byte.

Esempio:
Si possono avere:

-da 0 a 16 dati da 2 byte
-1 dato a 4 byte + da 0 a 14 dati da 2 byte
- 2 dati da 4 byte + da 0 a 12 dati da 2 byte

- 8 dati da 4 byte

| dati scambiati mediante il PDC possono essere di due tipi:

- parametri dell’'azionamento

- variabili di un’applicazione MDPIc. L'utilizzo di variabili MDPIc & descritto nei
paragrafi 1.3.1 e 1.3.2.

Il master scrive i dati definiti come PDC input e legge i dati definiti come PDC

output.

Drive

CANopen

PDC interface

1.3.1 Configurazione PDC Input (FB XXX MS Parameter)

La configurazione dei dati scambiati negli RPDO avviene attraverso i parametri

del menu COMMUNICATION->FIELDBUS M2S (vedere il manuale del drive).

I mapping dei dati nei PDO viene effettuato in base al formato del dato impostato

in Fieldbus M->Sn sys in base alle seguenti regole :

— | PDO vengono riempiti a partire dal’lRPDO1

— Al raggiungimento della dimensione di 4 word il PDO e completo e si passa
quindi a riempire 'RPDO successivo fino al limite di 4 PDO

— | dati a 32 bit (long o float) non possono essere divisi tra PDO , devono essere
posizionati all'interno del PDO (viene generato un allarme)

— FE’ possibile creare PDO di dimensioni inferiori a 4 word , utilizzando Fieldbus
M->Sn ipa = 0 ma assegnati (Fieldbus M->Sn sys diverso da Not Assigned
,Fill16 o Fill32) dopo un dato assegnato.

(N.B.: se 'assegnamento & Fill16 o Fill32 il dato viene comunque inserito nel
PDO)

— Al primo parametro Fieldbus M->Sn sys = Not Assigned il riempimento dei
PDO é completo. La dimensione dell’'ultimo PDO dipende quindi dai dati che
sono stati assegnati.

— Esempio : RPDO1 di 2 word e RPDO2 di 2 word:

Fieldbus M->S1 ipa = 610 (Ramp ref 1 src)
Fieldbus M->S1 sys = Eu

Fieldbus M->S2 ipa = 4452 (Word decomp src)
Fieldbus M->S2 sys = Count 16

Fieldbus M->S3 ipa =0
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Fieldbus M->S3 sys = Fill 32

Fieldbus M->S4 ipa = 3660 (Compare input 1 src)
Fieldbus M->S4 sys = Count32

Fieldbus M->S5 sys = Not Assigned

1.3.2 Configurazione PDC output (FB XXX SM Parameter)

La configurazione dei dati scambiati negli RPDO avviene attraverso i parametri

del menu COMMUNICATION->FIELDBUS S2M (vedere il manuale del drive).

I mapping dei dati nei PDO viene effettuato in base al formato del dato impostato

in Fieldbus M->Sn sys in base alle seguenti regole :

— | PDO vengono riempiti a partire dal TPDO1

— Al raggiungimento della dimensione di 4 word il PDO € completo e si passa
quindi a riempire il TPDO successivo fino al limite di 4 PDO

— | dati a 32 bit (long o float) non possono essere divisi tra PDO, devono essere
posizionati all'interno del PDO (viene generato un allarme)

— E’ possibile creare PDO di dimensioni inferiori a 4 word, utilizzando Fieldbus
S->Mn ipa = 0 ma assegnati (Fieldbus M->Sn sys diverso da Not Assigned)
dopo un dato assegnato.

— Al primo parametro Fieldbus S->Mn sys = Not Assigned il iempimento dei
PDO & completo. La dimensione dell’'ultimo PDO dipende quindi dai dati che
sono stati assegnati.

1.3.3 Uso del PDC in Applicazioni MDPIc

E’ possibile configurare sia i dati PDC in input che quelli in output per consentire
I'accesso diretto dei dati medesimi mediante il codice applicativo MDPIc.

Per i dati in lettura e sufficiente impostare Fieldbus M->Sn sys su Mdplc16 o
Mdplc32, lasciando Fieldbus M->Sn ipa = 0.

L’applicazione Mdplc puo ora leggere il dato in arrivo direttamente dal parametro
Fieldbus M->Sn mon.

| dati in scrittura vengono configurati impostando Fiedlbus S->Mn ipa = [4184
+(n-1)*10] (Dig Fieldbus S->Mn, 1 <n < 16).

Fiedlbus S->Mn sys viene automaticamente settato a Mdplc. E’ compito dell’ap-
plicazione scrivere il dato nel parametro Dig Fieldbus S->Mn per inviarlo sul bus.

1.4 Gestione SDO

Il servizio SDO & sempre disponibile.

L'accesso ai parametri drive avviene attraverso la Manufacturer Specific Profile
Area (2000hex< index <5FFFhex).

L'indice da indicare nel comando SDO per accedere ad un parametro del drive si
ottiene mediante le seguenti regole:

SDO index = PAR + 2000h

SDO subindex = 1

Il campo Data deve contenere il valore del parametro drive.

Esempio:
Scrittura del valore 1000 nel parametro PAR 600 Dig Ramp ref 1 (258hex).

Le informazioni necessarie sono le seguenti:
1) L’indice SDO ottenuto con la formula &
2000hex + 258hex = 2258h
2) Valore da scrivere 1000, corrispondente a 03E8 hex.
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Index

Subindex

22h 58h

01h

Esh [ o3n | oon | oon

Drive parameter index

Drive parameter value
to be assigned to SDO

Subindex

In caso vi sia un errore nellimpostazione o nella lettura del parametro, I'interfaccia
CANopen invia un messaggio di Abort domain transfer; il valore di Application-
error-codes assume i seguenti significati:

Error class | Error code | Additional Significato
code (hex)
6 0 0 Parameter doesn't exist
8 0 22 Acces failed because of present device state
6 1 2 Read/Write only error
8 0 0 Generic error
6 9 32 Minimum value
6 9 31 Maximum value
5 4 0 SDO time_out
5 4 1 Invalid command
3 9 30 Invalid value
1.5 Allarmi

Allarmi Fieldbus

| malfunzionamenti del bus sono segnalati mediante I'allarme Opt Bus Fault. Nel

caso di CANopen, le cause possibili di anomalie sono:

- stato Bus-off della lina CAN;

- abilitazione del drive in uno stato diverso da Operational;

- superamento della soglia di monitoraggio (heartbeat, node guard, communica-
tion cycle period).

- errore di configurazione del drive

Questo allarme si attiva solo quando il drive € abilitato.

Il parametro PAR 4014 Fieldbus alarm mode, se posto a ON, abilita la genera-

zione dell’allarme Field bus failure anche quando il drive & disabilitato.

Codice | Cfg Descrizione Azioni
0 Bus Loss Check line for noise, terminations ,
problems with cabling
FFO1 * |Fieldbus type does not match | Verify if EXP-CAN-ADV card is properly
expansion card installed
FF02 * | Wrong baudrate selected Check “Fieldbus baudrate” is one of
125k, 250k, 500k, 1M
FFO3 * | Invalid address for node Check “Fieldbus address”
FF04 * | Error initializing CAN interface Internal error, contact manufacturer
FF14..FF23 | * |Wrong object selected for mapping in | Check “Fieldbus M->Sn Dest
channel M2S n
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Codice | Cfg Descrizione Azioni
FF24.FF33 | * |More than 1 Src pointing to M2S | Check for multiple destinations on
Channel n “Fieldbus M->Sn Dest”
FF34..FF43 | * |M2S Channel n, data size is wrong | Check “Fieldbus M->Sn sys”
(16 bits on 32 bits or 32 bits on 16
bits parameter)
FF44..FF53 | * |lInvalid parameter in channel S2M n | Check “Fieldbus S->Mn src”
FF54..FF63 | * |S2M Channel n, data size is wrong | Check “Fieldbus S->Mn sys”
(16 bits on 32 bits or 32 bits on 16
bits parameter)
FF64..FF73 | * |Wrong object selected for mapping in | Check “Fieldbus S->Mn src”
channel S2M n
FF74..FF83 | * |M2S Channel n : too many words | “Fieldbus M-Sn dest” & “Fieldubs
in PDC M->Sn sys” address more than 16
words in PDC
FF84..FF93 | * |S2M Channel n : too many words | “Fieldbus S->Mn src” & “Fieldubs
in PDC S->Mn sys” address more than 16
words in PDC
FFB4..FFC3 | * |[Internal database error on channel n | Internal error, contact manufacturer
8110 CAN msg overflow Too many packets for selected
baudrate
8130 LifeGuard/HeartBeat error Software timeout from master
FFC5 Wrong NMT message length Check NMT packets
FFC6 Invalid NMT command Check NMT packets
FFC7 CAN bus off Check line state for problems
8100 CAN bus off Check line state for hardware
problems

Segnalazione allarmi drive
La gestione degli allarmi del drive viene effettuata tramite messaggio di Emer-
gency, che contiene il codice di errore relativo all’allarme generato, secondo la

seguente tabella :

Selezione Codice
No alarm 0x0000
Overvoltage 0x3210
Undervoltage 0x3220
Ground fault 0x2110
Overcurrent 0x2310
Desaturation 0x2130
MultiUndervolt 0xFF06
MultiOvercurr 0xFFO7
MultiDesat 0xFF08
Heatsink OT 0x4210
HeatsinkS OTUT 0x4310
Intakeair OT 0x4130
Motor OT 0xFFOC
Drive overload 0x8311
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Selezione Codice
Motor overload 0x7121
Bres overload 0x7112
Phaseloss 0xFF10
Opt Bus fault OxFF11
Opt 110 fault 0xFF12
Opt Enc fault 0x3130
External fault 0x9000
Speed fbk loss 0x7310
Overspeed 0x8400
Plc1 fault 23
Plc2 fault 24
Plc3 fault 25
Plc4 fault 26
PIc5 fault 217
Plc6 fault 28
Plc7 fault 29
Plc8 fault 30
Emg stop alarm 31
Watchdog 32
Trap error 33
System error 34
User error 35
Power down 36
Speed ref loss 37
Not Used1 38
Opt 2 10 fault 39
Not Used2 40
Not Used3 41
Not Used4 42
Not Used5 43
Not Used6 44
Param error 45
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1.6 Esempio di programmazione

Questo capitolo contiene un esempio di come programmare i parametri del drive
ADV200 per poter leggere e scrivere i parametri da master CANopen tramite i ca-
nali di Processo (PDO). Per i canali di configurazione (SDO) vedere il capitolo 1.4.
Il paragrafo 1.6.1 contiene le informazioni che servono su un master CANopen
che governa una macchina. Nel paragrafo 1.6.2 vi sono le informazioni base per
la programmazione del drive ADV200 partendo dalle condizioni di fabbrica.

1.6.1 Master CANopen

Questo paragrafo contiene un esempio di scambio dati visto dal master. Sono le
informazioni normalmente dettate dalla specifica di macchina nel caso di applica-
zione governata da un master CANopen.

1.6.1.1 Descrizione Comunicazione PDO Master -> Slave

| due parametri da scrivere tramite i canali di processo sono il primo una parole

di comandi (che chiameremo control word) in cui i singoli bit contengono alcuni
comandi (es. enable, start ..). Il secondo canale di processo contiene il riferimento
dirampa 1 (RampRef1) in rpm.

PDO CANopen: Master -> Drive (max 16 word)

Posizione Descrizione Formato Unita Misura
Word1 M-> S Control word 16 bit Word
Word2 M -> § Ramp Ref 1 Int 16 bit rpm
Word3 M -> S
Word4 M-> S
Word5 M-> S
Word6 M -> S
Word7 M-> S
Word16 M > S

CONTROL WORD

Bit Descrizione Note

0 EnableCmd Comando di enable da master CANopen
1 StartCmd Comando di start da master CANopen
2 Free

3 Free

4 Free

5 Free

6 Free

7 Free

8 Digital Out3 Uscita digitale 3 comandata da master CANopen
9 Digital Out4 Uscita digitale 4 comandata da master CANopen
10 Free

11 Free

12 Free

13 Free

14 Free

15 Free
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1.6.1.2 Descrizione Comunicazione PDO Slave -> Master

Il master can legge tre parametri dal drive il primo contiene una parola di stato
(Status Word) i cui singoli bit contengono informazione di stato del drive (es.
DriveOk..). Il secondo parametro & la velocita attuale in rpm. Il terzo parametro

contiene il valore dell'ingresso analogico 2.

PDO CANopen Slave > Master (max 16 Word)

Posizione Descrizione Formato Unita Misura
Word1 S-> M Status Word 16 hit Word BitWide
Word2 S -> M Actual Speed Int 16 bit rpm
Word3 S -> M Analog Input 2 Int 16 bit
Word4 S-> M
Word5 S->M
Word6 S -> M
Word7 S-> M
Word16 S -> M

STATUS WORD
Bit Descrizione Note
0 EnableState Drive abilitato
1 Drive Ok Drive Ok
2 Speed is zero Soglia di velocita zero
3 Free
4 Free
5 Free
6 Free
7 Free
8 Digital Input 4 Stato ingresso digitale 4 ADV200
9 Digital Input 5 Stato ingresso digitale 5 ADV200
10 Free
11 Free
12 Free
13 Free
14 Free
15 Free

1.6.2 Programmazione ADV200

Nell’esempio riportato in questo paragrafo la prima ipotesi € che i parametri del
drive ADV200 siano quelli di fabbrica (comando di Default parameter).

1.6.2.1 FIELDBUS CONFIG

Nell'esempio di suppone che il drive sia il nodo 12 e la comunicazione CANopen
avvenga a una baudrate di 500k.

T e e et e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e v e e e e e e e r e e r e r e ey
Tutte le impostazioni e la configurazioni fieldbus hanno effetto solo al successivo reset del drive.
T e e et e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e v e e e e e e e r e e r e r e ey
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Programmare i parametri del menu fieldbus come nella seguante figura:

ADY¥200_1_X_0TestCanOpen01¥28_07_08.par [ FIELDBUS CONFIG ] - E@syDrives =10 5‘

File Paramsters Target Servics

NEEIENEE || m| #] wi|D =@ D =)= &sE) |

Wenw —————— [ jpa | Parametername |  vaue | Defautvaiue | unit | Type | Description | Note | Imtemal Name
Menu selection 4000_|Fieldbus type CanOpen ot Enum Fieldus type
DIGITAL INPLTS 4004 |Fieldbus baudrate 500k S00K Enum Figldbus baudrate
DIGITAL QUTPUTS
ANALOG TPLTE 4006 _|Fieldbus address 12 3 Int Fieldhus address
ANALOG OLTPLTS 40147 |Fieldbus state FreOperational  Ston Enum Fieldhus state
MOTOR DATA
EMCODER CONFIG
SPEED REG GAINS
VF PARAMETERS

-
-] ALARM CONFIG

APPLICATION

=& InterfaceMenu

|| WIZARD L‘
Notes:
C o alams: | 2/ [cONNECTED

Lo stato pre-operational dei led dell’espansione CANopen ¢é indicato nella relativa
colonna :

Led Stato = Pre-operational Stato = Operational

AL (Rosso) ON condizione di allarme OFF

OP (Verde) OFF condizione di Pre-Operational ON

PWR (Verde) ON espansione alimentata e attiva ON

+5VC (Verde) ON alimentazione optoisolata CAN ON

In queste condizioni la comunicazione dei canali di processo non é attiva.
Al termine dalla programmazione del drive (vedi paragrafi successivi) & possibile
attivare la comunicazione dal master tramite il comando NMT “start node”.

Alla ricezione di questo comando il parametro FieldBus State si porta nella
condizione di Operational e il led verde OP diventa “ON”. Solo ora i canali di
processo sono attivi.

1.6.2.2 Configurazione canali MASTER -> SLAVE

La configurazione della control word avviene utilizzando Wdecomp. La seguen-
te figura mostra la programmazione di Wdecomp sulla prima word M > S (modalita
“Export”):

ADY200_1_X_OTestCanOpen01¥28_07_U8.par [ WORD DECOMP ] - E@syDrives - (o x|
Fle View Parameters Target Service Help
K|z(Efm [z nlw & ] 2| wifE ] @)% REE]2
Menu Parameler Name | value [ Defauttvaiue [ unit [ Tyne | Description [ Note InternalName | 4]
Menu selection Digward decomp 0 0 D¥ard Dig ward decomp
TORQUE CONFIG Word decomp s Fieldbus ->81 mon Dig word decor Enum Wiord decomp st
F PARAMETERS =
: ocions Bito decomp mon 0 0 word Bit0 decornp mon
[ e — * [8itt decompmon 0 0 word Bt decornp mon
R5185 v |Bitz decompmon 0 0 word Bit2 decormp mon
FIELDELS CONFIG * |Bitz decormg mon [ [ Word Bit3 decomp man
FIELDBUS M25 =
ietous s Bité decompmon @ 0 Word Bit4 tecormp mon
WORD COMP + [Bits decomp mon 0 0 word Bits tecornp mon
* |Bits decompmon 0 0 Word Bith decornp mon
g ALARI CONFIG = Bit7 decomp man o 0 word BIt7 decormp man —
APPLICATION =
- Lrerfaceton Bitg decomp mon @ 0 Word Bits decornp mon
WIZARD + |Bita decompmon 0 0 Word Bitd decomp mon
DIAGRAMS 1+ |Bit1 0 decomp mon ] 0 Word Bit1 0 decomp man
. S pesTuaTIons vy (T ——— n n it D11 ddaramn man I
Notes
C Na alarms | #[CONNECTED

ITA-17




Ora basta connettere i singoli bit di wdecomp. Per i Comandi si ricorda che come
indicato sul manuale ADV200, il drive deve essere in modalita “Remote” e “Digi
tal”.

La programmazione dei primi due bit avviene nel menu command come mostrato
in figura:

ADY200_1_X_OTestCanDpen01¥28_07_08.par [ COMMANDS —1o x|
Fle View Parameters Target Service Help
NEEENEE 1 &)= Rla@| 7]
Mo IPA_| ParameterName | Value [ Defauttvaiue [ Unit [ Type | Description [ note Internal Name
Menu selection | [(1000_[Gommanss remote sel Digial Terninal Enum Gommands remote 5
JOG FUNCTION 21 [T1002_|commands local sel  Keypad Keypad Enum Gommands local sel
SPEED MONITOR FUNC 1
S 1004 mode  Stop/F3&3pd= piF 585po= Enum Enablefdisable mode
DIGITAL INPUTS 1006 |Speed 0 disable dly 1000 1000 ms  Ward Speed 0 disable diy
DIGITAL GUTPLTS 1008 _[Stop key mode Inactive Inattive Enum Stop key mode
ANALOG INFLITS 1010_|Commands safe stat  Off off Bool Commands safe star
ANALOS OUTPLTS
OTOR DATA 1012_|Dig localirernate Remote Remote Enum Dig Ioealiterote
ENCODER CONFIG 1014_|Localirernate src Dig Incalfremote Dig Iocalirerat Enum Localremote src
SPEED REG GAINS 1016 _|Teminal Start stc FR start mon FR start mon Enum Terrinal Start sre
REGULATOR PARAM 1018_|Digital Enable stc Bitd decomp mon Hull Enum Digital Enable src
TORQUE CONFIG T .
L PARANETERS 1020_|Digital Start 51 Bitl decomp mon hull Enum Digital Start st
FUNCTIONS 1022 |FastStop src Ml Nl Enum FastStop src
7 COMMUNICATION 1024* |Enable cmd man 0 0 Ward Enakle cmd mon
Rot6S 1028 [Start emd mon o 0 word Start crad mon
FIELDBLIS CONFIG —
LB o 10267 [Faststoperndmon 0 0 Wiord FastStop emd mon
FIELDBLS 52M 1040_|FR made Normal Normal Enum FR mode
WORD COMP 1042_|FR forward src Digtal input 1 mon Digital input 1 1 Enum FR forward src
WWORD DECOHR 1044 |FR reverss src Digital input 2 mon Digital input 2 r Enum FRreverse src
ALARM CONFIG . R
g AeRLICATION 1046 _|FR stop it Nl it Enum FR*stop stc
Interfacebeny 1048~ |FR startman ] o Wiord FR start mon
1050* |FR reverse mon 0 0 Ward FR reverse mon
1052° |FR crnd rron 0 0 Wiord FR emd mon
= Few b
Notes
Q No alams | 7 [CONNECTED

La programmazione dei bit 8 e 9 dalla “Command word” avviene come mostrato in
figura (menu Digital Outputs):

¥200_1_X_0TestCan0pen01¥28_07_08.par [ DIGITAL OUTPUTS i [= 7]
File View Parameters Target Service Help

|z [z r|wle(=(E] @] 7] 6o e@|s o= RlsE ]
Menu \PA_| ParameterName | Value | Defauttvaiue [ unit [ Tyoe | Description | Note InemalName | al
Menu selection 1310 |Digital output 1 src Drive 0K Drive OK Enum Digital output 1 sre
1312 |Digital output2src Drive ready Drive reacy Enum Digital outout 2 sre
1314 |Digital output3src Bt decormpmon  Speed is 0 delay Enum Digital outaut 3 sre
MIULTL REFERENCE 1316 |Digital output4 src Bitd decornp mon  Refis 0 delay Enum Digital outout 4 sre
1MOTORPOTENTIOMETER 1330 |Dig out inversion  OFF off Binol Dig out 1 inversion
J0G FUNICTION 1332 |Dig out2 inversion  OF off Bool Dig out 2 inversion
SPEED MOKITOR FLRC ——
ComANDs 1334 |Dig out3 inversion  OF off Boal Dig out 3inversion
DIGITAL INPUTS 1336 |Dig out4 inversian  OF off Boal Dig out 4 inversion
DIGITAL OUTRLTS 1410_|Dig output 1 sre il Nl Enum Di output 1 srt
ANALOG INPUTS 1412 |Dig output 2 src. Null Null Enum Dig output 2X sre
ANALOG OUITPLTS
OToR DA 1414 |Dig output 3 src il Nl Enum Dig output 3X sre
ENCODER CONFIG 1416 _|Dig outout 4 src il il Enum Dig output £X st
SPEED REG GAINS 1418 _|Dig output 6 src il il Enum Dig output 6X st
REGULATOR PARAH 1420 | Dig output Bx( st Null hull Enum Dig output BX src
TORQLE CONFIG
P PARAETERS 1422 |Dig outout T src il il Enum Dig output 7X src
7 FUNCTIONS 1424 _|Dig output 8% src il il Enum Dig output 8X src
COMMLNICATION 1430_|Dig out 1 imversion  OfF off B0l Dig out 1 inversion
ALARHN CONFIG 1432 |Dig out 2% Inversion  OFF off Bool Dig aut 2% inversion
APPLICATION EvrvE
1434 |Dig out Jimversion  OF off Bool Dig out 3< inversion
Interfaceteny MRLELE
= wizaro 1436 |Dig out 4 imversion  OF off Boal Dig out 4X inversian
CIAGRAMS 1438 |Dig outsXimversion  OF off Boal Dig out 5X inversian
3 vestmations 1440 |Dig outBximversion  OFF off B0l Digy ot BX inversion =
S FIELDRUS WORDS AR [0 [Dig ot T imersion o off B0l Dig out 7X inversion
MNotes: |
C No alarms | [CONNECTED

La configurazione della seconda word avviene nel menu “References”:
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DY20( TestCanOpen01¥2! par [ REFERENCES ] - E@syDrives =]
Fle View Parameters Target Service Help
EEIENERE R = w| #| wfE =(m| 1| == kjeB|?
Mew ——— [ pa | ParamelerName |  Value Defaultvalus | Unit | Type | Description | Mote internal Name |
Menu selection 800_|Dig ramp rer 1 0 ] o Int Dig ramp ref 1
1] Maintiena 2| ["e02_|pigramprera 0 o romnt Dig rammp ref 2
MONITOR.
DRIVE O 604_|Dig ramp rer3 0 o m - Int Dig ramp ref 3
DRIVE CONFIG 810_|Ramp ref1 src Figldbus W-=S2mon  Mult ref out mon Enum Ramp ref 1 sic
REFERENCES 612 _|Ramp ref2 src Dig ramp ref 2 Dig ramp ref 2 Enum Ramp ref 2 src
Ps 614 |Ramp ref3 src Moot output mon Mpot output mon Enum Ramp ref 3 sic
MULTI REFERENCE —— :
HOTORPOTETIOMETER 616_|Ramp refinverisic  FR reverse mon FR reverse mon Enum Ramp ref invert sro
106 FUNCTION 620 _|Ramp ref1 mon 0 0 o Int Ramp ref 1 mon
SPEED MOKITOR FUNC 622" |Ramp ref2 mon 0 0 mmInt Ramp ref 2 mon
COMMANDS §24* |Ramp ref3 man 0 0 rprn It Rarnp ref 3 mon
DIGITAL INPUTS
DISTTAL OUTPUTS a0 |Reference skipset 0 o pr Int Reference skip set
ANALOG IVPLTS 632 |Reference skiphand 0 0 pmInt Reference skip band
ANALOG OUTPUTS 640_|Dig speedrert [ I 1 pmnt Dig speed ref |
MOTCR DATA 842 |Dig spesdrer ] o romInt Dig speed ref 2
ENCODER CONFIG
PERD REG SATHS 850_|Speed ref1 src Dig speed ref 1 Dig speed ref 1 Enum Sneed ref 1 src
REGULATOR FARAM 852 |Smeed ref zsic Dig speed ref1 Dig speed ref 2 Enum Sneed rer2 sic
TORGLE CONFIS 854 |Smeed refinvertsre  Nuil Nl Enum Sneed refinvert src
P PARAVETERS 660" |Speed ref 1 mon 0 o romInt Speed ref 1 mon
FUNCTIONS oo |
COMMUMCATION 662" |Speed ref 2 mon ] ] o Int Gneed ref 2 mon
ALARM CONFIG 670_|Speed reftop lim 1500 ] o Int Gneed reftop lim
APPLICATION 672_|Speed ref hottom lim 1500 0 o Int Sneed refbottom lim
Inteifacetieny 680_|Full scale speed 1500 0 rem o Int Full scale speed
= wizarn
DlAGRAR =l
C No alarms | 7 [CONNECTED

Dopo aver eseguito un comando di save e riacceso il drive & possibile verificare la
corretta configurazione dei canali M -> S come in figura (Pagina Html):

—IBixi

File Wisw Parameters Target Service Help

Meru

Menu selection

REFERENCES
RAMPS

Esc Key
MLLTE REFERENCE
MOTORPOTENTIOMETER
1OG FUNCTION

SPEED MONITOR FUNC

[Wod [ 3pa | Paometername [ Formateschanse |

1 4452 Word decomp stc Count 16 - 16bit
2 610 Ramp ref 1 src Eu - 16bit

=] riterfaceMeny B 5 = -
WIZARD B z = -

DESTINATIONS B N 5 =
FIELDBLS WORDS MAP 5 5 5 5

= =l _|_I
Motes: |

Q) Mo alarms | 7 [CONNECTED

B

Le medesime informazioni sono disponibili anche nel menu Fieldbus M2S:
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estCan0pend 1V
Fie View Farameters Target Service Help

ar [ FIELDBUS M25 ]

ol x|

K=@[E [z /v

I il | il (@] 3] =] Bis|]¢|

?

| Description | Mote Intetnal Name =

Fieldbus W->51 dest
Fieldhus W1->51 sys
Fieldhus M->51 mon
Fieldbus b-»51 div

Fieldbus W-~52 dest
Figldbus W52 sys
Fieldbus W-=52 mon
Fieldbus ->52 div

Fieldbus W-»53 dest
Fieldbus -3 sye
Fieldbus M->53 mon
Fieldbus 1->53 div

Fieldbus M->54 dest
Fieldhus W1->54 sys
Fieldhus M->54 mon
Fieldbus b-»54 div

Fieldbus W-~55 dest
Figldbus W55 sys
Fieldbus W-=58 mon
Fieldbus ->55 div

Fieldbus 1-»S8 dest
Fieldbus IS8 sys
Fieldbus M->56 mon
Fioldhiie M. 8F i

Menu IPA | ParameterName | value Defaultvalue | Unit | Type
Menu election 4020* |Fieldus M--51 dest  ‘Worddecompsre  Notused Enum
REFERENCES 4021 |Fieldous =515y Count16 Mot assigned Enum

& - f-=:
oL REFERG 4024~ |Fieldbus M-81 mon 0 o Long
MOTORPOTENTIOMETER 4026 |Fieldbus b-=81 div 1 1 Float
JOGFUNCTION 4030* |Fieldbus M-=S2dest  Ramp ref1 src Motused Enum
[} SPEED MONITOR FUNC 4032 |Fieldhus M-523ys  Eu Notassigned Enum
COMMANDS | 8
DIGITAL INPLITS 4034* |Fieldbus M-=S2mon 0 o Lang
DIGITAL QUTPLTS 4036 _|Fieldbus M->S2div 1 1 Float
ANALOG INPUTS. 4040* |Fieldbus M-=S3dest  Notused Motused Enum
ANALOG QUTPUTS 4042 |Fieldbus M-=S2sys Mot assigned Motassigned Enurm
MOTOR DAT BT .
7| ENCODER CONFIG 4044* |Fieldbus M-=S3mon 0 o Lany
SPEED REG GAINS 4046 |Fieldhus M--S3 div 1 1 Float
REGLLATOR PARAM 4050* |Fieldbus M--54 dest  Notused Notused Enum
TORQUE CONFIG 4052 |Fieldbus -S4 sys  Not assigned Not assigned Enum
YF PARAMETERS [Tnean | -
TN 4054~ |Fieldbus M--84mon 0 o Long
COMMUNICATION 4056 |Fieldbus W--84div 1 1 Float
R3485 4060* |Fieldbus M-=S5dest  Notused Motused Enum
FIELDBUS CORFIG 4062 |Fieldbus M->S5sys  Not assigned Notassigned Enum
FIELDBLIS M25 | .
FIELDELS 521 40B4" |Fieldbus M-=S6mon 0 o Lang
WORD COMP 2086 _|Fieldbus M->S6 div 1 1 Float
WWORD DECOMP. 4070* |Fieldbus M-=SBdest  Notused Motused Enum
g ALARM CONFIG 2072 |Fieldbus M=S6eys ot assigned Mot assigned Enum
APPLICATION BT .
InterfaceMenu 4074* |Fieldbus M-=SBron 0 o Lany
= AT6 | Flolihs MR die 1 1 Finat
Notes: |
Q) No alarms

| 7 [CONNECTED

1.6.2.3 Configurazione canali SLAVE -> MASTER

La configurazione di questi canali avviene nel menu Fieldbus S2M. Per la pro-
grammazione del primo canale viene usata la Wcomp.

La seguente figura mostra la programmazione S2M:

200_1_X_0TestCanOpen01¥28_07_08.par [ FIELDBUS 52M ]
Fle View Parameters Target Service Help

ol

K|s(dz [= r|wl=|s|w]| w|s| @60 =@ b o= ko7
Menu iPA_| Parametername | Value | Defauttvaive | Unit [ Type | Description | Note Internal Name |
henu selection 4180 |Fieldbus 5-=h1 src word comp mon [ Enum Fieldbus §-=M1 src
7 intens 4182 [Fieldbus S>M1sys  Count16 Mot assigned Enum Fisldbus 8->M1 sys
MORITOR
DRIVE IO 4184 |Dig Fieldhus S>M1 D 0 Long Dig Fieldbus S-=M1
DRIVE CONFIG 4186 |Fieldhus S=M1mul 1 1 Float Figldbus 5->M1 mul
REFERENCES 4180 |Fieldhus S-=MIsic  Motorspeed il Enum Figldbus §->M32 st
PS 4182 |Fieldbus S-=MZsys  Eu Mot assigned Enum Fieldbus 5->M2 sys
MULTI REFERERNCE
MOTORPOTETIOMETER. 4184 |Dig Fieldhus S>M2 D 0 Long Dig Fieldbus S->M2
06 FUNCTION 4198 |Fieldhus S=Mzmul 1 1 Float Figldbus §->M2 mul
SPEED MONITOR FLIC 4300 |Fieldbus S-=M3src  Analog input2 mon Nl Enum Figldbus 5-=M3 src =
COPMANDS 4302 |Fieldbus S-=M3sys  Count16 Mot assigned Enum Figldbus 5->M3 sys
DIGITAL INPUTS
DIGITAL OLTPUTS 4304 |Dig Fieldhus 5>M3 D 0 Long Dig Fieldbus S->M3
ANALOG INFUTS 4308 |Fieldhus S=M3mul 1 1 Float Figldbus 5->M3 mul
ANALOG OUITPLTS 4210 |Fieidbus S-Mastc Nul il Enum Fieldbus §->M4 st
MOTOR DAT: 4312 |Fieldbus 5-=Mé sys  Notassigned Not assigned Enum Fieldbus 5->M4 sys
ENCODER CONFIG
CHECD REG GATNS 4314 |Dig Fieldhus 5->M4 D 0 Long Dig Fieldbus 5->M4
REGULATOR PARAM 43216 |Fieldhus S--Mamul 1 1 Float Fieldbus §->M4 mul
TORQUE CONFIG 4230 |Fieidbus S--Mssic  Nul il Enum Fieldbus §--M5 src
VP PARAMETERS 4332 |Fieldbus 5-=M5sys  Notassigned Not assigned Enum Fieldbus 5->M5 sys
FUNCTION =
COMMUMICATION 4324 |Dig Fieldbus 5->M5 D ] Lang Dig Fieldbus &--M5
RS48S 4236 |Fieldbus S--h5mul 1 1 Float Fieldbus §->M5 mul
FIELDBLS CONFIG 4230 |Fieldbus 5--hisrc  Nul hull Enum Fieldbus §--M5 src
FIELDELS 125 4232 |Fieldbus 5-=hisys  Notassigned Not assigned Enum Fieldhus 5-=MB sys
FIELDBUS 5201 T
-1 woeo cone 4234 |Dig Fieldhus 5>MB D ] Long Dig Fieldbus &->Mb
1735 IFisidhie Bohf il 1 1 Finat Ficlihus 6.2 MA mul
Motes: |
D[No alarms [ &7 [CONNECTED

La seguente figura mostra la programmazione di Wcomp:
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ADV200_1_X_0TestCanOpen01v28_07_08.par | WORD COMP ] - EBsyDrives _[oi x|

File View Parameters Target Service Help

Nzl [z rlw

=] | #| si|E wl@ A €= Rlas| |

Mer PA_| ParameterName | Walue [ Defauttvalue [ Unit [ Tyoe | Descripion | Note | Intemal Name
|- Menu selection 4400 |wiord bitd sre Enahle state mon Null Enum Word bitd src
{ MULTI REFEREHCE 21| 4402 |wiord bitt sre Drive OK Null Enum word hitt src
: ng‘;ﬁ;gﬁ;‘g‘wﬂﬁ 4404 |word bit2 sre Gpeedis 0 il Enum word bitz sre
7] ZPEED MONITOR FUNC 440 _|WWard bit3 sre il il Enum Word bit3 510
COMMANDS 4408 _|word bitd st Null null Enum Word hitd st
DIGITAL INPUTS 4410 [Word bit5 sre hull Null Enurn Word bits src
5 el 4412_|wiord bitg sre Nl il Enum Word bite src
1 ANALOG OLTPUTS 4414 _|word bitT sre Null il Enum wWord bit7 src
MOTOR DATA 4416 |wiord bit8 sre Digital input 4 mon MNull Enum Word hitg src
ENCODER CONFIG 4418 _|wiord bitd sre Digital inpt § mon Null Enumn ward bitd s1c
et 4420 |Wword bitt 0 src Nul Null Enum Word bit1 0 ste
TORGUE CONFIG 4422 |Word biti1 src hull il Enum Word bitl 1 sre
VF PARAMETERS 4434 |Wwiord bit1 2 src Mull Null Enum Wiord hit1 2 src.
[} FUNCTIONS 4436 _|wiord hit1 3 src hull il Enum Word bit1 3 src
¢ CON:;:Q‘;(AHON 4428 |wiord bit1 4 erc Mull MNull Enum Word hit14 sre.
FIELDELS CONFIG 4430 |Ward bit1 5 sro il il Enum Word bit1§ sre
FIELDELSS M25 4432* |Word somp mon 0008h 0000h Cword Word somp mon
FIELDBLS 520 —
WORD COIP
[} WORD DECOMP
g BLARM CONFIG
APPLICATION _
InterfaceMenu
WIZARD
& oracrams =l
L=
Notes: |
G Mo alarms | [COMNECTED

In modo analogo dopo un salvataggio e riaccensione del drive, & possibile verifi-
care la corretta programmazione dei canali Slave -> Master:

ADYZ00_1_X_OTestCanOpen01¥28_07_08.par [ 52M ] - E@syDrives = 3]

File Wiew Parameters Target Service Help

sl [ Al /| wfS w2 ol pislm?

enu

Menu selection

=R=)

COMMANDS

DIGITAL INPUTS

DIGITAL OUTPUTS

ANALOG INFUTS

ANALOG OUTPUTS

MOTOR DATA

ENCODER CONFIG

SPEED REG GAINS

REGULATOR PARAM

TORQUE COMFIG

YF PARAVETERS

FUNCTIONS

COMMUNICATION
R5485
FIELDBUS CONFIG
FIELDBUS M25
FIELDELS 520
WORD COMP

* ] WORD DECOMP

ALARM CONFIG

| APPLICATION

InterfaceMeny

WIZARD

DIAGRAMS

DESTINATIONS

FIELDBUS WORDS MAP ||

Hwes = = = = =
=l | _"_I

5 e e S Bt |
1 4432 Word comp mon Count 16 6bit

2 260 Motor speed Eu - 16bit

3 1550 Analog input 2 mon Count 16 - 16bit

Notes: \

(@[]

o alarms | ¥ |[CONNECTED

1.6.

2.4 Verifica comunicazione

Alcune note /suggerimenti per la verifica della comunicazione.

La comunicazione PDO é attiva solo in “Operational”. Verificare lo stato tramite
Easy Drive o led scheda espansione.

Per la comunicazione Master -> Slave nel menu FIELDBUS M2S & possibile
verificare il valore ricevuto dal canale di comunicazione (Es per il primo canale
¢ il parametro Fieldbus M->S1 Mon).

Nel caso di comunicazione in EU (unita ingegneristice) ricordarsi che il valore
letto sui parametri Mon di FIELDBUS M2S ¢ in unita interne (vedere tabelle

di conversione nel capitolo 5.0 SYSTEM INTERNAL VARIABLES, manuale
“ADV200, Write the applications with the MDPIc” disponibile sul sito www.
gefran.com).
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1.6.2.5 Errori di configurazione

Nel caso di errore di configurazione di un canale. All'accensione il drive va in
allarme

“Option bus fault” e fornisce un codice di errore che indica il canale che ha gene-
rato I'allarme. Sul manuale dell’espansione vi € la tabella che riporta tutti i codici

di errore.

Con il software di configurazione GF_eXpress € sufficiente connettersi alla relativa
pagina HTML come mostrato nella seguente figura:

=lolx

ADV200_1_X_OTestCant 7_08.par [ 52M ] - E@syDrives

Dig Fieldbus 5->s

{7 FIELDBUS CONFIG
€ FEoas s

. FiEwoaus som

{ woro corp

{ woro oecore

| o[

Notes: |
3 [0t Fins faut 757 [CONNFCTER

1.7 Esempio di collegamento master GEFRAN VEDO a nodi
ADV200

Nella figura seguente viene illustrato il collegamento tra master Canopen Gefran
Vedo ed i nodi slave ADV200.

MASTER ADV200 ADV200
CANopen ADV200-WA ADV200-WA
2=CAN-L
7=CAN-H
3=CAN_GND
ﬁ EXP-CAN/DN-ADV EXP-CAN/DN-ADV
@ 900(0000?‘ @ 34 34

|:|120 ohm

——

Il collegamento & del tipo a tre fili, linea CAN e cavo equipotenziale tra morsetti 1
(V-/ CAN_GND) delle schede EXP-CAN/DN-ADV, 0 V alimentatore e pin 3 (CAN_
GND) connettore Can su terminale Vedo.

Deve essere garantita la continuita dello schermo lungo tutta la linea CAN.

Lo schermo viene messo a terra in un solo punto, in prossimita dell’alimentatore
della linea CAN; questo alimentatore puo anche essere utilizzato per I'alimenta-
zione del terminale Vedo. E’ sconsigliabile I'utilizzo dell’alimentatore suddetto per
altre utenze, in particolare circuiti ausiliari con rele.

Lo schermo della linea Can puo anche essere messo a terra in due o piu punti,
come ad esempio nel caso in cui i nodi della linea Can siano distribuiti all'inter-
no di quadri elettrici separati, a patto che le connessioni di terra siano eseguite
correttamente.
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2.0 Funzionamento secondo profilo DS402

Se il parametro Fieldbus type € impostato su DS402 il drive lavora con il profilo
standard per Drives & Motion Control Ver 2.0 e riporta Device Identity 192H (402)
nell’ oggetto 1000h.

Il drive ADV200 supporta il Velocity Mode.

Nella configurazione di default il drive viene automaticamente impostato per uti-
lizzare i PDO no. 6 (DS402 par 7.2.1 & 7.2.2), mappati su RPDO1 e TPDO1 con
COB-ID 200h & 180h +Nodeld

Nome Oggetto

Descrizione

Controlword

controls the state machine and the nominal

speed (vl)

Target velocity (vl)

Statusword

shows status and the current speed (vl)

PDO | Nr. Oggetto

6 6040h
6042h

6 6041h
6044h

vl control effort

| rimanenti PDO possono essere impostati dall’'utente.

Gli oggetti DS402 implementati sono i seguenti :

N. Oggetto Descrizione Tipo Accesso | Mandatory
6040h VAR Controlword UNSIGNED16 w M
6041 VAR Statusword UNSIGNED16 ro M
6042h VAR vl target velocity (1) INTEGER16 w M
6043h VAR vl velocity demand (1) INTEGER16 ro M
6044h VAR vl control effort(1) INTEGER16 ro M
6046h ARRAY | vl velocity min max UNSIGNED32 w M
amount
6048h RECORD | vl velocity acceleration vl velocity w M
acceleration
6049 RECORD | vl velocity deceleration vl velocity w M
deceleration
6060h VAR Modes of operation (2) INTEGERS w M
6061h VAR Modes of operation INTEGERS ro M
display

(1) Lunita di misura per gli oggetti 6042h , 6043h , 6044h & espressa in Rpm
(2) L'oggetto 6060h & disponibile solo in quanto obbligatorio. Dato che il drive supporta esclu-
sivamente il Velocity Mode non € possibile modificare il valore di questo oggetto.

Il dispositivo opera secondo la macchina a stati DS402 (vedere CiA DSP 402 V
2.0, par10.1.1):
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Power Fault 13
Disabled
Reac
a Reaction Active
0 14
Not Ready to
Switch On Fautt
1 L 15|
Swichon 1€
WI
> Disabled 5—_
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Switch On
A
Power 3 6 10| |12
Enabled A
9 8 Switched On ‘
- 11 -
Operation |———>[ Quick Stop
Enable < ......... —i.é ............. Activ
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3.0 Interfaccia DeviceNet

Il presente capitolo descrive il collegamento del drive ADV200 a reti DeviceNet.

Questo capitolo si rivolge a progettisti e tecnici di manutenzione e messa in servi-

zio di sistemi DeviceNet:

E’ necessaria dunque una conoscenza di base di DeviceNet fornita dai seguenti

manuali:

- DeviceNet Specifications. Volume 1 - DeviceNet Communication Model and
Protocol (Issued by ODVA).

- DeviceNet Specifications. Volume 2 - DeviceNet Device Profiles and Object
Library (Issued by ODVA)

3.1 Descrizione Generale di DeviceNet

DeviceNet & un profilo di comunicazione per sistemi industriali basati su CAN.
Come protocollo CAN (ISO 11898) viene utilizzato CAN2.0A con I'identificatore a
11 bit.

Il drive ADV200 ¢ sviluppato come Slave UCMM Capable Device per operare solo
in Predefined Master/Slave Connection Set.

Lo scambio di dati avviene ciclicamente; I'unitad Master legge i dati messi a dispo-
sizione dagli Slave e scrive i dati di riferimento degli Slave; i Baud Rate che la
scheda SBI pud supportare sono: 125 kbit, 250 kbit e 500 kbit.

Il supporto fisico & la linea seriale RS485; al Bus possono essere collegati un
numero massimo di 64 Slave.

3.2 Funzionalita DeviceNet

In questo capitolo vengono descritte le funzionalita di DeviceNet gestite dal drive

ADV200. Le caratteristiche salienti sono:

1. Il drive pud operare solo come Slave in Predifined Master/Slave Connection
Set.

2. Allinterno del Predefined Master/Slave Connection Set il drive € un UCMM
Capable Device.

3. Viene gestito 'Explicit Messaging.

4. Viene gestito il Polling per I'interscambio veloce ciclico Master/Slave.

5. Viene implementato il meccanismo di rilevazione del Duplicate MAC ID.

Per quanto concerne I'Explicit Messaging, viene gestita la frammentazione del
pacchetto con un massimo di 32 byte totali.

Taglie di connessione

CONNECTION INSTANCE PRODUCED CONSUMED
Polled I/0 Depending on frame setting
Explicit messaging 32 32

3.3 Descrizioni oggetti
Di seguito viene riportata la descrizione degli oggetti gestiti dal drive ADV200.

3.3.1 Object Model
La seguente figura rappresenta “Object Model” del’ADV200.
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Application Objects

Drive memory Drive par
access

Message
Router

Connection

DeviceNet

La tabella seguente indica:
1. Le classi dell’'oggetto presenti nella scheda EXP-CAN-ADV.

2. Se la classe & obbligatoria.
3. Il numero di istanze presenti in ogni classe.
Vedere DeviceNet Specifications per le classi Standard.

Object Optional/Required # of Instances
Identity Required 1

Message Router Required 1

DeviceNet Required 1

Connection Required 11/0, 3 Explicit
Parameter Optional many

Drive Parameter Access Optional many

Drive memory Access Optional many

3.3.2 How Objects Affect Behavior
L’Affect Behaviour degli oggetti & riportato nella seguente tabella:

Object Effect on Behavior

Identity Supports Reset Service

Message Router No effect

DeviceNet Port attributes configuration
Connection Contains the number of logical ports
Parameter Drive parameters read/write

Drive Parameter Access Drive parameters read/write

Drive Memory Access Drive parameters read/write
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3.3.3 Defining Object Interface
L'interfaccia degli oggetti del drive ADV200 ¢ la seguente:

Object Interface

Identity Message router

Message Router Explicit Messaging Connection Instance
DeviceNet Message router

Connection Message router

Parameter Message router

Drive Parameter Access Message router

Drive memory Access Message router

3.4 Trasferimento dati via Explicit Messaging

Il trasferimento dati via Explicit Messaging avviene tramite due nuovi oggetti: uno
per I'accesso ai parametri Drive, I'altro per 'accesso diretto alla memoria del drive.

3.4.1 Parameter Access
Per la lettura/scrittura dei parametri Drive viene definito I'oggetto Drive Parameter
Access con le seguenti caratteristiche:

- Class ID: Fh.
- Class Attribute: Revision
- Instance Attribute: Questa instanza non prevede attributi.

3.4.1.1 Class Code
Class code: F hex

3.4.1.2 Class attributes

Number | Need in Access | Name | DeviceNet Description of Semantics
implementation | Rule Data Type Attribute of values
1 Optional Get Revision | UINT Revision of this object

3.4.1.3 Instance Attributes

Number | Need in Access | Name | DeviceNet Description of Semantics
implementation | Rule Data Type Attribute of values

This instance provide attributes and correspond to the PAR

3.4.1.4 Common Services
Questo oggetto non ha servizi comuni.

3.4.1.5 Object Specific Services

Service Code | Need in implementation Service Name Description of Service

Class Instance

Ohex n/a Required Get_Attribute_Single | Read drive parameter value

10hex n/a Required Set_Attribute_Single | Writes drive parameter value

ITA-27



3.4.1.6 Behavior

Questo oggetto ¢ l'interfaccia tra la rete DeviceNet e tutti i parametri Drive.
L’accesso al parametro Drive avviene tramite I'indice del parametro stesso.
Esempio lettura di un parametro (PAR 600 Dig Ramp ref 1):

- Eseguire un Get_Attribute_Single della classe Fh

- istanza =600 (258 hex)

- attributo di classe 1

- il drive risponde con 4 byte (formato Dword).

Esempio scrittura di un parametro (PAR 600 Dig Ramp ref 1):

- Eseguire un Set_Attribute_Single della classe Fh

- istanza = 600 (258 hex)

- attributo di classe 1

- per impostare il valore 1000, selezionare Word 2 byte (il formato del parametro
e INT, 16 bit)

- nel caso di errore il drive non risponde (timeout).

Low byte - Low word drive parameter drive

High byte - Low word drive parameter drive

byte | VALUE XX - - -
Low byte - High word drive parameter drive

High byte - High word drive parameter drive

I numero di byte del campo Value dipende dalla lunghezza del parametro del
drive.

Esempio:
se il tipo di parametro del drive Integer la lunghezza di VALUE é 2 bytes.

3.4.2 Drive Parameter Access

Per la lettura/scrittura dei parametri Drive viene definito I'oggetto Drive Parameter
Access con le seguenti caratteristiche:

- Class ID: 66h.

- Class Attribute: Revision

- Instance Attribute: Questa instanza non prevede attributi.

3.4.2.1 Class Code
Class code: 66 hex

3.4.2.2 Class attributes

Number | Need in Access | Name | DeviceNet Description of Semantics
implementation | Rule Data Type Attribute of values
1 Optional Get Revision | UINT Revision of this object

3.4.2.3 Instance Attributes

Number | Need in Access | Name | DeviceNet Description of Semantics
implementation | Rule Data Type Attribute of values

This instance does not provide attributes

3.4.2.4 Common Services
Questo oggetto non ha servizi comuni.
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3.4.2.5 Object Specific Services

Service Code | Need in implementation Service Name Description of Service
Class Instance

32hex n/a Required Get_Drive_Value Get parameter from Drive

33hex n/a Required Set_Drive_Value Set parameter into Drive

34hex n/a Required Get_Typed_Drive_ Read drive parameter value
Value indicating the data type

35hex n/a Required Set_Typed_Drive_ Writes drive parameter value
Value indicating the data type

3.4.2.6 Behavior

Questo oggetto € l'interfaccia tra la rete DeviceNet e tutti i parametri Drive.
L’accesso al parametro Drive avviene tramite I'indice del parametro stesso; se il
parametro non esiste o non € possibile accedervi per qualsiasi motivo (es. tentare
di scrivere un parametro di sola lettura), viene ritornato un codice d’errore.

Non é possibile accedere ai parametri Drive in formato testo.

In seguito sono riportati schemi di come deve essere organizzato il pacchetto dati
per leggere/scrivere parametri Drive.

A) Write Drive Parameter
In questo esempio viene riportata la scrittura di un parametro Drive; vengono
distinti i casi di scrittura positiva ed errata.

A-1) Write Drive Parameter Request
Il pacchetto per la scrittura di un parametro Drive € composto come segue:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING

Byte Service Code 33hex Set Drive Parameter - Object Specific Service
Class ID 66hex Drive Parameter Access Class Object

See Note 1) - - -
Instance ID XXXX Drive Parameter Index in format Low byte-High byte

Low byte-Low word drive parameter value

High byte-Low word drive parameter value
Byte 2) VALUE XX

Low byte-High word drive parameter value

High byte-High word drive parameter value

1) Byte o Word in base al tipo di allocazione effettuata dal Master.
2) Il numero di Byte del campo Value dipende dalla lunghezza del parametro Drive; es.: se il
parametro Drive € di tipo Integer, la lunghezza di VALUE é 2 Byte.

A-2) Write drive parameter - Reply OK
Se il parametro Drive € stato scritto correttamente, il pacchetto di risposta é:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING

Byte Service Code 33hex OR | Set Drive Parameter Reply code- Object Specific Service.
80hex

Word Result 0000 Result field equal to zero means writing correctly executed.

A-3) Write drive parameter - Reply Error
Se la scrittura del parametro Drive viene rifiutata, la risposta € la seguente:
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DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING

Byte Service Code 33hex OR | Set Drive Parameter Reply code- Object Specific Service.
80hex

Word Result XXXX 1 | Drive specific error code.

1) Peri codici d’errore vedere tabella 3.4.1.

B) Read Drive Parameter
In questo esempio viene riportata la lettura di un parametro Drive; vengono
distinti i casi di lettura positiva ed errata.

B-1) Read Drive Parameter Request
Il pacchetto per la lettura di un parametro Drive € composto come segue:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING

Byte Service Code 32hex Get Drive Parameter - Object Specific Service.

See Note 1) | Class ID 66hex Drive Parameter Access Class Object.

See Note 1) | Instance ID XXXX Drive Parameter Index in format Lowbyte-High byte.

1) Byte o Word in base al tipo di allocazione effettuata dal Master.

B-2) Read drive parameter - Reply OK
Se il parametro Drive € stato letto correttamente, il pacchetto di risposta é:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING
Byte Service Code 32hex Get Drive Parameter Reply code- Object Specific Service.
Word Result 0 Result field equal to zero means reading correctly executed.

Low byte-Low word drive parameter value.

High byte-Low word drive parameter value.

Byte 1) VALUE XX - -
Low byte-High word drive parameter value.

High byte-High word drive parameter value.

1) Il numero di Byte del campo Value dipende dalla lunghezza del parametro Drive; es.: se il
parametro Drive €& di tipo Integer, la lunghezza di VALUE é 2 Byte.

B-3) Read drive parameter - Reply Error
Nel caso in cui la lettura del parametro Drive sia stata rifiutata, la risposta é:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING
Byte Service Code 32hex Get Drive Parameter Reply code- Object Specific Service.
Word Result XXXX 1 Drive specific error code.

1) Peri codici d’errore vedere tabella 3.4.1.

C) Write Typed Drive Parameter
In questo esempio viene riportata la scrittura di un parametro; vengono distinti
i casi di scrittura positiva ed errata.
In questo caso, oltre all'indice ed il valore, viene indicato anche il tipo di dato
utilizzato nella trasmissione. L’ eventuale conversione di tipo & effettuata auto-
maticamente dal firmware.

C-1) Write Drive Parameter Request
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Il pacchetto per la scrittura di un parametro &€ composto come segue:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING
Byte Service Code 35hex Set Drive Parameter - Object Specific Service
Class ID 66hex Drive Parameter Access Class Object
See Note 1) - - -
Instance ID XXXX Drive Parameter Index in format Low byte-High byte
Byte 2) DATA TYPE XX Value data type

Byte 3) VALUE XX

Low byte-Low word drive parameter value

High byte-Low word drive parameter value

Low byte-High word drive parameter value

High byte-High word drive parameter value

1)
2)
3)

Byte o Word in base al tipo di allocazione effettuata dal Master.
La codifica dei tipi di dato & riportata alla tabella 3.4.2.

Il numero di Byte del campo Value dipende dalla lunghezza del parametro Drive; es.: se il
parametro Driveé di tipo Integer, la lunghezza di VALUE é 2 Byte.

C-2) Write drive parameter - Reply OK

Se il parametro Drive € stato scritto correttamente, il pacchetto di risposta é:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING
Byte Service Code 33hex Set Drive Parameter Reply code- Object Specific Service.
Word Result 0000 Result field equal to zero means writing correctly executed.

C-3) Write drive parameter - Reply Error

Se la scrittura del parametro Drive viene rifiutata, la risposta € la seguente:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING
Byte Service Code 33hex Set Drive Parameter Reply code- Object Specific Service.
Word Result XXXX 1) | Drive specific error code.

1) Pericodici d’errore vedere tabella 3.4.1.

D) Read Drive Parameter

In questo esempio viene riportata la scrittura di un parametro; vengono distinti
i casi di scrittura positiva ed errata.

In questo caso, oltre all'indice ed il valore, viene indicato anche il tipo di dato
utilizzato nella trasmissione. L'eventuale conversione di tipo € effettuata auto-
maticamente dal firmware.

D-1) Read Drive Parameter Request

Il pacchetto per la lettura di un parametro Drive € composto come segue:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING
Byte Service Code 36hex Get Drive Parameter - Object Specific Service.
Class ID 66hex Drive Parameter Access Class Object.
See Note 1) - - -
Instance ID XXXX Drive Parameter Index in format Lowbyte-High byte.
Byte 2) DATA TYPE XX Value data type
1) Byte o Word in base al tipo di allocazione effettuata dal Master.

2)

La codifica dei tipi di dato & riportata alla tabella 3.4.2.

D-2) Read drive parameter - Reply OK

Se il parametro Drive € stato letto correttamente, il pacchetto di risposta é:
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DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING
Byte Service Code 32hex Get Drive Parameter Reply code- Object Specific Service.
Word Result 0 Result field equal to zero means reading correctly executed.
Low byte-Low word drive parameter value.
High byte-Low word drive parameter value.
Byte 1) VALUE XX - -
Low byte-High word drive parameter value.
High byte-High word drive parameter value.

1) 1l numero di Byte del campo Value dipende dalla lunghezza del parametro Drive; es.: se il
parametro Drive € di tipo Integer, la lunghezza di VALUE é 2 Byte.

D-3) Read drive parameter - Reply Error
Nel caso in cui la lettura del parametro Drive sia stata rifiutata, la risposta é:

DATA TYPE | FIELD VALUE | MEANING
Byte Service Code 32hex Get Drive Parameter Reply code- Object Specific Service.
Word Result XXXX 1 Drive specific error code.

1) Peri codici d’errore vedere tabella 3.4.1.

Tabella 3.4.1: Codici errore accesso parametri

Codice Descrizione
1 Numero parametro errato
9 Valore massimo superato
10 Valore minimo superato
1" Valore non ammesso per il parametro
12,13 Parametro in sola lettura
16,31 Parametro non scrivibile con drive abilitato
20 Errore caricamento parametri
21 Errore salvataggio parametri
23 Timeout sul parametro
Altro Errore generico, contattare |'assistenza
Tabella 3.4.2: Tipi formato parametro
FORMATO VALORE | SIGNIFICATO
DB_T_VOID 0 Ritorno al valore nel formato originale
DB _T_INT 3 16 bit con segno
DB T WORD 6 16 bit senza segno
DB_T_LONG 4 32 bit con segno
DB_T_DWORD 7 32 bit senza segno
DB_T_FLOAT 8 Formato Float IEEE 754

3.5 Operativita Polling

Questo tipo di operativita DeviceNet viene utilizzata per I'interscambio veloce

ciclico dei parametri Drive tra il Master e il drive ADV200.

Le caratteristiche dell'operativita Polling sono:

1. Lalunghezza del pacchetto & configurabile tramite gli appositi parametri del
drive (vedere il menu COMMUNICATION) e puo variare da 1 a 16 word per
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entrambe le direzioni (Slave->Master e Master->Slave).
2. Lascheda, in qualita di Slave, consuma in Polling dati di Output e produce
come risposta dati di Input.
La configurazione dei parametri Drive scambiati in Polling & impostabile
utilizzando i parametri di configurazione disponibili nell’'azionamento. (vedere il
menu COMMUNICATIONS).

3.6 Configurazione dell’interfaccia Devicenet

La configurazione dell'interfaccia DeviceNet avviene tramite parametri drive. |

parametri sono gestiti con menu gerarchici. Tutti i parametri di scrittura relativi

all'interfaccia DeviceNet sono attivi solo dopo il reset del drive. Di seguito sono
riportati i parametri drive per la gestione dell’interfaccia DeviceNet.

Per attivare la scheda EXP-CAN-ADV impostare il parametro PAR 4000 Fieldbus
type come “DeviceNet”.

| seguenti parametri sono disponibili nel menu COMMUNICATION->FIELDBUS
CONFIG :

PAR Nome Par tipo Valore default Attr

4004 Fieldbus baudrate Enum None Scrittura
4006 Fieldbus address 2 byte senza segno 0 Scrittura
4010 Fieldbus M->S enable Enum On Scrittura
4012 Fieldbus alarm mode 2 byte senza segno 0 Scrittura
4014 Fieldbus state Enum Stop Sola lettura

» Fieldbus baudrate = Imposta il baudrate della rete. Valori disponibili per Devi-
ceNet : 125k , 250k , 500k

* Fieldbus address = indirizzo di questo nodo slave nella rete , valori ammessi
da1a63

» Fieldbus M->S enable = se messo a Off i dati Polling da master a slave non
vengono gestiti

» Fieldbus alarm mode = se messo a 1 il drive genera errori Opt Bus Fault
relativi alla perdita di comunicazione (Bus Loss) anche quando il drive non &
abilitato.

» Fieldbus state = stato della comunicazione per questo nodo su rete DeviceNet
- Stop : Nessuna comunicazione con il master
- Pre-Operational :Il Riconoscimento da parte del master € in corso
- Operational : Polling 1/0O attivo

3.7 Allarmi

3.7.1 Allarmi DeviceNet

| malfunzionamenti del bus sono segnalati mediante I'allarme Opt Bus Fault
failure. Nel caso di DeviceNet, le cause possibili di anomalie sono:

- stato Bus-off della lina CAN;

- abilitazione del drive in uno stato diverso da Polling I/O

- superamento della soglia di timeout della connessione.

Questo allarme si attiva solo quando il drive € abilitato.

Il parametro PAR 4014 Fieldbus alarm mode, se posto a ON, abilita la genera-
zione dell’allarme Opt Bus Fault anche quando il drive & disabilitato.
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Codice | Cfg Descrizione Azioni
0 Bus Loss Check line for noise, terminations,
problems with cabling
FFO1 * |Fieldbus type does not match | Verify if EXP-CAN-ADV card is properly
expansion card installed
FF04 * | Error initializing CAN interface Internal error, contact manufacturer
FF24..FF33 | * |More than 1 Src pointing to M2S | Check for multiple destinations on
Channel n “Fieldbus M->Sn Dest”
FF34..FF43 | * |M2S Channel n, data size is wrong | Check “Fieldbus M->Sn sys”
(16 bits on 32 bits or 32 bits on 16
bits parameter)
FF44.FF53 | * |Invalid parameter in channel S2M n | Check “Fieldbus S->Mn src”
FF54..FF63 | * [S2M Channel n, data size is wrong | Check “Fieldbus S->Mn sys”
(16 bits on 32 bits or 32 bits on 16
bits parameter)
FF74.FF83 | * |M2S Channel n : too many words | “Fieldbus M-Sn dest” & “Fieldubs
in PDC M->Sn sys” address more than 16
words in PDC
FF84..FF93 | * |S2M Channel n : too many words | “Fieldbus S->Mn src” & “Fieldubs
in PDC S->Mn sys” address more than 16
words in PDC
FFB4..FFC3 | * |Internal database error on channel n | Internal error, contact manufacturer
8110 CAN msg overflow Too many packets for selected
baudrate
FFC5 Wrong baudrate Wrong baudrate
FFC6 Wrong MaclD Check “Fieldbus address” is 1 to 63
FFC7 CAN bus off Check line state for problems
FFC8 System error on connection Check master for proper connection
FFC9 Duplicate MacID Check failed Check “Fieldbus address” is unique
in the network

3.7.2 Gestione Allarmi Drive
Non é prevista la funzionalita di stato allarmi del drive.

Nessun trattamento speciale viene quindi fatto per lo stato degli allarmi del drive.
Il firmware ADV200, mette a disposizione una serie di parametri per rilevare lo
stato del drive. Fare riferimento al manuale del drive per ulteriori informazioni.

3.8 Controllo del Process Data Channel

Questa funzione permette I'assegnazione di parametri o variabili applicative
dellazionamento ai dati del Process Data Channel.

L'interfaccia DeviceNet per ADV200 utilizza un numero impostabile di word per il
Process Data Channel (abbr. PDC Process Data Channel).

La configurazione del Process Data Channel per l'interfaccia DeviceNet € la
seguente:

DATO 0

DATO... DATOn

Lo Slave € in grado sia di leggere che di scrivere i dati del Process Data Channel.
| dati DeviceNet letti dallo Slave sono indicati come dati d’'ingresso; i dati scritti in
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DeviceNet dallo Slave sono indicati come dati d’uscita.

Un dato puo essere sia di 2 che di 4 byte. Con il termine dati, si intende un nume-
ro qualsiasi di questi ultimi compreso tra 0 e 16, purche il numero totale di byte
richiesti non sia superiore a 32byte.

Esempio

Si possono avere :

-da 0 a 16 dati da 2 byte

-1 dato a 4 byte + da 0 a 14 dati da 2 byte
- 2 dati da 4 byte + da 0 a 12 dati da 2 byte

- 8 dati da 4 byte

| dati scambiati mediante il PDC possono essere di due tipi:
-parametri dell’azionamento
-variabili di un’applicazione MDPIc

La composizione dei dati in ingresso e uscita del PDC & definita con opportuni
parametri come descritto nei paragrafi 3.8.1 e 3.8.2.

I master scrive ciclicamente i dati definiti come PDC input e legge ciclicamente i
dati definiti come PDC output.

3.8.1 Configurazione PDC Input (Parametro SYS_FB_XXX_MS)
Vedere paragrafo 1.3.1.

3.8.2 Configurazione PDC Output (Parametro SYS_FB_XXX_SM)
Vedere paragrafo 1.3.2.

3.8.3 Configurazione I/O Virtuali Digitali

I firmware ADV200, fornisce la funzionalita di Word Comp e Word Decomp
Virtual Digital 1/0O, che consente lo scambio di segnali discreti tra master e slave e
viceversa.

E possibile inviare comandi al drive attraverso le funzionalita del PAR 4452 Word
decomp. Il significato dei singoli bit & programmabile. Pud essere impostato su un
canale “Fieldbus M->Sn” come Count 16.

Lo stato del drive viene letto nel PAR 4432 Word Comp, programmabile su
qualsiasi canale “Fieldbus S->Mn” come Count 16. |l significato di ogni singolo bit
puo essere scelto dall'utente attraverso i PAR 4400 Word Bit 0 src ... PAR 4430
Word Bit 15 src.

Per una descrizione dettagliata di questi parametri, vedere il manuale del drive.

3.8.4 Uso del PDC in Applicazioni MDPIc
Vedere par. 1.3.3 Uso del PDC in Applicazioni MDPIc

3.9 Esempio di programmazione

Vedere capitolo 1.6.
Nel paragrafo 1.6.2.2 : P4000 Fieldbus Type = DeviceNet.

Dimensioni in ingresso e uscita dell’area di “Polling I/0” : con I'esempio contenuto
nei par. 1.6.1.1 e 1.6.1.2 si ha una dimensione di 4 byte in scrittura e 6 in lettura.
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Riferimenti

CiA:
CAN :
PDO:

DBT:

SDO:

NMT:

Cs:
COB-ID

CAN in Automation, gruppo internazionale utilizzatori.

Controller Area Network.

Process Data Object, messaggi di servizi senza conferma usati per
trasferimento dati da/per dispositivo in tempo reale.

Distributor. E’ un elemento di servizio del CAN Application Layer nel
Modello di Riferimento CAN; & compito del DBT distribuire COB-ID ai
COB che sono usati dal CMS.

Service Data Object, messaggi di servizi con conferma usati per tra-
sferimento dati aciclico da/per dispositivo.

Network Management. E’ un elemento di servizio del CAN Application
Layer nel Modello di Riferimento CAN; esegue inizializzazione, confi-
gurazione e gestione errori di una rete CAN.

Command Specifier; definisce il servizio NMT.

COB-ldentifier. Identifica univocamente un COB all'interno della rete;
esso determina anche la priorita del COB.

Gefran spa - Drive & Motion Control Unit - Gerenzano (VA) Italy
1S5F23, Manuale EXP-CAN/DN-ADV -IT/EN (rev 0.5 - 21.7.17)
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