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CONDICOES GERAIS DE FORNECIMENTO

Nenhuma parte deste documento pode ser copiada ou reproduzida sem o consentimento prévio
e por escrito da SCHMERSAL ACE., que se reserva o direito de efetuar alteracées sem prévio
comunicado.

Conforme o Cddigo de Defesa do Consumidor vigente no Brasil, informamos a seguir, aos
clientes que utilizam nossos produtos, aspectos relacionados com a seguranca de pessoas

e instalacdes. Os equipamentos de automacao industrial fabricados pela SCHMERSAL sao
robustos e confiaveis devido ao rigido controle de qualidade a que sdo submetidos. No entanto,
equipamentos eletrénicos de controle industrial (controladores programaveis, comandos
numericos, etc.) podem causar danos as maquinas ou processos por eles controlados em
caso de defeito em suas partes e pecgas ou de erros de programagao ou instalagéo, podendo
inclusive colocar em risco vidas humanas.

O usuario deve analisar as possiveis consequéncias destes defeitos e providenciar instalacoes
adicionais externas de seguranga que, em caso de necessidade, sirvam para preservar a
seguranca do sistema, principalmente nos casos da instalagao inicial e de testes.

Os equipamentos fabricados pela SCHMERSAL nao trazem riscos ambientais diretos, nao
emitindo nenhum tipo de poluente durante sua utilizacdo. No entanto, no que se refere ao
descarte dos equipamentos, é importante salientar que quaisquer componentes eletronicos
incorporados em produtos contém materiais nocivos a natureza quando descartados de forma
inadequada. Recomenda-se portanto que, quando da inutilizagao deste tipo de produto, o
mesmo seja encaminhado para usinas de reciclagem que deem o devido tratamento para os
residuos.

E imprescindivel a leitura completa dos manuais e/ou caracteristicas técnicas do produto antes
da instalacao ou utilizagdo do mesmo.

A SCHMERSAL garante os seus equipamentos conforme descrito nas Condi¢des Gerais de
Fornecimento, anexada as propostas comerciais.

A SCHMERSAL garante que seus equipamentos funcionam de acordo com as descricoes
contidas explicitamente em seus manuais e/ou caracteristicas técnicas, nao garantindo a
satisfacao de algum tipo particular de aplicagcao dos equipamentos.

A SCHMERSAL desconsiderara qualquer outra garantia, direta ou implicita, principalmente
quando se tratar de fornecimento de terceiros.

Pedidos de informacgdes adicionais sobre o fornecimento e/ou caracteristicas dos equipamentos
e servicos Schmersal devem ser feitos por escrito. A SCHMERSAL nao se responsabiliza por
informacdes fornecidas sobre seus equipamentos sem registro formal.

DIREITOS AUTORAIS

Windows NT, 2000, XP e Vista sdo marcas registradas da Microsoft Corporation.
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1. INTRODUCAO

A Série CPS de controladores programaveis (CP) com interface homem-maquina (IHM)
incorporada é a solucéo ideal para aplicagdes que requerem controle e supervisao em um
unico produto e ambiente. Esta solu¢ao foi concebida através de uma arquitetura de hardware
baseada em processadores de 32 bits e alto desempenho. Podem ser citadas como principais
caracteristicas do produto a velocidade de processamento da aplicagéo, a alta densidade de
pontos E/S integrados, conectividade com outros elementos do ambiente através de duas
portas seriais e 0s requisitos para posicionamento de eixos utilizando entradas e saidas
rapidas.

A programacao do produto é realizada através de uma unica ferramenta, disponibilizando para
isso 6 linguagens de programacgéao de CPs, sendo 5 descritas na norma IEC 61131-3: LD, ST,
IL, FBD e SFC; além de uma linguagem adicional, o CFC. O SOFTWARE PROGRAMACAOQO
possui um importante recurso de simulagéo que permite ao usuario testar sua aplicacdo sem a
utilizacdo do equipamento, conferindo maior agilidade no desenvolvimento do programa.

Além de uma IHM que suporta textos e graficos, teclado alfanumérico e 7 teclas de funcgéao, a
inovacéo do produto também é constatada na sua apresentacgao.

Os modelos CPS4310-R42 e CPS4310-T42 se diferenciam pelo tipo das saidas digitais
disponiveis em cada um deles. Enquanto o CPS4310-T42 possui 14 saidas normais a transistor
e 2 saidas rapidas configuraveis a transistor, 0 CPS4310R42 possui 14 saidas normais a relé e
duas saidas rapidas configuraveis a transistor.

Figura 1-1. Controlador CPS-4000

O produto tem como principais caracteristicas:

* Programador com 6 linguagens de programacao, sendo 5 definidas pela norma IEC 61131-3
e uma linguagem adicional

* 20 entradas digitais isoladas, sendo 6 pontos rapidos configuraveis para 2 contadores
bidirecionais, 4 contadores unidirecionais ou para fun¢des de posicionamento

* 14 saidas digitais (Relé ou Transistor) isoladas

» 2 saidas digitais isoladas a transistor configuraveis como 2 pontos de saidas rapidas — PTO,
PWM/VFO ou para fun¢des de posicionamento

SCHMERSAL
ACE

~ - . 7
Alteracées técnicas reservadas



* 4 entradas analdgicas — configuraveis para0a 10V, 0a 20 mA ou 4 a 20 mA

* 2 saidas analdgicas — configuraveis para 0 a 10 V ou 0 a 20 mA ou para funcoes
de posicionamento

* Visor grafico 128 x 64 — Configuravel pelo programador
* Teclado membrana com 25 teclas
* Reldgio de Tempo Real

* 1 porta serial RS-232 para programacao, protocolo MODBUS mestre e escravo
e protocolo genérico

* 1 porta serial RS-485 protocolo MODBUS mestre e escravo e protocolo genérico
* Fonte 24 Vdc isolada

* Memdria de aplicacao de 256 kbytes

* Capacidade de até 1250 bytes de memdria retentiva sem necessidade de bateria

DOCUMENTOS RELACIONADOS A ESTE MANUAL

Para obter informacdes adicionais sobre a Série CPS-4000 podem ser consultados outros
documentos (manuais e caracteristicas técnicas) além deste. Estes documentos encontram-se
disponiveis em sua ultima revisao em www.schmersal.com.br

Cada produto possui um documento denominado Data Sheet (DS), onde encontram-se as
caracteristicas do produto em questao. Adicionalmente o produto pode possuir Manuais de
Utilizacao (os cédigos do manuais sao citados na MU).

Aconselha-se os seguintes documentos como fonte de informacé&o adicional:
e Caracteristicas Técnicas “Data Sheet” (DS) do Produto — DS-CPS4000RV2
* Manual de Utilizagdo — UM-CPS4000

INSPEGCAO VISUAL

Antes de proceder a instalacao, € recomendavel fazer uma inspec¢éao visual cuidadosa dos
equipamentos, verificando se nao ha danos causados pelo transporte. Verifique se todos
0s componentes de seu pedido estao em perfeito estado. Em caso de defeitos, informe a
companhia transportadora e o representante ou distribuidor SCHMERSAL mais proximo.

CUIDADO:

Antes de retirar os modulos da embalagem, é importante descarregar eventuais potenciais estaticos
acumulados no corpo. Para isso, toque (com as maos nuas) em uma superficie metalica aterrada antes
de manipular os modulos. Tal procedimento garante que os niveis de eletricidade estatica suportados
pelo modulo ndo serao ultrapassados.

E importante registrar o numero de série de cada equipamento recebido, bem como as revisoes
de software, caso existentes. Essas informacdes serao necessarias caso se necessite contatar
o Suporte Técnico da SCHMERSAL.

SCHMERSAL
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SUPORTE TECNICO

Para entrar em contato com o Suporte Técnico da SCHMERSAL em BOITUVA/SP, ligue para
+55-15-3263-9800 ou envie um e-mail para suporte.linhalogica@schmersal.com.br

Se o equipamento ja estiver instalado, tenha em maos as seguintes informacdes ao solicitar
assisténcia:

* 0s modelos dos equipamentos utilizados e a configuragdo do sistema instalado.
* 0 numero de série da UCP.

* a revisao do equipamento, indicada na etiqueta afixada na traseira do produto.
* a versao do software executivo encontrado na tela especial INFORMATION.

* 0 conteudo do programa aplicativo, obtido através do programador.

* a versao do programador utilizado.

MENSAGENS DE ADVERTENCIA UTILIZADAS NESTE MANUAL

Neste manual, as mensagens de adverténcia apresentarao os seguintes formatos
e significados:

PERIGO:

Relatam causas potenciais que, se nao observadas, levam a danos a integridade fisica e saude,
patriménio, meio ambiente e perda da producao.

CUIDADO:

Relatam detalhes de configuracao, aplicacao e instalacdo que devem ser seguidos para evitar condicées
que possam levar a falha do sistema e suas consequéncias relacionadas.

ATENGCAO:

Indicam detalhes importantes de configuracao, aplicacao ou instalacao para obtencao
da maxima performance operacional do sistema.
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2. DESCRICAO TECNICA

Este capitulo apresenta todas as caracteristicas técnicas dos controladores CPS-4000.

CARACTERISTICAS GERAIS

CPS-4000

Numero de pontos de entrada
digital

20 pontos de entrada digital isolados:
14 entradas digitais comuns

6 entradas digitais rapidas (as entradas rapidas podem ser utilizadas
como contadores ou como entradas comuns

Numero de pontos de saida relé /
transistor

16 pontos de saida digital isolados:
2 pontos de saida rapida e 14 pontos de saida transistor-DU350
2 pontos de saida rapida e 14 pontos de saida relé-DU351

Numero de pontos de saida rapida

2 pontos de saidas rapidas: PTO, PWM, Frequéncia ou saida digital

Contadores rapidos

6 pontos rapidos divididos em 2 blocos configuraveis como bidirecional
ou unidirecional (2 contadores por bloco)

Entradas analdgicas

4 entradas analdgicas
Oa10VouOa20mAou4a20mA

Saidas analdgicas

2 saldas analdgicas
Oa 10Vou 0a20mA

Relogio de tempo real RTC Sim, autonomia de 15 dias sem alimentacéo. Resolu¢cdo de um segundo
e variagdo maxima de 2s por dia.

Visor Visor grafico monocromatico 128 x 64 com backlight e controle
de contraste.

Teclado Teclado de membrana com 25 teclas

Protocolo MODBUS Mestre e escravo RS-232 e RS-485

Carga de aplicativo em campo

Sim, através da COM 1, RS-232

Programacéo on-line

Nao

Interface RS-232

Sim, uma interface com sinais de modem TXD, RXD, RTS, CTS,
DTR, DSR, DCD

Interfaces RS-485

Sim, ndo isolada

Circuito de cao-de-guarda Sim
Tensao de alimentacao externa 19 a 30 Vdc
Consumo 24V 350 mA
Poténcia 84 W
Isolacédo da fonte de alimentacdo |Sim

Tempo de inicializacao

10 segundos

Normas atendidas

IEC 61131-3 2003

Peso 600g

Temperatura de operacao 0a60°C

Temperatura de armazenagem -20a 75°C

Protecao painel frontal IP 54

Protecao painel traseiro IP 20

Dimensoées 180,71 x 144,71 x 51 mm

Tabela 2-1. Caracteristicas Gerais

NOTAS

Reldgio RTC: em ambientes com temperatura de 25 °C. Em toda a faixa de temperatura de operagéo do
produto, o tempo de retentividade pode variar entre 10 a 20 dias.
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ENTRADAS DIGITAIS

CPS-4000

Numero de entradas 20 entradas digitais divididas em 3 grupos de isola¢do:
100..108 - 9 entradas — Grupo 0

110..118 - 9 entradas — Grupo 1

120..121 - 2 entradas — Grupo 2

Tensao de entrada 11 a 30 Vdc em relacdo ao comum para estado 1
0 a 5 Vdc em relacdo ao comum para estado 0

Corrente de entrada 5 mA (24 Vdc em relagcdo ao comum) — Entradas comuns
15 mA (24 VVdc em relagdo ao comum) — Entradas rdpidas

Tipo de entrada “sink” tipo 1
Impedancia de entrada 4,3 KW - Entradas comuns
1,5 KW - Entradas rapidas
Isolacéao 2000 Vac por um minuto entre cada grupo de entrada

2000 Vac por um minuto entre grupo de entrada e circuito I6gico

Configuracéo do borne As entradas digitais estdo divididas em 3 conectores (grupos de
isolag&o) isolados entre si e isolados do circuito I6gico. Cada conector é
constituido de um borne para cada entrada e um borne para a referéncia
de tenséo.

100 a 108 - entrada 0 a 8 do grupo de isolagcéo 0

110 a 118 — entrada 0 a 8 do grupo de isolacéo 1

120 a 121 — entrada 0 a 1 do grupo de isolagdo 2

CO - comum do grupo de isolagcdo 0

C1 - comum do grupo de isolagdo 1

C2 - comum do grupo de isolagdo 2

As entradas 100 a 102 e 110 a 112 s&o entradas rapidas, as
entradas rapidas 100 a 102 pertencem ao Bloco 0 de entradas
rapidas e as entradas rapidas 110 a |12 pertencem ao Bloco 1 de
entradas rapidas. As entradas rapidas podem ser utilizadas como
entradas comuns.

Tempo de resposta 0,5 ms — Entradas comuns
10 us - Entradas rapidas

Indicacao de estado Pode ser visualizado nas telas-padrdo do produto

Tabela 2-2. Caracteristicas Entradas Digitais

NOTAS

Tempo de resposta: o tempo maximo de resposta para entradas digitais comuns sera o tempo de resposta
mais o tempo maximo de ciclo.

SCHMERSAL
ACE

~ " . 1
Alteracées técnicas reservadas



SAIDAS DIGITAIS A TRANSISTOR (CPS-4310T42)

CPS-4310/T42

Numero de saidas comuns 14 saidas digitais a transistores divididas em 2 grupos de isolagcéo:
Q02 a Q07 - 6 saidas — Grupo 0
Q10 a Q17 - 8 saidas — Grupo 1

Corrente maxima por ponto 0,5A
Tipo de saida Transistor “source”
Tempo de comutacdo 600 us

Frequéncia maxima de chaveamento | 250 Hz, com carga externa minima de 12500 W
com carga

Indicacéo de estado Pode ser visualizado nas telas-padrdo do produto

Protecébes Diodo TVS em todas as saidas a transistor

Tensé@o de operacéo 10 a 30 Vdc

Isolagéo 2000 Vac por um minuto entre cada grupo de saida a transistor

2000 Vac por um minuto entre grupo de saida a transistor
e circuito légico

Impedéncia de saida 500 mW

Configuracdo do borne As saidas digitais a transistor estdo divididas em 2

conectores (grupos de isolacdo). Cada conector é constituido de
um borne para cada saida, um borne para o contato

comum (alimentacdo) e um borne de referéncia OV.

Q02 a Q07 - saida a transistor 2 a 7 do grupo de isolagcdo 0
Q10 a Q17 - saida a transistor 0 a 7 do grupo de isolagdo 1
C5 - 0V grupo de isolagdo 0 (compartilhado com as saidas
rapidas)

C6 - Alimentacéo grupo de isolacdo 0 (compartilhado com as
saidas rapidas). Tensdo maxima 30 Vdc

C7 -0V grupo de isolagdo 1

C8 - Alimentacéo grupo de isolacéo 1. Tensdo maxima 30 Vdc

Tabela 2-3. Caracteristicas Saidas Transistor

NOTAS
Corrente méaxima por ponto: as saidas a transistor ndo possuem protecao contra sobrecorrente; em caso
de necessidade de protecao das saidas deve ser utilizado fusivel externo ao produto.

Configuracao do borne: o grupo de isolagéo 0 possui duas saidas rapidas a transistor (Q00, Q01).
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SAIDAS DIGITAIS A RELE (CPS-4310R42)

CPS-4310/R42

Numero de saidas 14 saidas digitais a relé divididas em 2 grupos de isolagéo:
Q02 a Q07 - 6 saidas — Grupo 0

Q10 a Q17 - 8 saidas — Grupo 1

Corrente maxima por ponto 1A

Tipo de saida Relé normalmente aberto

Carga minima 5mA

Vida util esperada 10x10* operagbes com carga nominal

Tempo maximo de comutacdo 10 ms

Frequéncia maxima 0,5 Hz maximo com carga nominal

de chaveamento

Indicacéo de estado Pode ser visualizado nas telas-padrdo do produto
Tensao maxima(C6, C8) 30 Vdc grupo de isolagéo 0

30 Vdc grupo de isolacéo 1
240 Vac grupo de isolacéo 1

Isolacao 2000 Vac por um minuto entre cada grupo de saida
2000 Vac por um minuto entre grupo de saida e circuito I6gico

Resisténcia de contato <250 mQ

Configuracao do borne As saidas digitais a relé estdo divididas em 2 conectores (grupos de
isolacdo). Cada conector é constituido de um borne para cada saida, um
borne para o contato comum a todos os relés do mesmo conector e um
borne de 0V (somente utilizado em saidas a transistor).

Q02 a Q07 — saida a relé 2 a 7 do grupo de isolacéao 0
Q10a Q17 - saida a relé 0 a 7 do grupo de isolagéo 1
C5 - néo utilizado para as saidas a relé

C6 — comum de todos relés do grupo de isolagdo 0, e utilizado para
alimentar as saidas rapidas. Na opgéo de saida tipo sink (0 Vdc no pino
C6) as saidas Q00 e Q01 néo poderéo ser utilizadas.

Os relés do grupo de isolacdo 0 ndo poderdo acionar cargas AC

A utilizagbes de tenséo alternada no pino C6 causara danos irreversiveis
ao produto

C7 - Pino néo utilizado para as saidas a relé
C8 - Pino ligado ao comum de todos relés do grupo de isolagdo 1

Tabela 2-4. Caracteristicas Saidas Relé

NOTAS

Corrente maxima por ponto: as saidas a relé nao possuem protegéo contra sobrecorrente; em caso de
necessidade de protecao das saidas deve ser utilizado fusivel externo ao produto.

Configuracao do borne: o grupo de isolagéo 0 possui duas saidas rapidas a transistor (Q00, Q01).

ATENCAO:

A utilizacado de tenso alternada no pino C6 causara danos irreversiveis ao produto.
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SAIDAS DIGITAIS RAPIDAS

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Numero de saidas 2 rapidas:
Q00 e QO1

Corrente maxima por ponto 0,56A

Tipo de saida Transistor “source”

Frequéncia maxima de geracao 50 KHz

de pulsos

Largura de pulso minima @ 24V CARGA EXTERNA MINIMA TEMPO DE PULSO MINIMO
Sem carga 20 us
1000 Q 4 us
50 Q 2us

Indicacao de estado Através de operandos fixos reservados

Protecoes Diodo TVS em todas as saidas a transistor

Tens3o de operacao 10 a 30 Vdc

Isolacao 2000 Vac por um minuto entre cada grupo de saida
2000 Vac por um minuto entre grupo de saida e entre o circuito I6gico

Impedancia de saida 700 mQ

Configuracdo do borne As saidas rapidas estdo no conector do grupo de isolagdo 0 das saidas digitais.
O conector é constituido de um borne para cada saida, um borne para o
contato comum (alimentacao) e um borne de referéncia OV.
Q00 a Q01 - saida rapida 0 a 1 do grupo de isolagdo 0
C5 - 0V grupo de isolagédo 0 (compartilhado com as saidas Q02 a Q07
a transistor (CPS-4310T42)
C6 — Alimentagéo grupo de isolagdo 0 (compatrtilhado com as saidas
Q02 a Q07 a relé (CPS4310-R42)/transistor (CPS4310-T42)
Tens&do maxima 30 Vdc

Modos de saida PTO, VFO e PWM

Numero maximo de saidas 2

rapidas utilizadas

Funcées executadas via software | PTO VFO/ PWM
Escrita do valor do numero Escrita do valor da frequéncia a ser
de pulsos a serem gerados gerado em Hz (1 Hz a 50 KHz)
Escrita do numero de pulsos Escrita do Duty Cycle das saidas
a serem gerados na de 0 a 100%

aceleragao/desaceleragao Inicio/Fim de operagobes das saidas

géglggégsde operagao Diagndsticos das saidas rapidas
Diagndsticos das saidas rapida

Monitoragdo do estado atual das
saidas rapidas

Forma de acessos aos Em operandos fixos reservados
registradores das saidas rapidas

Tabela 2-5. Caracteristicas Saidas Rapidas

Corrente maxima por ponto: as saidas rapidas a transistor ndo possuem protecao contra
sobrecorrente; em caso de necessidade de protecdo das saidas deve ser utilizado fusivel
externo ao produto.

Fungdes executadas via software: variagdo de 1 em 1Hz ou de 1 em 1% para as configuracdes
de frequéncia e duty cycle respectivamente.

ATENCAO:

Durante a energizacao do produto as saidas rapidas podem alterar seu estado por um
periodo de aproximadamente 100 us.
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ENTRADAS ANALOGICAS

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Numero de entradas

4 entradas analdgicas ndo isoladas do circuito Idgico

Tipo de entrada

Tensgo: 0 a 10 Vdc
Corrente: 0 a 20 mA, 4 a 20 mA

Resolucéao do conversor

12 bits

Configuracao do borne

AVO - entrada de tensdo canal 0
AlO — entrada de corrente canal 0
C9 - comum para entradas O e 1
AV1 - entrada de tensédo canal 1
Al1 — entrada de corrente canal 1
AV2 - entrada de tensdo canal 2
Al2 — entrada de corrente canal 2
C10 - comum para entradas 2 e 3
AV3 - entrada de tenséo canal 3
Al3 - entrada de corrente canal 3

Parametros configuraveis

Tipo da entradas para cada ponto, tensdo ou corrente
Fundo de escala para cada canal, maximo 30000

Filtro de primeira ordem com constantes de tempo pré-definidas

Protecées

Diodo TVS em todas as entradas analdgicas

Tempo de atualizacao

60 ms

Tabela 2-6. Caracteristicas Entradas Analdgicas

NOTAS

Tempo de atualizagdo: tempo necessario para o AD disponibilizar um novo valor de um canal ao UCP.
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MODO DE TENSAO

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Precisao

+ 0,3% do fundo de escala @ 25°C
+ 0,015% / °C do fundo de escala

Crosstalk DC a 100 Hz

- 30dB

Impedancia de entrada

1,7 MQ

Tensao maxima/minima
continua sem dano

12 Vdc/ -0.3 Vdc

Filtragem Constante de tempo configuravel:
90 ms, 140 ms, 1sou 15 s
Escala Faixa Contagem Sensibilidade
o-10V 0 a 30.000 2,52 mV
Folga de escala 3%

NOTAS

Tabela 2-7. Caracteristicas Entradas Modo Tensédo

Filtragem: o valor da constante de tempo podera variar 10% do seu valor nominal. O desvio maximo do valor
da constante de tempo € igual a taxa de amostragem. Ex: Selecionando a constante de tempo de 140 ms,
0 tempo maximo para o valor de tensao com filtro possuir 63% do valor da entrada é de: 140ms * 110% +

60ms = 214ms.

Contagem: o fundo de escala pode ser modificado por software, o valor maximo é 30000.

Folga de escala: define o percentual acima do fundo de escala que pode ser lido pelas entradas analdgicas.
Esta caracteristica pode ser utilizada para compensar possiveis erros de calibragao de um determinado

sensor utilizado.
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MODO DE CORRENTE

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Precisao

+ 0,3% do fundo de escala @ 25°C
+ 0,015% / °C do fundo de escala

continua sem dano

Crosstalk DC a 100 Hz - 30adB
Impedancia de entrada 124,5 Q
Corrente maxima/minima 25 mA/-2mA

Filtragem Constante de tempo configuravel:
2ms,90ms, 1Tsou 15s

Escala Faixa Contagem Sensibilidade
0-20mA 0 a 30.000 5,1 UA
4-20 mA 0 a 30.000 5,1 UA

Diagndstico Corrente abaixo de 3,8 mA (valida somente quando utilizada escala de 4 a

20 mA para sinalizar um possivel rompimento de um fio)

Folga de escala

4%

NOTAS

Tabela 2-8. Caracteristicas Entradas Modo Corrente

Filtragem: o valor da constante de tempo podera variar 10% do seu valor nominal. O desvio maximo
do valor da constante de tempo € igual a taxa de amostragem. Ex: Selecionando a constante de tempo
de 1 s, o tempo maximo para o valor de corrente com filtro possuir 63% do valor da entrada é de:
1s*110% + 60ms = 1,16s.

Contagem: o fundo de escala pode ser modificado por software, o valor maximo é 30000.

Folga de escala: define o percentual acima do fundo de escala que pode ser lido pelas entradas analdgicas.
Esta caracteristica pode ser utilizada para compensar possiveis erros de calibracdo de um determinado

sensor utilizado.
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SAIDAS ANALOGICAS

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Numero de saidas

2 saldas analdgicas ndo isoladas do circuito I6gico

Tipo de saida

-Tensédo: 0 a 10 Vdc
-Corrente: 0 a 20 mA

Resolucéao do conversor

12 bits

Configuracao do borne

C83 - comum para a saida AOO

AOO - saida analdgica 0 (Configuravel por software como tensao
ou corrente)

C4 - comum para a saida AO1

AOT1 - saida analdgica 1 (Configuravel por software como tensao
ou corrente

Protecoes

Diodo TVS em todas as saidas analdgicas

Parametros configuraveis

Tipo de sinal em cada canal (tensdo ou corrente)
Fundo de escala para cada canal, maximo 30000

MODO DE TENSAO

Tabela 2-9. Caracteristicas Saidas Analdgicas

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Precisao

+ 0,3% do fundo de escala @ 25°C
+0,015% / °C do fundo de escala

Crosstalk DC a 100 Hz - 30aB

Impedancia de saida 22 Q

Impedéancia minima de carga 600 Q

Protecao contra curto-circuito Sim

Tempo de atualizacdo 1ms

Tempo de estabilizacdo 4 ms

Escala Faixa Contagem Resolucéao
o-10V 0 a 30.000 2,59mvVv

Folga de escala 4%

Indicacéo de sobrecarga

Sim (tipicamente cargas com impedéancia menor que 500 Q)

NOTAS

Tabela 2-10. Caracteristicas Saidas Modo Tensao

Tempo de atualizagdo: tempo maximo entre o final de um ciclo e a atualizagéo das saidas.

Tempo de estabilizacdo: tempo maximo para estabilizagdo do sinal da saida com uma carga resistiva maior

ou igual a 600 Q.

Contagem: o fundo de escala pode ser modificado por software, o valor maximo é 30000.

Folga de escala: a folga de escala permite que o DA atinja valores de tensdo acima da faixa para compensar

eventuais erros de offset dos dispositivos a serem controlados pelas saidas analdgicas.
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MODO DE CORRENTE

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Precisao

+ 0,3% do fundo de escala @ 25°C
+ 0,015% / °C do fundo de escala

Crosstalk DC a 100 Hz - 30dB

Impedancia maxima de carga 600 Q

Tempo de atualizacao 1ms

Tempo de estabilizacao 4 ms

Escala Faixa Contagem Resolucéao
0-20mA 0 a 30.000 5,2 UA

Folga de escala 4%

Indicacao de sobre carga

Sim (tipicamente cargas com impedéancia maior que 650 Q)

Tabela 2-11. Caracteristicas Saidas Modo Corrente

NOTAS

Tempo de atualizagdo: tempo maximo entre o final de um ciclo e a atualizagéo das saidas.

Tempo de estabilizagdo: tempo maximo para estabilizagdo do sinal da saida com uma carga resistiva menor

ou igual a 600 Q.

Contagem: o fundo de escala pode ser modificado por software, o valor maximo é 30000.

Folga de escala: a folga de escala permite que o DA atinja valores de corrente acima da faixa para
compensar eventuais erros de offset dos dispositivos a serem controlados pelas saidas analdgicas.
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CONTADORES RAPIDOS

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Numero de contadores

Até 4 contadores rapidos configuraveis de 32 bits

Modos de contagem

Unidirecional

Incrementa ou decrementa

Bidirecional

A: Incrementa/B: Decrementa

A: Conta/B: Sentido

Quadratura com duas contagens por periodo (2x)
Quadratura com quatro contagens por periodo (4x)

Formato dos dados

Inteiros de 32 bits sem sinal

Limite de operacéao

4.294.967.295

Frequéncia maxima de entrada

40 kHz para o Bloco 0 e 20kHz para o Bloco 1

Configuracao do borne

Bloco 0:

100 — Entrada A (modo Bidirecional) ou Contador 0 (modo Unidirecional)
do bloco 0

101 — Entrada B (modo Bidirecional) ou Contador 1(modo Unidirecional)
do bloco 0

102 — Entrada Configuravel bloco 0
Bloco 1:

110 — Entrada A (modo Bidirecional) ou Contador 2 (modo Unidirecional)
do bloco 1

111 — Entrada B (modo Bidlirecional) ou Contador 3 (modo Unidirecional)
do bloco 1

112 — Entrada Configuravel bloco 1

Parametros configuraveis

Modo do contador

Funcéo das entradas

Funcéo das saidas
Registradores de comparacdo

CANAL SERIAL LOCAL

Tabela 2-12. Caracteristicas Contadores Rapidos

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Meio fisico

RS-232

Protocolo

MODBUS RTU mestre e escravo, comunicagdo com programador
MasterTool IEC e protocolo genérico

Sinais de hardware

RTS, CTS, DCD, DTR e DSR

Isolacdo com circuito I6gico

Nao

Conector

RJ45

SCHMERSAL
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CANAL SERIAL RS-485

CPS4310/R42 e CPS4310/T42
Meio fisico RS-485
Protocolo MODBUS RTU mestre e escravo e protocolo genérico
Terminacéo interna Néo
Isolacdo com circuito Iogico Néo
Conector RJ45

Tabela 2-14. Caracteristicas Canal Serial RS-485

CARACTERISTICAS DE SOFTWARE

CPS4310/R42 e CPS4310/T42

Linguagem de programacao IL, ST, LD, SFC, FBD e CFC

Programacao online Néo

Conversao de linguagem Converséo dos cddigos de linguagem disponivel
Memodria de aplicativo 256 kbytes

Ocupacao média de memoria 1000 instrucées a cada 7 kbytes

por instrucao IL

Memodria de dados do tipo | 128 bytes

Memoria de dados do tipo Q 128 bytes

Memodria de dados do tipo M 6656 bytes

Memodria Global 6656 bytes

Retentividade Memodria ndo-volatil de 1250 Bytes

Nuamero de POUs 300

Programador da IHM Incluso na mesma interface do programador da aplicacao
Simulador Simulador de CP para testes de aplicagdo sem necessidade

de equipamento

Funcées avancadas Disponiveis bibliotecas para controle avancado

Tabela 2-15. Caracteristicas de Software

NOTAS

Memodria de dados tipo | e Q: a opgéo “Sem verificagao de enderegos” em “Configura¢des de dispositivo”
esta normalmente nao-selecionada. Neste caso somente é possivel utilizar na aplicagcédo os enderecos
associados as entradas e saidas digitais e analogicas do CPS4310/R42 e CPS4310/T42. Caso esta opgao
seja selecionada, toda a faixa podera ser utilizada.

Memodéria Global: nesta area de 6656 bytes é necessario utilizar um byte para controle, com isso na pratica
s6 podem ser declarados 6655 bytes de dados restando um byte para controle.

Verséo de Software: os dados da tabela se referem a memdria disponivel a partir da versao 1.10 do
executivo do CPS-4000.
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DESEMPENHO
MAPA DE MEMORIA

Os controladores CPS-4000 possuem as seguintes areas de memorias disponiveis para
a aplicacao do usuario:

Memodria Tipo Tamanho
Codigo nao-volatil Cddigo da Aplicacao 256 kbytes
Dado volatil Operandos Globais 6656 bytes
Operandos Memo©ria (% M) 6656 bytes
Operandos Entrada (%) 128 bytes
Operandos Saida (%Q) 128 bytes
Dado n&o-volatil Operandos Retentivos 1250 bytes

Tabela 2-16. Quantidade de Operandos

Os operandos globais s&o utilizados em declaracdes de operandos sem um enderego

definido pelo usuario. Para cada tarefa adicionada ao projeto, o sistema utiliza até 35 bytes

da memoria de operandos globais. Em caso de utilizagdo de bibliotecas externas (Standard.lib,
SysLibTargeVisu.lib, ...) o sistemas aloca a memadria necessaria para as bibliotecas na area

de Operandos Globais.

TEMPOS DE APLICACAO

Na tabela abaixo encontram-se os tempos necessarios para realizacéo de diferentes instrucoes
nos controladores CPS-4000. Todas as medi¢oes foram feitas em linguagem ladder:

Instrucao Operandos Tempos instrucées (us)
Overhead indiferente 26 us
1000 Linhas com 10 Contatos indiferente 94,4 us
1000 Chamadas de Funcgéao indiferente 864 us
1000 Multiplicacées BYTE 404 us
WORD 440 us
REAL 1610 us
1000 Somas BYTE 388 us
WORD 416 us
REAL 1608 us

Tabela 2-17. Tempos de Instrugdes

O overhead é calculado executando um programa sem nenhuma instrucao.

RESTRICOES DE LINGUAGEM

Os controladores CPS-4000 nao suportam tipos de operandos de 64 bits. Sao eles: LWORD,
LINT, LREAL e ULINT.

ATENCAO:

E possivel tratar LREAL como REAL assinalando esta opcdo no programador.
Porém esta opcéo ira apenas substituir estes tipos de variaveis, fazendo com que as mesmas sejam
tratadas como REAL, ou seja, variaveis de 32 bits.
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RESTRICOES DE SOFTWARE

Os controladores CPS-4000 n&ao suportam a utilizacao de breakpoint (possibilidade de congelar
a execucao do aplicativo para monitoragao e depuragao) no modo “logado’ A restricao abrange
as funcgdes de Alternar breakpoint, Didalogo de breakpoint, Sobrepasso, Passo a passo e
Ciclado, todas no menu Comunicacao.

TEMPOS DE INICIALIZACAO

Os controladores CPS-4000 possuem tempo de inicializacdo de 10 segundos.

TEMPOS DE SAIDAS ANALOGICAS

Os controladores CPS-4000 possuem intervalo de atualizagdo das saidas analdgicas
de tensao e corrente igual ao tempo de ciclo de programa. Em caso de utilizagao da fungao
AES_ANALOG_OUTPUT, as saidas sao atualizadas no momento da chamada da funcao.

TEMPOS DE ENTRADAS ANALOGICAS

Os controladores CPS-4000 possuem intervalo de atualizagdo das entradas analdgicas

de tensao e corrente de 60 ms. Em caso de utilizacao da funcao AES_ANALOG_INPUT,

as entradas analdgicas permanecem com o intervalo de atualizagdo de 60 ms, porém os
operandos Alx séo atualizados com o valor do ultimo ciclo de leitura das entradas analdgicas.

TEMPO DE CICLO

O tempo de ciclo da UCP é dependente do aplicativo, podendo variar de 1 a 2000 ms.

CUIDADO:

A comunicacado com o Programador € afetada pelo tempo de ciclo. Quanto maior o tempo de ciclo, mais
lenta fica a troca de dados com ele. Um tempo de ciclo muito proximo a 2000 ms pode causar um time-out
de comunicacéo. Caso o tempo de ciclo longo seja causado por algum problema na Iégica do aplicativo, o
seguinte procedimento é recomendado: desenergizar o CP, pressionar a tecla ESC, energizar novamente,
aguardar a tela de boot e soltar a tecla ESC. Assim a UCP ndo iniciara o aplicativo, sendo possivel realizar
um novo download do aplicativo corrigido. Se o aplicativo exigir um tempo de ciclo muito alto, porém
menor que 2000 ms, € possivel aumentar o tempo de time-out da interface de programacao; para isso é
necessdrio entrar em “Projeto” > “Opcées...” > “Ambiente de Trabalho” e alterar os valores dos campos
“Timeout de comunicacao [ms]” e “Timeout de comunic. para download [ms]”. O tempo de timeout padrao
do programador é de 2000 ms para ambos 0os campos.
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DESEMPENHO DAS ENTRADAS RAPIDAS

As entradas rapidas necessitam de mais processamento em funcéo do aumento da frequéncia

nas entradas. O processamento requerido varia conforme a configuragdo dos blocos
contadores. A tabela abaixo descreve o processamento dedicado aos periféricos de contagem
rapida, com diferentes configuracdes dos contadores e o quanto ha de processamento livre

para a aplicacdo em cada caso.

Bloco 0 Bloco 1 Processamento (%)
Contador 0 Contador 1 Contador 0 Contador 1 Contadores Aplicativo
1 Modo 0 - 40 kHz Modo 0 - 20 kHz 19,4% 80,6%
2 Modo 0 - 40 kHz Modo 1 - 20 kHz 19,7% 80,3%
3 Modo 0 - 40 kHz Modo 2 - 10 kHz 29,8% 70,2%
4 Modo 0 - 40 kHz Modo 3 - 20 kHz 29,6% 70,4%
5 Modo 0 - 40 kHz Unid. - 20 kHz Unid. - 20 kHz | 30,3% 69,7%
6 Modo 1 - 40 kHz Modo 0 - 20 kHz 29,1% 70,9%
7 Modo 1 - 40 kHz Modo 1 - 20 kHz 29,1% 70,9%
8 Modo 1 - 40 kHz Modo 2 - 10 kHz 37,3% 62,7%
9 Modo 1 - 40 kHz Modo 3 - 20 kHz 37,9% 62,1%
10 |Modo 1 - 40 kHz Unid. - 20 kHz Unid. - 20 kHz |1 32,0% 68,0%
11 | Modo 2 - 20 kHz Modo 0 - 20 kHz 40,5% 59,5%
12 | Modo 2 - 20 kHz Modo 1 - 20 kHz 33,6% 66,4%
13 | Modo 2 - 20 kHz Modo 2 - 10 kHz 44,0% 56,0%
14 | Modo 2 - 20 kHz Modo 3 - 20 kHz 50,0% 50,0%
15 |Modo 2 - 20 kHz Unid. - 20 kHz Unid. - 20 kHz | 44,3% 55,7%
16 | Modo 3 - 40 kHz Modo 0 - 20 kHz 37,5% 62,5%
17 | Modo 3 - 40 kHz Modo 1 - 20 kHz 45,1% 54,9%
18 |Modo 3 - 40 kHz Modo 2 - 10 kHz 49,4% 50,6%
19 |Modo 3 - 40 kHz Modo 3 - 20 kHz 47,9% 52,1%
20 |Modo 3 -40 kHz Unid. - 20 kHz Unid. - 20 kHz |1 42,2% 57,8%
21 Unid. - 40 kHz Modo 0 - 20 kHz 33,3% 66,7%
22 | Unid. - 40 kHz Modo 1 - 20 kHz 33,6% 66,4%
23 Unid. - 40 kHz Modo 2 - 10 kHz 35,7% 64,3%
24 Unid. - 40 kHz Modo 3 - 20 kHz 35,3% 64,7%
25 Unid. - 40 kHz Unid. - 20 kHz Unid. - 20 kHz 29,1% 70,9%
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DIMENSOES FiSICAS
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Figura 2-1. Dimensional CPS4310/R42 e T42
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DADOS PARA COMPRA
ITENS INTEGRANTES

A embalagem do produto contém os seguintes itens:
* Médulo CPS-4032R42 ou T42

* 8 conectores

* Guia de instalacao e Software de Programacéao (CD)

CODIGO DO PRODUTO

O seguinte cddigo deve ser usado para compra do produto:

Caodigo Denominacao
CPS-4310T42 CP COM IHM 20ED 16SDT 4EA 2SA
CPS-4310R42 CP COM IHM 20ED 14SDR 2SDT 4EA 2SA

PRODUTOS RELACIONADOS

Os seguintes produtos devem ser adquiridos separadamente quando necessario:

Cadigo Denominacéao
CP-CPS20 Cabo RJ45-CFDB9
NOTAS

CP-CPS20: este cabo possui um conector serial RJ45 e outro DB9 RS-232C fémea padréao IBM/PC. Deve
ser utilizado para comunicacdo do médulo com o software programador, e para interface de comunicagéo
RS-232 ponto-a-ponto utilizando o protocolo MODBUS RTU.
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3. CONFIGURACAO

Os controladores CPS-4000 s&o configurados e programados atraves do software CoDeSys
IEC. A configuracao realizada define o comportamento e modos de utilizacao dos periféricos
e caracteristicas especiais dos controladores. A programacao representa a aplicacéo
desenvolvida pelo usuario, também chamada de aplicativo.

GERAIS

Os controladores CPS-4000 possuem algumas configuragdes gerais que sao realizadas através

da escrita em alguns operandos especiais. Estes operandos especiais ja estao previamente
mapeados em uma regiao especifica de memoaria. Dessa forma, basta utiliza-los como uma
variavel global (simplesmente utilizando o nome do operando em qualquer POU do projeto).
Séo eles:

CONTRASTE = Percentagem do contraste [0 — 100%)]
BACKLIGHT = Tempo de backlight [0 — 255s]

Os nomes dos operandos e o modo de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista
de operandos especiais na se¢ao “Manutengao” - “Diagndsticos” - “Lista de Operandos
Reservados’

BARRAMENTO

Os controladores CPS-4000 possuem Entradas e Saidas descritas na sua arvore de
configuracdo como barramento. Para fazer acesso a arvore de configuracao, abra o Software
de Programacéo e clique em “Configuracéo do CP’ localizada na aba “Recursos” Em seguida
o médulo “Configuracdo do CP” deve ser expandido. Nesta aba pode ser visualizada

e configurada a maioria das configuracées necessarias para a utilizagdao dos controladores
CPS-4000. O mddulo “Barramento” pode ser acessado, clicando no “+” para expandir

suas opgoes.

K Configuracdo do CP

- &% Configuragdo do CP
B £ Cormunicago[F ]
- b COMT[FIX]
- s COM2[FI]
B« BarramentoF[x]

(- W] (Entradas[FIx]

B M Saidas[Fiy
- & Eventos Externos[FIx]

[ |

Figura 3-1. Barramento
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ENTRADAS

Os controladores CPS-4000 possuem as suas entradas divididas em:
* Entradas Digitais

* Entradas Analdgicas

* Entradas Rapidas

Essas opgdes podem ser vistas na figura abaixo, e serdo descritas no decorrer do capitulo.

H Configuracio do CP

B @8 Configuragéo dao CP
Bl €2 Cornunicac oI
- s COMY[FIA]
- s COM2[FI]
Bl % Barrarmento[F ]

B B Entradas[FIx]

i~ 39 Entradas Digitais 0[FI]
- 44 Entradas Digitaiz 1[F1]
- 83 Entradas Digitais 2[FIx]
- din ENtradas Analdgicas[FIx]
- ] Entradas Rapidas[FIx]
& Saidas(Fl¥]

B & Eventos Externos(FIx]

Figura 3-2. Entradas

ENTRADAS DIGITAIS 0/1/2

Os controladores CPS-4000 possuem 3 blocos de entradas digitais com um total de 20
entradas digitais. Quando existir a necessidade de diferenciar as entradas rapidas, as demais
entradas estéao definidas neste manual como Entradas Digitais Comuns. Os 3 blocos estao
divididos na seguinte estrutura:

Numero de entradas 20 entradas digitais divididas em 3 grupos de isola¢do:
100..108 - 9 entradas — Grupo 0
110..118 - 9 entradas — Grupo 1
120..121 - 2 entradas — Grupo 2

Tabela 3-1. Descri¢do dos Blocos de Entrada

As 3 entradas 100, 101 e 102 do Grupo 0 e as 3 entradas 110, 111 e 112 do Grupo 1 também
podem ser utilizadas como entradas rapidas. Caso nenhuma fungéo de entrada rapida esteja
configurada, todas as 20 entradas trabalham como entradas digitais comuns.
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Todas as entradas digitais estao previamente atribuidas a operandos especiais descritos abaixo:

BLOCO 0
100 Entrada Digital 100
101 Entrada Digital 101
102 Entrada Digital 102
103 Entrada Digital 103
104 Entrada Digital 104
105 Entrada Digital 105
106 Entrada Digital 106
107 Entrada Digital 107
108 Entrada Digital 108

BLOCO 1
110 Entrada Digital 110
111 Entrada Digital 111
112 Entrada Digital 112
113 Entrada Digital 113
114 Entrada Digital 114
115 Entrada Digital 115
116 Entrada Digital 116
117 Entrada Digital 117
118 Entrada Digital 118

BLOCO 2
120 Entrada Digital 120
21 Entrada Digital 121

Tabela 3-2. Distribuigao dos Blocos de Entradas Digitais

Estes operandos especiais ja estdo previamente mapeados em uma regiao especifica

de memodria.

Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os nomes dos operandos e o0 modo
de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na secao
“Manutencao” - “Diagndsticos” - “Lista de Operandos Reservados’
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ENTRADAS ANALOGICAS

Os controladores CPS-4000 possuem 4 entradas analdgicas. Cada canal possui 3 tipos

de configuracao, sendo elas independentes entre canais de:

Tensao: 0 a 10 Vdc
Corrente: 0 a 20 mA
Corrente: 4 a 20 mA

As entradas analdgicas encontram-se nos pinos descritos na tabela abaixo:

Configuracao do borne

AVO - entrada de tensdo canal 0
AlO - entrada de corrente canal 0
AV1 — entrada de tenséo canal 1
Al1 - entrada de corrente canal 1
C9 - comum para entradas O e 1
AV2 - entrada de tensdo canal 2
Al2 — entrada de corrente canal 2
AV3 - entrada de tensdo canal 3
Al3 — entrada de corrente canal 3
C10 - comum para entradas 2 e 3

Tabela 3-3. Descrigao dos Pinos de Entradas Analdgicas

A configuragéo das entradas é feita através da arvore de configuracao. Para realizar a
configuracao, abra o Software de Programacao IEC e clique em “Configuracées do CP’
localizada na aba “Recursos” Em seguida o médulo “Configuracao do CP” deve ser expandido.
Nesta aba encontra-se a maioria das configuracées necessarias para a utilizagao

do CPS-4000.

As configuracdes das entradas analdgicas estao localizadas no moédulo “Barramento’ Ao
expandir este modulo irdo aparecer os modulos “Entradas” e “Saidas” Para a configuragéo das
entradas analdgicas, deve-se expandir o modulo “Entradas” e depois 0 submddulo “Entradas

Analdgicas’

Na opcéao “Tipo do Canal’; o usuario escolhe que tipo de entrada sera utilizada naquele canal.
As opcoes sao “Tensao: 0 a 10 Vdc, “Corrente: 0 a 20 mA “Corrente: 4 a 20 mA’ ou “Canal
Desabilitado’ conforme descrito anteriormente.

El-- & Configuracio do CP
G- ¥* Comunicago[FI]
& 4 Barramento[F1]

Bl B Entradas[F1]

E
£
E

- 94 Entradas Digitais O[FIX]
- %3 Entradas Digitais 1[FIX]
- %4 Entradas Digitais 2[F1)]
- < Entradas Analdgicas[FIxX]

(N g X g E gy £

-

f&lﬂ AT %lW4: WORD; (* AlD *) [CHANNEL (1]

- ? Al AT %IWS: WORD; (* A1 *) [CHANMEL (1]
- ? AlZ2 AT %IWE: WORD; (* Al2 *) [CHANMEL (1)
? Al AT %IWT: WORD; (* A3 *) [CHANMEL (1)]
- #] Entradas Rapidas[FIX{]

B

[
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Figura 3-3. Entradas Analdgicas
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Apés configurar o tipo de entrada, o usuario deve configurar o filtro associado a respectiva
entrada analdgica, na caixa “Filtro”, podendo escolher entre filtros de 2 ms, 90 ms, 1 s,

15 s para entradas de corrente e 90 ms, 140 ms, 1 s, 15 s para entradas de tensdao. Também
€ necessario configurar o fundo de escala na caixa abaixo, que pode variar de 0 a 30000.

Os valores das entradas analégicas estao previamente atribuidos a operandos especiais.
Séo eles:

* AI0 = Valor do Canal 0
e Al1 = Valor do Canal 1
* Al2 = Valor do Canal 2
* Al3 = Valor do Canal 3

Esses operandos especiais ja estdo previamente mapeados em uma regiao especifica
de memoria.

Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os nomes dos operandos € 0 modo
de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na se¢ao
“Manutencgao” - “Diagndsticos” - “Lista de Operandos Reservados”.

As entradas analdgicas sao atualizadas a cada 60 ms, isto significa que o tempo minimo para
percepcao da variacdo de uma determinada entrada é de 60 ms. O tempo de estabilizagao

do sinal da entrada analdgica dependera do filtro selecionado. A taxa de atualizagao

é independente do filtro selecionado e do niimero de entradas analdgicas utilizadas. E indicada
a utilizagao do maior filtro possivel de acordo com a necessidade do sistema de controle

ou de monitoragao.

O valor correspondente ao fundo de escala das entradas analdgicas é configuravel. Esta
configuracéo néo altera o valor fisico do fundo de escala, que é de 10 V para entradas
analégicas de tenséo e 20 mA para entradas analdgicas de corrente, mas sim o valor
correspondente ao fundo de escala fisico que sera lido pela aplicagdo. Essa fungéo é util para
facilitar a leitura das entradas analdgicas pelo usuario. Ex: pode ser interessante a configuracao
do fundo de escala em 10000 para uma entrada analogica de tensdo de 0 V a 10 V; nesse caso
cada unidade de leitura corresponde 1 mV. E importante reforcar que a sensibilidade

das entradas analdgicas é fixa, logo o aumento do valor do fundo de escala para o valor
maximo (30000) nao acarretara melhoria na sensibilidade, mas sim podera ser util para

o tratamento do dado de leitura em uma aplicacao especifica. Nao é indicada a utilizacao

de um valor do fundo de escala menor que 4095 (12 bits) pois neste caso ocorrera uma perda
de resolucéo da respectiva entrada analdgica.

ENTRADAS RAPIDAS

Os controladores CPS-4000 apresentam dois blocos de contadores de 32 bits: Bloco 0 e
Bloco 1. Cada bloco pode operar como um contador bidirecional ou até dois contadores
unidirecionais (Bloco 0: Contador 0 e Contador 1; Bloco 1: Contador 2 e Contador 3).

Existem 6 bornes de entrada rapida utilizados para manipulagcédo de contadores, chamados de
100, 101, 102, 110, 111 e I12. Estes bornes também podem ser utilizados como entradas digitais
comuns, caso as entradas rapidas nao forem utilizadas.

Os 6 bornes sao configurados como dois blocos de contagem, denominados Bloco 0 e Bloco
1. O Bloco 0 utiliza os bornes 100 e 101 para realizar as contagens e o borne 102 para a entrada
configuravel. O Bloco 1, por sua vez, utiliza os bornes 110 e 111 para realizar as contagens

e o borne 112 para a entrada configuravel.
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Cada um dos blocos pode ser configurado independentemente para que os 2 bornes de
contagens realizem sua contagem de forma bidirecional (utilizando os dois pinos de contagem
para somente um contador) ou unidirecional (utilizando um pino de contagem para cada
contador).

Caso o bloco seja utilizado como contador bidirecional, 0 mesmo possuira somente um
contador. Para o Bloco 0 é utilizado somente o contador O e para o Bloco 1 é utilizado apenas
o contador 2.

E permitido também que o bloco configurado como unidirecional trabalhe com apenas um
contador utilizando somente um borne de entrada de pulso, possibilitando a utilizagao do
segundo borne como entrada comum.

Cada um dos blocos possui uma entrada de controle. Esta entrada de controle pode ser
utilizada para:

* Zeramento

* Congelamento
* Preset

* Amostragem

A entrada de controle também pode ser desabilitada para ser utilizada como uma entrada
digital comum.

O primeiro passo para configurar as entradas rapidas é abrir a arvore de configuragdes. Para
tanto, abra o Software de Programacéao IEC e clique em Configuragéo do CP, localizada na
aba Recursos. Em seguida o médulo “Configuracao do CP” deve ser expandido. Nesta aba
encontra-se a maioria das configuracdes necessarias para a utilizagao dos controladores
CPS-4000.

As configuracoes das entradas rapidas estédo localizadas no médulo “Barramento”. Ao expandir
este modulo irdo aparecer os modulos “Entradas” e “Saidas”. Para a configuragéo dos
contadores, expanda o modulo “Entradas” e depois o submddulo “Entradas Rapidas”. A figura
abaixo ilustra tal procedimento:

Bl & Configuracio do CP
------- 2+ Comunicacio[FI]
|_=_| ------- 4 Barramento[FIx])
-~ 8] Entradas[FI]
- 44 Enitradas Digitais O[FI1)]
E-- §4 Entradas Digitais 1[FIX]
(- %4 Entradas Digitais 2[FIX]
- &we Entradas Analdgicas[FIx]
- #| Entradas Rapidas[FI]
[ Bg:Bloco O[FIX]
- B4 Bloco 1[F1X]
G- & Entrada Configuravél Bloco O[FIX]
G- W& Entrada Configuravél Bloco 1[FI1X]
-} Saidas[FIX]
- & Eventos Externos[FIX]

1

Figura 3-4. Entradas Réapidas
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Como exemplo sera utilizado o Bloco 0 de contagem para descrever 0s processos
de configuracéo, tendo em vista que as configuracbes também se aplicam ao Bloco 1
de contagem.

Ao expandir 0 “Bloco 0” encontra-se um modulo denominado “Desabilitado”, pois ainda nao
foi realizada nenhuma configuracao de entrada rapida no controlador. Ao clicar com o botéao
direito do mouse na palavra “Desabilitado” aparecera uma janela com as opgdes “Substituir
Elemento”, “Calcular Enderecgos” e “Copiar”. Ao selecionar a opcao “Substituir Elemento”
visualiza-se as opg¢oes “Bidirecional” e “Unidirecional” para o Bloco O:

#F Configuracdo do CP

B 4 Comunicagao[F 1] j

- M COM1[FIX]
B 5 COMI[FIN
B--- .4 Barramenta[F[x]
Bl B Entradas[FIx]
7 43 Entradas Digitais O[F[¥]
- 33 Entradas Digitais 1[F1%]
43 Entradas Digitais 2[FI¥]
— e Entradas AnaldgicasFIx]
-3 Entradas Rapidas[FIx]
Eb- Bg Bloco D[FI]
fo ¥ iDEg AR AmmEoT
By E||UCD1[F|}‘{] Imserit Elemento I
-------@Entrada Co

Imcluir Sub-elementa

: Substituir elemento Desabilitado
"8 Entrada Co Calcular enderecos Bidirecional
i Unidirecional
-~ 4 Saldas(FIx] Recorbar G|
B & Eventos Exernos[FI¥] Copiar Chrl+C
Al ol Chrl Y
Apagar Del

Figura 3-5. Configurando para contador bidirecional

Os registradores que armazenam o numero de contagem dos contadores estao previamente
atribuidos a operandos especiais. Estes operandos especiais s4o mapeados em uma regiao
especifica de memoria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global. O registrador
gue armazena numero de contagem é chamado de:

* CNTx = Valor de Contagem
Onde x é o numero do contador.

Os nomes dos operandos e 0 modo de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista
de operandos especiais na se¢ao “Manutencao” - “Diagndsticos” - “Lista de Operandos
Reservados’

Abaixo é descrito o funcionamento de cada uma das opc¢des de configuragao.

No caso de selecionar o Bloco 0 como bidirecional, uma janela com a configuragdo do modo de
contagem aparecera no lado direito. Ela permite configurar o contador bidirecional nos modos:
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Modo 0: A incrementa, B decrementa — Nesse modo uma borda de subida aplicada ao canal
A (100 ou 110) produz um incremento no valor do contador, enquanto no canal B (101 ou 111)
produz um decremento no valor da contagem.

MODO 0
- ~fc-—
—H P -
Entrada
A
Incrementa :
|
B t
Decrementa o —}ltel -

Figura 3-6. Bidirecional Modo 0

fc — Frequéncia de contagem

Bloco 0 fc £ 40 kHz

Bloco 1 fc £ 20 kHz

tp — Duracéao do pulso tp > 10 ps

te — Espagamento minimo te > 10 ps

Modo 1: A contagem, B sentido — Nesse modo a entrada A (100 ou 110) é responsavel pela
contagem, enquanto o sentido é determinado pela entrada B (I01 ou I11).

Se o sinal da entrada B estiver em nivel l6gico 0 durante uma borda de subida na entrada A, o
contador sera incrementado; caso B estiver em nivel I6gico 1 durante uma borda de subida na
entrada A, o contador sera decrementado.

MODO 1
L
=¥ tp -
Entrada
A
Contagem :
|
B t
Sentldo___’:te:‘___
(.

Figura 3-7. Bidirecional Modo 1
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fc — Frequéncia de contagem
Bloco 0 fc £ 40 kHz

Bloco 1 fc £ 20 kHz

tp — Duracé&o do pulso tp > 10 ps

te — Espacamento minimo te > 10 ps

Modo 2 e Modo 3: Quadratura 4x e Quadratura 2x — Nesses modos a unidade de contagem
decodifica os sinais de entrada em quadratura de acordo com o padrao usualmente fornecido
por transdutores 6ticos de posicao.

O sentido de contagem é obtido a partir da relagéo de fase entre os sinais (a contagem é
incrementada se o pulso na entrada de contagem A estiver adiantado em relagéo ao pulso de
entrada de contagem B e decrementado se o pulso B estiver adiantado em relagcao ao pulso em
A), enquanto os pulsos de contagem estéo relacionados com as transi¢coes de estados.

No modo 2 (quadratura 4x) sao gerados 4 pulsos de contagem por periodo dos sinais de
entradas (bordas de subida e descida das duas entradas de contagem), onde a cada pulso é
gerado uma contagem. Desta maneira se utilizar um sinal de entrada de 20 kHz o contador sera
incrementado (ou decrementado) com uma frequéncia de 80 kHz.

No modo 3 (quadratura 2x) séo gerados 2 pulsos de contagem por periodo dos sinais de
entrada (bordas de subida e descida de apenas uma entrada de contagem, a segunda entrada
de contagem é utilizada para definir o sentido de contagem), onde a cada pulso é gerada

uma contagem. Desta maneira, se utilizar um sinal de entrada de 40 kHz, o contador sera
incrementado (ou decrementado) com uma frequéncia de 80 kHz.

MODOS 2e 3
ENTRADA
Contagem A :
___pl¢ H___
Contagem B
! .
I I I I
:+Elj+: l——IE——-P I-‘-—tE—h:
|
1 fc |
ol i o i -

Figura 3-8. Bidirecional Modo 2 e 3

fc — Frequéncia de contagem
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Modo 2

Bloco 0 fc £ 20 kHz

Bloco 1 fc £ 10 kHz

tp — Duracéo do pulso tp > 20 ps

te — Espacamento minimo te > 20 ps

f — Relagéo de fase f = 90+10°

Modo 3

Bloco 0 fc £ 40 kHz

Bloco 1 fc £ 20 kHz

tp — Duracé&o do pulso tp > 10 ps

te — Espacamento minimo te > 10 ps

f — Relagéo de fase f = 90+10°

A figura abaixo ilustra o local de configuragdo dos modos de contagens bidirecionais.

=@ Configuracio do CP
....... {}Cnmunicagﬁﬂ[Fﬂq
= A7 Barramento[FIX]
& #{ Entradas[FIx]

------- 94 Entradas Digitais 0[F1]
------- %3 Entradas Digitais 1[FIX]
------- %4 Entradas Digitais 2[FIX]
"""" <o Entradas Analdgicas[FIX]

i

B Bo Bloco O[FIX}

e @) Bidirecional[SLOT)

------- B Bloco 1[FIX]

- | Saidas[FIx]
H-- & Eventos Externos[FIx]

Figura 3-9. Contador Bidirecional
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Unidirecional

No caso de selecionar o bloco como unidirecional, dois submddulos estarao anexados: o
modulo “Contador 0” e o médulo “Contador 1”. Ao clicar sobre um dos contadores, é possivel
configurar o modo de contagem no campo “Modo de Contagem” encontrado no lado direito
da tela. Os contadores unidirecionais podem ser configurados com os seguintes modos de
contagem:

* Progressivo
* Regressivo

No caso de um dos contadores do bloco nao ser utilizado, pode-se desabilitar um deles
clicando sobre 0 mesmo com o botdo direito do mouse, selecionando a opgao “Substituir
Elemento” e clicando em “Desabilitado’

B @ Configuracio do CP ﬂ
_______ 3 ComunicagiolFIX] Contador Unidirecional |
Bl . Barramenta[FIX] Modo de Contagem
Bl B Entradas[FIx] IProgressivn ﬂ

....... %4 Entradas Digitais O[FIX]
~ %3 Entradas Digitais 1[F1X]
....... %4 Entradas Digitais 2[FIX]
....... £e-Enfradas Analdgicas[FIX]
B #] Entradas Répidas[FIX]
- By Bloco O[FI]
Bl @ Unidirecional[SLOT]
- @:Contador 0[SLOT]
- @ Contador 1[SLOT]
B Ba Bloco 1[FIX]
-~ HBIEntrada Configuravél Bloco O[F1X]
B+ Entrada Configuravél Bloco 1[F1X
E-- 4 Saidas]FL]
B~ & Eventos Externos[FIX]

Figura 3-10. Contador Unidirecional

Entradas Configuraveis

Ap0os a configuragao do tipo de contagem, é possivel configurar a entrada configuravel do
bloco para realizar um determinado comando escolhido pelo usuario. Essa configuracao é
feita no modulo “Entrada Configuravel do Bloco x”, sendo x o numero do bloco. Ao expandir
esse modulo a entrada configuravel estara desabilitada; para habilita-la, basta selecionar

a funcdo que a entrada configuravel tera para o respectivo contador. Esta configuragcéao
encontra-se no canto direito superior da tela quando selecionado o respectivo contador. As
entradas configuraveis ndao podem ser utilizadas para os Contadores 1 e 3. Se o Bloco 0
estiver configurado como bidirecional € utilizado o Contador 0, e para o Bloco 1 o contador

correspondente é o Contador 2. A entrada configuravel do Bloco 0 esta ligada ao borne 102, e a

entrada configuravel do Bloco 1 esta ligado ao borne 12.
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Apds escolher qual contador sera utilizado, é possivel optar pelo tipo de comando associado
a entrada configuravel. O comando que se deseja executar deve ser selecionado na caixa
Comando. A entrada configuravel pode ser configurada como:

e Zeramento para carregar o contador com o valor 0;
e Congelamento para pausar o contador;

* Preset para carregar o contador com o valor contido no operando CNTx_PRESET, onde x
corresponde ao indice do contador;

* Amostragem (HOLD) para copiar o valor do contador para o operando CNTx_HOLD, onde x
corresponde ao indice do contador.

=@ Configuracio do CP ﬂ
------- + Comunicacio[F1X] e e e |
B¢ Barramento[FIX] Comanda
E3- B Entradas[FIX] [Desabilitada =

------- %4 Entradas Digitais 0[F1X]
------- %4 Entradas Digitais 1[F1X]
------- %4 Entradas Digitais 2[FIX]
------- & Entradas Analdgicas[Flx]

(- |4 Saidas[FIX]
& & Eventos Externos[FIX]

Figura 3-11. Entrada de Comando

Os registradores das entradas configuraveis estao previamente atribuidos

a operandos especiais.

Esses operandos especiais ja estdo previamente mapeados em uma regiao especifica

de memoria.

Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Esses registradores sdo chamados de:

* CNTx_PRESET = Valor de Carga do Preset;
* CNTx_HOLD = Valor de amostragem;

e CNTx_CMPO = Valor do Comparador 0;

* CNTx_CMP1 = Valor do Comparador 1.
Onde x € o numero do contador.

Caso o usuario nao queira utilizar o borne de entrada configuravel, os comandos também
podem ser realizados por software. Para tanto, basta utilizar o byte de comando, sem a
necessidade de efetuar nenhuma configuracdo na arvore de configuragao.
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Os registradores de comando estao previamente atribuidos a operandos especiais. Esses
operandos especiais ja estao previamente mapeados em uma regiao especifica de memoria.
Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Esses registradores sdo chamados de:

* CNTx_CLR = Zera registrador de contagem;

* CNTx_STOP = Desabilita contagem do contador (congelar o valor do contador);

* CNTx_LOAD = Carrega PRESET;

* CNTx_AMG = Amostragem da contagem (HOLD);

* CNTx_OVER = Zera os bits de status de overflow e underflow.

Onde x € o numero do contador.

DIAGNOSTICO DOS CONTADORES

Os diagndsticos relacionados aos contadores estdao descritos no capitulo “Diagndsticos” -
“Entradas Rapidas”

SAIDAS DE COMPARADOR DOS CONTADORES

A utilizacao das saidas rapidas de comparagao esta descrita no capitulo: “Configuragdes” -
“Saidas” - “Saidas Rapidas” - “Saida rapida de Comparador dos Contadores”. A utilizacao das
saidas comuns de comparacao esta descrita no capitulo: “Configurag¢des” - “Saidas” - “Saida
comum de Comparador dos Contadores’

SAIDAS

Os controladores CPS-4000 possuem as suas saidas dividas em:

 Saidas Digitais, sendo que duas podem operar como saida de comparador dos contadores;
 Saidas Analdgicas;

» Saidas Rapidas, sendo que as duas podem ser utilizadas como saidas digitais, saidas de
comparador dos contadores, saidas PWM/VFO ou saidas PTO.

Essas op¢des podem ser vistas na figura abaixo, e serdo descritas no decorrer do capitulo.

HF Configuracdo do CP

=@ Configuragdo do GP
B 4+ ComunicagSo[FIx]
------- e COMI[FI]
------- e COM2IFIX]
& 4 Barramenta[F[x]
------- B Entradas[Flx]

- | :Saidas(F1x]

------- %1 Saidas Digitais O[F1¥]

------- 91 Saidas Digitais 1[F]

"""" 2 Saidas Analdgicas[Fl¥]

------- I Saidas Répidas(FIx]

------- & Sajdas Comum de Contadar(F1x]
B § Eventos Externos(Flx]

Figura 3-12. Saidas
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SAIDAS DIGITAIS

Os controladores CPS-4000 possuem 2 blocos de saidas digitais com um total de 16 saidas
digitais divididas em 2 grupos de isolagdo. O CPS4310-T42 possui as 16 saidas (2 rapidas e 14
saidas normais) a transistor, enquanto o CPS4310-R42 possui as 14 saidas normais a relé e 2
saidas rapidas a transistor. A distribuicdo das saidas pode ser vista nas tabelas abaixo:

Numero de saidas comuns 16 saidas digitais a transistores divididas em 2 grupos de
isolacédo:

Q00 a Q07 - 8 saidas — Grupo 0

Q10 a Q17 - 8 saidas — Grupo 1

Tabela 3-4. Saidas Comuns CPS4310-T42

Numero de saidas 2 saidas digitais a transistores:

Q00 a Q01 - 2 saidas — Grupo 0

14 saidas digitais a relé divididas em 2 grupos de isolagdo:
Q02 a Q07 - 6 saidas — Grupo 0

Q10 a Q17 - 8 saidas — Grupo 1

Tabela 3-5. Saidas Comuns CPS-4310-R42

As 2 saidas Q00 e Q01 podem ser utilizadas como saidas normais, saidas rapidas (PWM/VFO
ou PTO) ou saidas de comparacao dos contadores, enquanto as saidas Q02 e Q03 podem
ser configuradas como saidas normais ou saidas de comparacéo dos contadores. Caso essas
saidas estiverem sendo utilizadas com uma fungéo especial, as mesmas nao poderao ser
utilizadas como saida digital comum.

Todas as saidas digitais estao previamente atribuidas a operandos especiais. Sao eles:

BLOCO 0
Qoo Entrada Digital Q00
Qo1 Entrada Digital Q01
Qo2 Entrada Digital Q02
Qo3 Entrada Digital Q03
Qo4 Entrada Digital Q04
Qo5 Entrada Digital Q05
Qo6 Entrada Digital Q06
Qo7 Entrada Digital Q07
Qo8 Entrada Digital Q08

BLOCO 1
Q10 Entrada Digital Q10
Q11 Entrada Digital Q11
Q12 Entrada Digital Q12
Q13 Entrada Digital Q13
Q14 Entrada Digital Q14
Q15 Entrada Digital Q15
Q16 Entrada Digital Q16
Q17 Entrada Digital Q17
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Esses operandos especiais ja estao previamente mapeados em uma regiao especifica de
memoria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os nomes dos operandos e
o modo de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na se¢cao
“Diagnostico” - “Lista de Operandos Reservados’

SAIDAS ANALOGICAS

Os controladores CPS-4000 possuem 2 saidas analdgicas. Cada canal pode ser configurado
individualmente como saida de:

* Tens&do: 0 a 10 Vdc
e Corrente: 0 a 20 mA
As saidas analdgicas encontram-se nos pinos descritos na tabela abaixo:

Configuracao do borne C83 - comum para a saida canal 0
AQO - saida analdgica canal 0
C4 - comum para a saida canal 1

AOT1 - saida analdgica canal 1

Tabela 3-7. Descrigao dos Pinos de Saidas Analdgicas

A configuragéo das saidas analdgicas é feita através da arvore de configuragéo. Para realizar a
configuracdo, abra o Software de Programacéo e clique em “Configuragéo do CP’ localizada na
aba “Recursos” Em seguida o médulo “Configuracédo do CP” deve ser expandido.

Nessa aba encontram-se a maioria das configuragdes necessarias para a utilizacéo do
controlador CPS-4000.

As configuracdes das saidas analdgicas estao localizadas no modulo “Barramento’ Ao
expandir este médulo irdo aparecer os médulos “Entradas” e “Saidas” Para a configuragédo das
saidas analdgicas, deve ser expandido o modulo de “Saidas” e depois o submoddulo “Saidas
Analdgicas’

Na opcao “Tipo de Canal; o usuario escolhe que tipo de saida sera utilizada no respectivo canal
selecionado. As saidas podem ser configuradas como: saidas analdgicas de corrente (0-20
mA), saidas analdgicas de tensao (0-10 V) ou como canal desabilitado.

= @ Configuracio do CP ﬂ
it £ ComunicaciolFIX] Canal de Saida Analégica |
o 47 Barramento[FIx] Tipo do Canal
- ] Entradas[FIx] | Canal Desatiltado = |
B }. Saidas[FIx Fundo de Escala
- §4 Saidas Digitais O[FIX] | 10000

- $3 Saidas Digitais 1[F1Q

é'"""%Saidas Analdgicas[FIx]

L Bl IAOD AT %QW3: WORD: (* AOD ) [CHANNEL (Q))
i & AD1 AT %QW4: WORD; (* AO1 *) [CHANNEL (Q)]
i3 6 Saidas Rapidas[FIX]

B~ @ Saidas Comum de Contador[FIX]

- & Eventos Externos[FIx]

Figura 3-13. Saida Analdgicas

O usuario, apos configurar o tipo de saida, deve configurar o fundo de escala na caixa de texto
abaixo, que pode variar de 0 a 30000.
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O valor das saidas analégicas esta previamente atribuido a operandos especiais. Sao eles:
* AOQ = Valor do Canal 0
* AO1 = Valor do Canal 1

Esses operandos especiais ja estao mapeados em uma regiao especifica de memoria.
Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os nomes dos operandos e 0 modo
de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na secao
“Diagnostico” - “Lista de Operandos Reservados’

O valor correspondente ao fundo de escala das saidas analdgicas € configuravel.

Essa configuracao nao altera o valor fisico do fundo de escala, que é de 10V para as

saidas analdgicas de tensdo e 20 mA para saidas analdgicas de corrente, mas sim o valor
correspondente ao fundo de escala fisico que sera escrito pela aplicacao. Essa fungao é

util para facilitar a escrita das saidas analdgicas pelo usuario. Ex: pode ser interessante a
configuracao do fundo de escala em 100 para uma saida analdgica de tensdode 0V a 10 V;
neste caso cada unidade de leitura corresponde a 1% do fundo de escala (10V). E importante
reforcar que a sensibilidade das saidas analdgicas é fixa, logo o aumento do valor do fundo de
escala para o valor maximo (30000) nao acarretara melhoria na sensibilidade, mas sim podera
ser util para o tratamento do dado de escrita em uma aplicagao especifica. Nao é indicada a
utilizacdo de um valor do fundo de escala menor que 4095 (12 bits) pois neste caso ocorrera
uma perda de resolucdo da respectiva entrada analdgica.

SAIDAS RAPIDAS

Os controladores CPS-4000 possuem 2 (duas) saidas rapidas. Essas estdo no conector
do grupo de isolagéo 0 das saidas digitais.
As saidas rapidas encontram-se nos pinos descritos na tabela abaixo:

Configuracao do borne Q00 a Q01 - saida rapida 0 a 1 do grupo de isolagéo 0

C5 - 0V grupo de isolagdo 0 (compartilhado com as saidas Q02 a
QO7 a transistor (DU350)

C6 - Alimentacéo grupo de isolacdo 0 (compartilhado com as
saldas Q02 a Q07 a relé (DU351)/transistor (DU350). Tenséo
maxima 30 Vdc

Tabela 3-8. Descrigdo dos Pinos de Saidas Rapidas

As duas saidas rapidas, Q00 e Q01, podem ser configuradas como:

* PTO (“Pulse Train Output” — Saida de Trem de Pulsos);

* VFO (“Variable Frequency Output” — Saida de Frequéncia Variavel);
* PWM (“Pulse Width Modulation” — Modulagao por Largura de Pulso);
* Saidas rapidas de comparacao dos contadores.

Caso nao seja utilizada nenhuma das configuragdes especiais descritas acima, as saidas
rapidas Q00 e Q01 podem ser utilizadas como uma saida normal a transistor.

CUIDADO:

Para a utilizacao das saidas rapidas, é indicada a utilizacao de cabo blindado em caso de comprimentos
maiores que 1 metro ou em casos de utilizacdo de outros cabos proximos ao cabo das saidas rapidas.
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A configuragéo das saidas rapidas € feita através da arvore de configuragéo. Para realizar a
configuracdo, abra o Software de Programacao e clique em “Configuragédo do CP’ localizada
na aba “Recursos” Em seguida o mdédulo “Configuracdo do CP” deve ser expandido. Nessa aba
encontram-se a maioria das configuracdes necessarias para a utilizagao do controlador
CPS-4000.

As configuracdes das saidas rapidas estao localizadas no modulo “Barramento’ Ao expandir
esse modulo irdo aparecer os modulos “Entradas” e “Saidas” Para a configuragdo das saidas
rapidas, deve ser expandido o modulo de “Saidas” e depois o0 submodulo “Saidas Rapidas”

As 2 saidas rapidas sdo mostradas, permitindo configura-las de 4 modos distintos:
* PTO;

* VFO/PWM;

e Comparador Contador 0 ou 2;

e Comparador Contador 1 ou 3.

Além disso, no modo desabilitado, as saidas trabalham como saidas digitais comuns.
Abaixo encontra-se a descricao de cada uma das configuracdes das saidas rapidas.

fF configuracio do CP i o [m] [

E-- @ Configuragéo da CP ﬂ
B ¥ Comunicagdo[FI¥]

FTO |

....... PRESpy] Tipo de Curva

s COMZIFIX] W
B 4 Barramento[FIx]

------- #{ Entradas(FIx]

B4 SaidasFi

B~ %3 Saidas Digitais 0[F 1]
B %3 Saidas Digitais 1[F1%]
B @ Saidas Analdgicas[FI)
Bl Saidas Réapidas[Fl4]

(- @ Saidas Comu
E-- & Ewentos Externos[Flx]

Inserir Elermenta. § 7
Incluir Sub-elementa

Substituir elemento Saida Rapida 0 Desabilitada
Calcular enderecas PTO

WECHPWIM
Rec?rtar Cirhr Comparadar Contador 0
! il Comparador Contador 1
(Tl ar: (ZErIH
il_l Apagat el [ » | |

Figura 3-14. Saidas Rapidas

SCHMERSAL
ACE

~ P 4
Alteracées técnicas reservadas ’



PTO

A saida PTO gera um trem de pulsos (duty cycle de 50%) com numero de pulsos totais, numero
de pulsos em aceleracao/desaceleragéo e frequéncia configuraveis via aplicativo.

A seguir tem-se um exemplo do funcionamento da saida PTO configurada para gerar 20.000
pulsos no total, sendo 5.000 na fase de aceleragdo/desaceleragéo. O eixo vertical representa
a frequéncia e o eixo horizontal representa o tempo.

E
iSJIIIII paleos 10000 palsas 5.000 praleos

-
Aoceleragio Frgitne Demnarernte Decacekracio t
[ Furiminge State))

Tatal: 20.000 pualsos

Figura 3-15. Exemplo Saida PTO

Na fase de aceleracéo, a frequéncia de saida parte de 0 Hz até a frequéncia definida pelo
usuario, entao se inicia a fase de regime permanente, na qual é gerado o numero total de
pulsos configurado complementar aos pulsos das fases de aceleragdo/desaceleragao.

Apds completar o numero de pulsos da fase de regime permanente, a saida rapida entra na
fase de desaceleragao, onde a frequéncia do trem de pulsos varia do valor predefinido até 0 Hz,
completando o acionamento da saida rapida. Dessa forma a nova posi¢ao, representada pelo
numero total de pulsos definido pelo usuario, é alcangada.

A principal utilizacao das saidas PTO é em projetos que envolvam controle de posicionamento.
Pela caracteristica de gerar apenas um determinado numero de pulsos programado, esta saida
€ de grande valia neste tipo de aplicacao.

Outro ponto importante das saidas PTO é que essas possibilitam o arranque dos motores
utilizados com uma aceleracao suave. Isso implica em que o motor nao execute a aceleracao
em uma unica etapa, saindo do repouso direto para a velocidade nominal, mas sim acelerar em
etapas até atingir a velocidade de regime permanente. Desta forma é possivel colocar grandes
sistemas em movimento, retirando o sistema do repouso suavemente.

A seguir sera apresentado como podem ser calculados os parametros da fun¢ao tendo como
ponto de partida os dados do projeto.
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PERFIS DE ACELERACAO

Por perfil se compreende a forma como ocorre a variagéo da frequéncia do sinal da saida
rapida em funcéo do tempo. As saidas PTO podem ser configuradas com perfil trapezoidal ou
perfil tipo S.

Os parametros das saidas PTO s&o: numero total de pulsos; nimero de pulsos em aceleracao/
desaceleracao; frequéncia de regime permanente. Esses parametros nao necessitam ser
configurados a cada novo disparo das saidas PTO. No disparo de um novo trem de pulsos, caso
tenha sido alterado o operando de numero de pulsos em rampa de aceleracao/desaceleragao
(Fx_PLS_RMP) ou o operando de frequéncia de regime (Fx_FREQ), o controlador recalcula

a distribuicao dos pulsos para a geracao da nova rampa. O tempo utilizado para o respectivo
calculo é inversamente proporcional ao numero de pulsos em rampa utilizado; este tempo pode
variar de 1ms a 3,5ms.

PERFIL DO TIPO TRAPEZOIDAL

Nesse tipo de perfil o motor € acelerado de forma linear, ou seja, com aceleragao constante.

60000 T — = = = = — = = —

50000

40000

30000 -

20000

Freqiiéncia [Hz]

10000 -

0 . . . . . . . . .
00:00:00 00:00:17 00:00:35 00:00:52 00:01:09 00:01:26 00:01:44 00:02:01 00:02:18 00:02:36
Tempo [s]

Figura 3-16. Grafico gerado por uma saida PTO utilizando o perfil do tipo Trapezoidal

O gréfico da Figura 3-16 mostra uma aquisi¢ao real da curva gerada por uma saida PTO
configurada com perfil trapezoidal, 5000000 de pulsos totais, 1000000 de pulsos em
aceleracao/desaceleracao e 50 kHz de frequéncia de regime permanente. Para o calculo do
numero de degraus de frequéncia que serdao executados durante a aceleragdo/desaceleragéao,
para um perfil trapezoidal, utilize a seguinte expressao:

divs ~ V2 x Fx_PLS_RMP

Onde a parte inteira de divs € o numero de degraus da rampa e Fx_PLS_RMP é o numero
de pulsos em rampa (aceleracao/desaceleracéo) configurado pelo usuario.

Com valores entre 0 e 10000 pulsos em rampa de aceleracao/desaceleracado, obtém-se uma
quantidade de 0 a 100 degraus na rampa, obedecendo a expressao acima. A quantidade de
degraus em rampa sera limitada a 100 degraus para valores maiores que 10000 pulsos em
rampa, porém o numero de pulsos por degrau crescera proporcionalmente ao numero de pulsos
em rampa.
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Devido aos arredondamentos que acontecem durante o calculo do perfil, alguns pulsos da
rampa podem nao acontecer durante a rampa, sendo compensados durante a fase de regime
permanente. Nos piores casos o erro por degrau sera de um pulso.

PERFIL DO TIPO S

O valor da aceleragao é menor no inicio e no fim do perfil, sendo que ela € maxima na parte
intermediaria e é 3,6 vezes maior que a aceleracao de um perfil do tipo trapezoidal equivalente.
As curvas de aceleragao e desaceleracao séo simétricas.

S
- 50008 f - - - -
N
L  -4p00{-------—---~
=
o 1, .
D
=
I e i T
[
B S P
g

00:00:04 00:00:22 00:00:39 00:00:56 00:01:13 00:01:31 00:01:48 00:02:05 00:02:23
Tempo [s]

Figura 3-17. Grafico gerado por uma saida PTO utilizando o perfil do tipo S

O grafico da Figura 3-17 mostra uma aquisi¢ao real da curva gerada por uma saida PTO
configurada com perfil S, 20000000 de pulsos totais, 5000000 de pulsos em aceleracao/
desaceleragéo e 50 kHz de frequéncia de regime permanente.

Para o calculo do numero de degraus de frequéncia que serdo executados durante a
aceleragcao/desaceleracao, para um perfil trapezoidal, utilize a seguinte expressao:

divs® + 2 x divs® + divs + 4%« Fz_PLS_RMP = ()

Onde a parte inteira da parte real das raizes complexas de divs é o numero de degraus

da rampa e Fx_PLS_RMP é o numero de pulsos em rampa (aceleragdao/desaceleracao)
configurado pelo usuario.

Com valores entre 0 e 256000 pulsos em rampa de aceleragdo/desaceleragcédo, obtém-se uma
quantidade de 0 a 100 degraus na rampa, obedecendo a expressao acima. A quantidade de
degraus em rampa sera limitada a 100 degraus para valores maiores que 256000 pulsos em
rampa, porém o numero de pulsos por degrau crescera proporcionalmente ao numero de pulsos
em rampa.

Devido aos arredondamentos que acontecem durante o calculo do perfil, alguns pulsos da
rampa podem nao acontecer durante a rampa, sendo compensados durante a fase de regime
permanente. Nos piores casos o erro por degrau sera de um pulso.

PARADA SUAVE

Cada saida PTO possui um comando de parada suave; este comando também é conhecido
como softstop. A parada suave é a desaceleracéo antecipada do sistema disparada por um
comando, assim, permitindo gerar uma parada suave antes do término do trem de pulsos.

Uma parada suave pode ser realizada a qualquer momento do trem de pulsos, inclusive na
rampa de aceleragdo. Quando um softstop for gerado na rampa de desaceleracao, o trem de
pulsos nao sofrera alteracbes em seu comportamento, pois o sistema ja estara desacelerando.
Ver Figura 3-18.
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O operando responsavel pela parada suave € o Fx_PTO_SOFTSTOP.

No caso de erro no numero de pulsos em aceleragéo devido ao arredondamento durante uma
parada suave, o status de Fx_PTO_REG pode ser acionado durante alguns ciclos enquanto
esta compensacao esta sendo executada, mesmo que nao tenha sido atingida a velocidade
de regime.

Figura 3-18. Em azul um trem de pulsos completo e em vermelho exemplos de paradas suaves

Contadores de pulsos internos

Cada saida rapida possui dois contadores de pulsos, um relativo e um absoluto. Ambos os
contadores mostram em tempo real informacdes do numero de pulsos gerados por uma saida
do tipo PTO.

O contador relativo é resetado a cada novo disparo de um trem de pulsos e seu valor é sempre
crescente ao longo do trem de pulsos.

O contador absoluto possui o valor absoluto de pulsos gerados pela saida PTO e seu valor é
crescente ou decrescente conforme o comando Fx_PTO_CNT_DIR. O valor deste contador
pode ser resetado através do comando Fx_PTO_CNT_CLR, assim, definindo uma nova
referéncia para este contador.

Os registradores de contagem e controle de pulsos PTO s&o:

Fx_PTO_CNT_REL: Contador de pulsos relativo da saida Fx. Este contador possui apenas o
sentido positivo, sendo ele zerado a cada novo disparo de um trem de pulsos.

Fx_PTO_CNT_ABS: Contador de pulsos absoluto da saida Fx. Este contador é incrementado
ou decrementado conforme for o estado do operando Fx_PTO_CNT_DIR.

Fx_PTO_CNT_DIR: Define a dire¢ao de contagem do contador absoluto. Quando em FALSE
o contador conta no sentido positivo, quando em TRUE o contador conta no sentido negativo.
Este registrador é lido uma vez a cada disparo e altera¢cdes em seu valor durante um trem de
pulsos ndo influenciam no sentido de contagem.

Fx_PTO_CNT_CLR: Reseta contador de pulsos absoluto da saida Fx.

Fx_PTO_CNT_CMPO: Comparador 0 do contador de pulsos absoluto da saida Fx. Este
operando deve ser configurado com o valor de comparacao desejado.

Fx_PTO_CNT_CMP1: Comparador 1 do contador de pulsos absoluto da saida Fx. Este
operando deve ser configurado com o valor de comparacéo desejado.

Fx_PTO_CNT_DG: Variavel contendo os diagnosticos do contador de pulsos da PTO. Os
diagnésticos séo: Bit 0 — Fx_PTO_CNT_MAX_CMPO e Bit 1 — Fx_PTO_CNT_MAX_CMP1.

Fx_PTO_CNT_MAX_CMPO: Sinaliza que o contador de pulsos absoluto de Fx é maior que
o comparador O.

Fx_PTO_CNT_MAX_CMP1: Sinaliza que o contador de pulsos absoluto de Fx é maior que
0 comparador 1.
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CALCULO DA FREQUENCIA DE REGIME

Em geral, os motores utilizados para posicionamento tém especificada qual é a sua resolucao,
ou seja, quantos passos sao necessarios para se completar uma volta. Os motores de passo,
por exemplo, possuem como um de seus parametros o dngulo desenvolvido a cada passo.
Sendo assim, o numero de passos por volta pode ser conhecido dividindo 360 por este valor.

_ 360

P="g

onde: p = numero de passos por volta
6 = angulo desenvolvido a cada passo

Ja os servos possuem este dado diretamente indicado nas caracteristicas dos seus drivers.
Para fazer o calculo da frequéncia de regime é necessario saber também a velocidade nominal
do motor. Os motores de passo em geral ndo tém este parametro muito bem definido. Os
fabricantes definem uma curva de torque por velocidade. Cabe entdo ao projetista identificar
qual o tipo de aplicagédo e qual o torque desejado. Em funcao disso € possivel determinar

a melhor velocidade de regime. Ja nos servomotores esta caracteristica € bem definida.

Num grafico de torque por velocidade fica clara uma faixa de velocidades na qual o torque

se mantém constante. Estas velocidades sao normalmente definidas em RPM (rota¢des por
minuto).

De posse destes dados é possivel calcular a frequéncia de regime da saida como sendo:

_p:{V

! 60

onde: p = numero de passos por volta
f = frequéncia de regime da saida PTO em Hz
V = velocidade de regime do motor em RPM

CALCULO DOS PARAMETROS DE ACELERACAO

A aceleragdo maxima a qual o motor pode ser submetido é diretamente proporcional ao torque
do motor e inversamente proporcional a soma da inércia do motor e a inércia de carga.

A=955x10° x%

onde: A = aceleragdo em rpm/s

T = torque do motor

J = inércia total em g.m2 = Jm (inércia do motor) + Jc (inércia de carga)
Para uma aceleracao linear (perfil trapezoidal), o tempo de aceleracao pode ser calculado da
seguinte maneira:

Vv
f=—
A

onde: t =tempo de aceleracao
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Este tempo calculado é o tempo de aceleracao para que a aceleragcédo seja maxima, e que

foi calculado em fungcéo dos parametros do motor. Este é o tempo minimo que o motor deve
permanecer na fase de aceleracéo. A partir deste valor é possivel calcular o numero de passos
durante a fase de aceleracao, parametro este que é passado para o registrador Fx_PLS_RMP.

onde: N = numero de pulsos na fase de aceleracao/desaceleracéao

_55x% fxt
10

N

E importante salientar que, para um perfil do tipo S, a aceleracdo méxima é 3,6 vezes maior
que a aceleracao para o perfil trapezoidal. Desta forma, para um perfil S, o tempo de aceleragéao
deve ser 3,6 vezes maior que o calculado para um perfil trapezoidal de mesma frequéncia de
regime, de modo que a aceleragdo maxima nao ultrapasse aquela calculada em fungao dos
parametros do motor.

CONFIGURACAO PTO

Para realizar a configuragéo da saida como PTO, apds seguir os passos descritos acima
deve-se clicar com o botao direito do mouse sobre o submddulo “Saida Rapida 0 Desabilitada’
no caso da saida zero. Sera exibida uma janela com as op¢des “Substituir Elemento?; “Calcular
Enderec¢o” e “Copiar’ Dentro do item “Substituir Elemento” ha as seguintes opg¢des: “Saida
Rapida 0 Desabilitada’ “PTO’ “VFO/PWM, “Comparador Contador 0” e “Comparador Contador
17 Ao clicar sobre “PTQO” aparecera a direita da tela a aba “PTO’ onde é possivel realizar a
configuracdo do tipo de curva da PTO; os tipos de curvas sao “Trapezoidal” ou “Curva S’

=@ Configuracio do CP ﬂ
------- <* Comunicac3o[FLq F1o |
& ¢ Barramento[FIX] Tipo de Curvs
------- # Entradas[FIx] | Trapezoidal [

"""" - Saidas Analdgicas[FIX]

& & Saidas Rapidas[FIX

L L EPTO[SLOT]

i b ¥ Saida Rapida 1 Desabilitada[SLOT]
------- & Saidas Comum de Contador{FL]

B & Eventos Externos[FIx]

Figura 3-19. PTO
E necessario também realizar a configuragdes de alguns operandos especiais referentes &
PTO. Sao eles:
* Fx_FREQ = Valor da frequéncia para PTO/VFO/PWM [1 50.000] Hz
e Fx_PLS_TOT = Valor dos pulsos totais para PTO [1 4294967295]
* Fx_PLS_RMP = Valor dos pulsos em rampa para PTO [1 ((PLS_TOT-1)/2)]
Onde x é o numero da saida.
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No caso das saidas PTO, o duty cycle é fixo em 50%.

Os operandos especiais para frequéncia, pulsos totais e pulsos em rampa estdo mapeados em

uma regiao especifica de memoria. Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os
nomes dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na se¢ao
“Diagnostico” - “Lista de Operandos Reservados’

Para iniciar ou parar a geracao de pulsos, dois operandos especiais devem ser utilizados:
e Fx_PTO_START = Dispara trem de pulsos (PTO) na saida rapida correspondente;

* Fx_PTO_STOP = Cessa a geracao de pulsos (PTO) na saida rapida correspondente. Se
houver um disparo pendente, 0 mesmo sera descartado.

* Fx_PTO_SOFTSTOP = Inicia a curva de desaceleragcao para realizar uma parada suave. Caso
este bit seja setado durante a aceleracao, uma desaceleracao simétrica a etapa anterior sera
gerada. Se setado durante o regime permanente, a curva de desaceleragdo sera antecipada.

Onde x € o numero da saida. O valor I6gico 1 ativa a fungdo do operando. Quando os
comandos Fx_PTO_START, Fx_PTO_STOP e Fx_PTO_SOFTSTOP forem ativados, o sistema
identifica-os, reseta-os (coloca o valor l6gico 0) e executa o comando. Fx_PTO_STOP é mais
prioritario que Fx_PTO_SOFTSTOP, sendo assim, quando ambos forem setados no mesmo
ciclo, apenas o comando Fx_PTO_STOP sera atendido, gerando uma parada abrupta.

Durante a execugéo de um trem de pulsos € possivel escrever novamente no operando
Fx_PTO_START, preparando um novo trem de pulsos que sera executado ao final do primeiro
disparo. E possivel colocar apenas um novo disparo na fila e este disparo utilizara os valores
de frequéncia, de numero de pulsos totais e de numero de pulsos em rampa que estiverem
configurados no momento da execugéo do novo disparo.

CUIDADO:
O comando Fx_PTO_STOP cessa abruptamente o trem de pulsos iniciado pelo comando Fx_PTO_START.

VFO/PWM

As saidas rapidas de frequéncia variavel (VFO) e de modulagéo por largura pulso (PWM)

séo utilizadas principalmente para interligacdo com conversores de frequéncia-tensao,
possibilitando, por exemplo, a implementagcao de duas saidas analdgicas adicionais. A
diferencga entre os dois tipos de saidas é o pardmetro que sera controlado. Na VFO o duty
cycle é constante e a frequéncia é variavel, enquanto a modulagao PWM é o inverso, ou seja, a
frequéncia é constante e o duty cycle é variavel.

A figura a seguir demonstra o comportamento da saida em ambos 0os modos.

Saida VFO / PWM

! «-—-Periodo ——»
-l Ip g !

Saida \_
Sinal

Duty Cycle (%) = ﬁ x 100

Figura 3-20. VFO/PWM
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Para realizar a configuragcédo da saida como VFO/PWM, expanda o submodulo “Saidas Rapidas”
(descrito anteriormente), clique com o botao direito do mouse no submaodulo “Saida Rapida

0 Desabilitada’ para configurar a saida rapida 0. Selecione a op¢ao “Substituir Elemento’
selecione a opcao “VFO/PWM’

@ Configuracio do CP ﬂ
------- +* Comunicacio[FIx]
EI/;? Barramenta[F L]
------- ®] Entradas[FIx]
B M8 Saidas[FIq
------- ¢1 Saidas Digitais 0[F1X]
------- 91 Saidas Digitais 1[FIQ
------- 2y Saidas Analégicas(FIx]
B M Saidas Rapidas[FI]
L e [EVFOPWMSLOT) :
: oo % Saida Rapida 1 Desabilitada[SLOT]
------- & Saidas Comum de ContadorFIX]
E-- & Eventos Externos[FIx]

Figura 3-21. Configurando para VFO/PWM

Além disso, deve-se configurar os parametros necessarios para a geracéo do sinal. Estes
parametros estao atribuidos a operandos especiais:

* Fx_FREQ = Valor da frequéncia para PTO/VFO/PWM [1 — 50000] Hz

* Fx_DUTY = Valor do Duty Cycle para VFO/PWM [0 - 100] %

* Fx_DUTY_HR = Valor do Duty Cycle de alta resolu¢ao para VFO/PWM [0,00 — 100,00] %
* Fx_DUTY_SRC = Define a origem do parametro de duty. Fx_DUTY ou Fx_DUTY_HR.

Onde x é o numero da saida.

SAIDA RAPIDA DE COMPARADOR DOS CONTADORES

Para realizar a configuragéo da saida como VFO/PWM, expanda o submaodulo “Saidas Rapidas’
(descrito anteriormente), clique com o botao direito do mouse na palavra “Saida Rapida

0 Desabilitado; para configurar a saida rapida 0. Selecione a op¢ao “Substituir elemento’
selecione a opc¢ao “VFO/PWM?

Para realizar a configuragéo da saida como comparador dos contadores, expanda o submaddulo
“Saidas Rapidas” descrito anteriormente, clique com o botéo direito do mouse na palavra
“Saida Rapida 0 Desabilitada” para configurar a saida rapida 0. Selecione a op¢ao “Substituir
elemento” e em seguida a opcao “Comparador Contador 0” ou “Comparador Contador 17 A
configuracao da saida rapida 1 é realizada da mesma maneira, porém a essa saida pode ser
vinculado o comparador dos contadores 2 ou 3.

Ap6és clicar sobre “Comparador Contador 07 selecione a Iégica de comparacgao a ser utilizada,
opcéo no lado direito da tela do programador MasterTool IEC. E possivel realizar a configuracao
do tipo de comparagao, dentre as opcoes:

e Contador > Comparador 0;
e Contador < Comparador 1;
* Comparador 0 < Contador < Comparador 1.
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Quando a comparacgao possuir o valor légico 1 (comparagao é verdadeira) a saida rapida

sera setada para 1 (nivel alto). Quando a comparagao possuir o valor légico 0 (comparacéo €
falsa) a saida sera setada para 0 (nivel baixo). O valor dos comparadores sao configurados em
operandos especiais. Sao eles:

* CNTx_CMPO = Valor do Comparador 0.
* CNTx_CMP1 = Valor do Comparador 1.
Onde x é o numero do contador.

Os operandos especiais Comparador 0 e Comparador 1 ja estao previamente mapeados em
uma regiao especifica de memoria. Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global.

Os nomes dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na
secao “Diagnostico” - “Lista de Operandos Reservados’

=@ Configuracio do CP ﬂ
_______ o5 Comunicagao[FIX: Saida de Comparador
B « Barramento[F1X] Tipo de Camparag3o
- B Entradas[FIx] “Ennladur » Comparador 0 j

B Saidas[Flx]
------- $1 saidas Digitais O[FIX]

--------- §§<§CumparadnrContadnrﬂ[SLOTj
: e W Saida Rapida 1 Desabilitada[SLOT]
------- &) Saidas Comum de Contador[FIX]
- & Eventos Externos[FIX]

Figura 3-22. Configurando para VFO/PWM

SAIDA COMUM DE COMPARADOR DOS CONTADORES

Os controladores CPS-4000 possuem 2 (duas) saidas comuns que podem ser configuradas
como saidas de comparagao de contadores.

A configuragéo das saidas comuns como Saida de Comparacéo de Contador é feita através da
arvore de configuragéo. Para realizar a configurac¢ao, abra o Software de Programacao e clique
em “Configuracéo do CP’ localizada na aba “Recursos” Em seguida o moédulo “Configuracao
do CP” deve ser expandido. Nessa aba encontram-se a maioria das configuragdes necessarias
para a utilizagao do controlador CPS-4000.

As configuragdes das saidas comuns como saida de comparacao de contador estao
localizadas no modulo “Barramento’ Ao expandirmos 0 mesmo, aparecerao os médulos
“Entradas e “Saidas” Para a configuragdo das saidas comuns como Saida de Comparacgao de
Contador, devemos expandir o médulo “Saidas Comuns de Contador’

As 2 saidas comuns sao mostradas e é possivel realizar a configuragdo das saidas como
saidas de comparacgao de contador. Os pinos que recebem as saidas de comparagao do Bloco
0 e do Bloco 1 de contadores sao respectivamente as saidas Q02 e Q03. Caso a saida nao
esteja configurada como saida de comparador, as saidas podem ser utilizadas como saidas
digitais comuns.
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As saidas comuns de comparagao sao verificadas e atualizadas a cada 1 milissegundo.

=@ Configuracio do CP ﬂ
_______ * Comunicag3o[FIX} Saida de Comparador |
B +7 Barramento[FI1¥] Tipo de Comparag3o
----- | Entradas[FIx] “Eumparadur 0 < Contador < Comparador 1 j

= Saidas[FIX]

- 4 Saidas Digitais O[FIX]

44 Saidas Digitais 1[FIX]

<y Saidas Analdgicas[FIx]

1 Mg Saidas Répidas[FIx]

e ) Saidas Comum de Contador{FIX]
--------- §§@CnmparadnrCuntadnrﬂ[SLOTj
. ¥ Saida do Bloco 1 Desabilitada[SLOT]

H- § Eventos Externos[FIx]

Figura 3-23. Configurando a saida comum de contador

FUNCOES DE POSICIONAMENTO

Para facilitar as operac¢des de posicionamento utilizando as entradas rapidas, saidas rapidas

e saidas analdgicas do CPS-4000, sao disponibilizados para este produto um conjunto de
blocos funcionais responsaveis pelo posicionamento de eixos. Nao se faz necessaria nenhuma
configuracdo na arvore de configuracao para as entradas rapidas, saidas rapidas ou saidas
analogicas.

As funcdes a seguir estao disponiveis na biblioteca DuoMotionLib.lib. Além desta biblioteca
também deve ser inserido ao projeto as bibliotecas SysDuoHwConfig.lib e SysDuoMotionLib.lib
que possuem fungdes de uso interno da biblioteca DuoMotionLib.

Esta biblioteca utiliza um conjunto de fungdes comuns que fazem a inicializagao e
referenciamento dos eixos e um conjunto de func¢des especificas de posicionamento que séo
utilizadas para cada tipo de saida de controle.

Os posicionamentos sao de quatro tipos:

- Utilizacao de Saidas Rapidas do Tipo PTO para posicionar o motor conectado ao eixo sem
um retorno de outro tipo para validar o movimento. Utiliza a Funcdo PTO_MOTION para o
posicionamento.

- Utilizacao de Saidas Réapidas do Tipo PTO para posicionar o motor conectado ao eixo
sem um retorno de outro tipo para validar o movimento, porém durante o referenciamento
utiliza a entrada de zero do encoder para referenciar. Utiliza a Fungdo PTO_MOTION para o
posicionamento.

- Utilizacao de Saidas Rapidas do Tipo PTO para posicionar o motor conectado ao eixo, sendo
o controle fechado através de uma entrada de contagem rapida conectada a um encoder
também ligado ao eixo. Utiliza a Fungdo PTO_MOTION para o posicionamento.

- Utilizacao de Saidas Analdgicas de tensao para posicionar o motor conectado ao eixo, sendo
o controle fechado através de uma entrada de contagem rapida conectada a um encoder
também ligado ao eixo. Utiliza a Fungdo ANALOG_MOTION para o posicionamento.
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Para cada eixo controlado deve ser criada uma estrutura do tipo S_MOVE descrita adiante.
Esta estrutura é responsavel por descrever os padrdes fisicos do eixo a ser posicionado. O
parametro TIPO_CONTROLE_BYTE indica qual desses tipos de movimento sera realizado.
Apods inicializar a estrutura para uma dada entrada e saida deve ser chamada a funcao de
posicionamento com o0 mesmo tipo usado nesta estrutura de dados.

As funcdes de inicializacdo ANALOG_INI e PTO_INI ndo executam movimentagdes, e devem
ser chamadas dentro do programa PLC_PRG ou dentro de uma POU chamada dentro deste.
Ja as fungdes de posicionamento ANALOG_MOTION e PTO_MOTION devem ser chamadas
dentro de programas por interrupgao de tempo.

ATENCAO:

Esta funcionalidade esta disponivel somente a partir da versao (1.11) do software executivo e (1.04) do
Mastertool IEC.

FUNCOES DE INICIALIZACAO ANALOG_INI E PTO_INI

ANALOG_INI

—{SMOVE : S_MOVE EXEC_BOOL : BOOL—
CODIGO_ERRO_INT : INT—

PTO_INI

—SMOVE : S_MOVE EXEC_BOOL : BOOL|—
CODIGO_ERRO_INT - INTf—

Figura 3-24. Blocos Funcionais ANALOG_INI e PTO_INI

ENTRADA

SMOVE: E uma instancia da estrutura de configuracdo S_MOVE utilizada para definir os
parametros da maquina. Previamente deve ser executa a funcao POS_INI, que verifica os
parametros e consiste se existe algum tipo de erro.

SAIDAS

EXEC_BOOL: Inicializagao executada com sucesso. Caso exista algum erro ou inconsisténcia
nos parametros da estrutura de movimentagao, entdo esta saida nao sera ligada e sera
indicado um cadigo de erro na saida CODIGO_ERRO_INT.

CODIGO_ERRO_INT: Indica o tipo de erro que causa o término da execucao da funcao com
erro. Pode ser consultada a causa na Tabela 3-10 de Cddigos de Erro.

FUNCIONAMENTO

Para utilizar as funcionalidades de controle de posicao, primeiramente é necessario realizar
a inicializagao através das funcoes ANALOG_INI ou PTO_INI, conforme o tipo de controle
desejado. Estas funcdes realizam a consisténcia dos parametros da estrutura S_MOVE e a
configuracao do hardware.

Antes de executar uma funcéao de inicializagéo € necessario preencher uma estrutura do tipo
S_MOVE conforme os limites da tabela abaixo, e entdo executar a fungéo correspondente ao
tipo de controle escolhido.
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A funcao PTO_INI realiza a inicializagao de controles do tipo 1 (COUNT_PTO), 2 (PTO) e 4
(REFER_PTO), enquanto a funcdo ANALOG_INI inicializa apenas controles do tipo 3

(COUNT_ANALOG).

Quando uma funcao de inicializagao é executada com sucesso, ou seja, a estrutura S_MOVE
esta com todos os seus valores corretos, a saida EXEC_BOOL sera TRUE e a saida
CODIGO_ERRO_INT mostrara o valor 0, indicando que nao ocorreram erros na inicializagao.

Toda a alteracao nos parametros da estrutura S_MOVE deve ser realizada com o sistema
parado e seguido de uma chamada da respectiva funcao de inicializagéo. O sistema esta
parado quando as fungdes de posicionamento, ANALOG_MOTION e PTO_MOTION, estiverem
com a saida EXECUTANDO_BOOL em FALSE.

As fun¢des de posicionamento possuem uma verificacao de inicializagao correta, assim,
s6 sera possivel executar uma fungcéo de posicionamento quando a fungao ANALOG_INI
ou PTO_INI for executada com sucesso, caso contrario um erro sera retornado.

ESTRUTURA DE CONFIGURACAO PARA COUNT_PTO, PTO,
COUNT_ANALOG E REFER_PTO

Variavel da estrutura

Unidade

Valores permitidos

Descri¢do da variavel

Variaveis para PTO, COUNT_PTO e COUNT_ANALOG

TIPO_CONTROLE BYTE

1-COUNT_PTO
2-PTO

3 - COUNT_ANALOG
4 - REFER_PTO

Tipo de controle.

COUNT_PTO, controle através de uma saida rapida
com realimentacdo por um encoder ligado a entrada
rapida.

PTO, controle através de uma saida rapida sem
realimentacéo.

COUNT_ANALOG, controle através de uma saida
analdgica com realimentagéo por um encoder ligado
a entrada rapida.

REFER_PTO, controle através de uma saida rapida
sem realimentacao mas utilizando a entrada de
zeramento do contador rapido para zeramento
durante o referenciamento.

SAIDA_BYTE

0 — Saida rapida FO /
Saida analdgica AOO
1 - Saida rapida F1 /
Saida analogica AO1

Indica qual a saida PTO ou analdgica sera usada
paraa fungéo de posicionamento e referenciamento.
O tipo de saida depende do tipo do controle
escolhido.

ENTRADA_BYTE

0 - Contador 0 (CNTOQ)
1 - Contador 2 (CNT2)

Indica qual o contador utilizado para a fungéo de
posicionamento e referenciamento. Para o controle
do tipo PTO, este parametro ndo é relevante.

MODO_ENCODER BYTE

0-Aincrementae B
decrementa

1 - Aincrementa ou

decrementae Bdao
sentido

2 — Quadratura 2X
3 — Quadratura 4X

Define a configurac&o da entrada de contagem
rapida.

Para mais informagdes dos modos de contagem,
ver capitulo “Configuragdo” — “Entradas” -
“Entradas rapidas”.

Para o controle do tipo PTO, este parametro ndo é
relevante.

CONFIRMACOES_WORD

1a65.535

Numero de ciclos de confirmagdes da posi¢ao
dentro da faixa de erro para validar um movimento
completo.

PERFIL_BYTE

0 — Perfil trapezoidal
1 - Perfil S

Define o perfil de aceleragdo/desaceleragdo que
sera utilizado.
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NEGATIVO_DINT

AMOSTRAGEM_TIME tempo t#1ms a t#1s Tempo de chamada da fungéo de posicionamento.
Para o controle do tipo PTO ou COUNT_PTO, este
parametro ndo é relevante.

REFER SENTIDO_BOOL FALSE - Sentido de Indica se o sentido de busca pela zona de

busca positivo referenciamento é feito com nivel l6gico “0” ou “1”.
TRUE - Sentido de
busca negativo

REFER VELOCIDADE um/s 1 a22.000.000.000 Indicia qual a velocidade inicial de busca pela zona

INICIAL_DWORD de referenciamento. Este parametro permite que a
velocidade seja diferente daquela configurada no
campo VELOCIDADE_REGIME_DWORD.

REFER PERCENTUAL_ % 1a100 E o percentual com relacéo a velocidade inicial

VELOCIDADE INICIAL _ que sera utilizado para finalizar a busca pelo zero

BYTE da maquina. Se for configurada como velocidade
inicial 10mm/s e este parametro for 20, a velocidade
final de busca pelo zero sera de 2 mm/s, que
corresponde a 20% do valor inicial.

REFER TEMPO _ tempo t#0ms a t#1m Define o tempo apds o qual sera invertido o sentido

INVERSAO_ZONA_TIME de busca caso o mesmo inicie no sentido contrario
ao sinal de busca. Como o tempo de desaceleragéo
também é relevante neste sentido, o tempo total
para inversdo depende do tempo de desaceleragédo
acrescido deste parametro.

VELOCIDADE REGIME |um/s 1a2.000.000.000 Define a velocidade de regime (velocidade apos a

DW ORD aceleracéo) do eixo em unidade de comprimento
por segundos.

TENSAO VELOCIDADE |mV 1a10.000 Tensao, que fornecida ao servocontrole, causa a

REGIME_WORD velocidade méaxima. Para o controle do tipo PTO ou
COUNT_PTO, este parametro nao é relevante.

TENSAO_MAXIMA _ mV 1a10.000 Tensdo maxima que sera fornecida ao servocontrole.

WORD Recomenda-se utilizar no minimo 10% maior que
TENSAO_VELOCIDADE_REGIME_WORD para
permitir “overshoot”. Para o controle do tipo PTO ou
COUNT_PTO, este parametro nao é relevante.

KP_REAL 0a50 Ganho proporcional do lago de posicionamento.
Para o controle do tipo PTO ou COUNT_PTO, este
parametro nio € relevante.

KI_REAL 0a50 Ganho integral do lago de posicionamento, ativado
apenas ao final para corrigir o erro em regime.

Para o controle do tipo PTO ou COUNT_PTO, este
parametro nio é relevante.

TEMPO_ACELERACAO_ | tempo t#0s a t#10m Tempo da aceleragcdo/desaceleragdo do motor.

TIME

LIMITE DE PARADA um 1a 10.000.000 Faixa de tolerancia em torno da posicéo de parada.

DINT Caso acontega escorregamento maior que o leravel
a malha de controle sera aberta. Para o controle do
tipo PTO ou COUNT_PTO, este parametro néo é
relevante.

ERRO_MAXIMO_DINT um 0 a 10.000.000 Erro maximo permitido para o deslocamento de um
€ixo para uma posi¢ao.

FIM_CURSO_SW _ um 1a2.000.000.000 Fim de curso por software no sentido positivo do

POSITIVO_DINT eixo. Quando o valor atual da posicéo for maior que
o valor especificado neste parametro é feita uma
parada suave. Deve ser estabelecido este parametro
de forma que este valor permita que a parada
aconteca antes do limite fisico positivo do eixo.

FIM_CURSO_SW _ um -1 a-2.000.000.000 Fim de curso por software no sentido negativo do

eixo. Quando o valor atual da posi¢éo for menor que
o valor especificado neste parametro é feita uma
parada suave. Deve ser estabelecido este parametro
de forma que este valor permita que a parada
aconteca antes do limite fisico negativo do eixo.
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TIMEOUT _TIME tempo t#1s a t#10h Timeout para execucéo do referenciamento do eixo.
Se o referenciamento n&o for concluido apds o
tempo estabelecido neste parametro, é executada
uma parada suave da saida sem a concluséo do
posicionamento.

COMPENSACAO DE um -10.000.000 a Compensador de folga para sistemas com medicao
FOLGA_DINT 10.000.000 indireta. O sinal da compensagéo é utilizado para
diferenciar entre a situacdo em que o sistema de
medigcado conta, mas o eixo, devido a folga, ndo
desloca-se (utilizar sinal +) e aquela em que o

eixo desloca-se o sistema de medicdo, devido a
folga, inicia atrasado a contagem (utilizar sinal -).
Caso o valor da folga seja diferente de zero e nas
fungcdes PTO_MOTION e ANALOG_MOTION, tentar
se utilizar um movimento relativo as funcdes irdo
retornar erro.

NUMERO_PULSOS _ pulsos 1a1.000.000 Define o0 nimero de pulsos necessarios para que um
MOTOR _DINT motor de passo ou outro motor execute uma volta
do eixo. Para o controle do tipo COUNT_ANALOG,
este parametro nao é relevante.

DESLOCAMENTO_ um 12 10.000.000 Define o deslocamento em unidade de comprimento
MOTOR_DINT que corresponde a uma volta do motor. Para o
controle do tipo COUNT_ANALOG, este parametro
nao é relevante.

NUMERO_PULSOS _ pulsos 1 a2 1.000.000 Define o numero de pulsos gerado por um encoder

ENCODER_DINT quando este executa uma volta do eixo. Deve ser
preenchido com o nimero de pulsos nominal do
encoder.

DESLOCAMENTO _ um 1a10.000.000 Define o deslocamento em unidade de comprimento

ENCODER_DINT que corresponde a uma volta do encoder.

Tabela 3-9.Variaveis de uma estrutura do tipo S_MOVE

ATENCAO:

O erro maximo deve ser maior ou igual a razao (DESLOCAMENTO_ENCODER _DINT / NUMERO_PULSOS _
ENCODER_DINT), o mesmo que a resolucdo em um/pulso, e esta resolucao deve ter um valor de no
minimo 1.

FUNCIONAMENTO DE UM REFERENCIAMENTO

“ || ” || Saida Zero do Encoder

REFER_SENSOR_ZONA_BOOL

T Paosicdo inicial antes do

I referenciamento

Velocidade *

|

|

|
|
REFER_VELOCIDADE_INICIAL_DWORD =-=r =~
|
|
|
|
|
|
|

| \ | =— SAIDA_SENTIDO_IN_BOOL := TRUE

L e S

A |

|

|

|

I

|
REFER_PERCENTUAL _VELOCIDADE_INICIAL_BYTE ===-= -‘J_i -

TN T T Eive

Paosigio do Zero da Maquina

Figura 3-25. Diagrama de referenciamento
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A Figura 3-25 mostra o diagrama para o referenciamento de um eixo. Nele esta representado

o perfil de aceleracéo do eixo para a movimentacao e as entradas do sensor da zona de
referenciamento, REFER_SENSOR_ZONA_BOOL, assim como a saida do encoder que indica
passagem por zero. A zona de referenciamento € a faixa do eixo onde o pulso de zero do
encoder é analisado pela entrada de referenciamento. Desta forma um referenciamento comeca
deslocando o eixo no sentido declarado no parametro REFER_SENTIDO_BOOL da estrutura
S_MOVE. O eixo é acelerado até atingir a velocidade de busca pela zona de referenciamento
REFER_VELOCIDADE_INICIAL_DWORD. Ao encontrar uma borda de subida em REFER_
SENSOR_ZONA_BOOL é executada uma parada suave do eixo desacelerando até que este
pare.

Se durante este movimento um zero ja foi detectado dentro da zona de referenciamento,

este sera considerada a posicao zero da maquina. Em caso contrario a maquina continua se
deslocando no mesmo sentido, porém com um percentual da velocidade inicial declarado em
REFER_PERCENTUAL_VELOCIDADE_INICIAL_BYTE. Quando encontrar um zero vindo da
saida do encoder, este ponto é 0 zero da maquina e uma parada suave € realizada.

Sempre que a COMPENSACAO_DE_FOLGA_DINT (configurada na estrutura S_MOVE) for
maior que zero, apos encontrar o zero da maquina um deslocamento do tamanho da folga do
sistema sera gerado, com o objetivo de garantir que a folga estara compensada ao final do
referenciamento.

Ao final deste processo caso o eixo esteja parado dentro da tolerancia de erro, ERRO_
MAXIMO_DWORD, nenhum movimento é realizado. Caso esteja fora, novos movimentos devem
ser executados para permanecer dentro da faixa de erro maximo em torno do zero.

Antes do disparo do referenciamento a entrada REFER_SENSOR_ZONA_BOOL ¢ testada
e caso esteja em “True” o referenciamento ira iniciar a busca no sentido contrario a REFER_
SENTIDO_BOOL, afim de sair da zona de referenciamento. Apds detectar uma borda de
descida do sensor de referenciamento o eixo permanece com a velocidade inicial de busca,
REFER_VELOCIDADE_INICIAL_DWORD, por um tempo definido em REFER_TEMPO_
INVERSAO_ZONA_TIME, para depois comecar a desacelerar. Ao cessar este movimento

a busca prossegue de maneira normal no sentido de busca definido no parametro REFER_
SENTIDO_BOOL da fungao.

Recomenda-se que o sensor de zona seja montado de forma que, apds ter uma borda

de subida, este permaneca em estado “1” até o final do eixo. Se nao for desta forma pode
acontecer do eixo estar posicionado fora da zona mas do lado oposto ao sentido de busca.
Acontecendo isso o eixo sera parado bruscamente pelo fim de curso posicionado deste lado do
eixo. No caso de um controle utilizando somente a saida PTO, o contador é zerado para indicar
o zero da maquina na borda de subida do REFER_SENSOR_ZONA_BOOL. Isso acontece pois,
como nao é utilizado o encoder, nao existe a indicagao de passagem pelo zero do encoder.
Montagem mecénica de um eixo.

Orientacao do eixo
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Figura 3-26. Montagem do eixo
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FUNCOES DE REFERENCIAMENTO E POSICIONAMENTO

As bibliotecas de motion do CPS-4000 possuem duas fun¢des de posicionamento e
referenciamento, onde uma das fun¢des de controle utiliza como atuador uma saida rapida
configurada para a geragéo de trem de pulsos (PTO) e a outra funcao utiliza uma saida
analdgica.

FUNCAO PTO_MOTION

A funcao PTO_MOTION utiliza uma saida rapida configurada como PTO para atuar no
sistema. Esta funcéo pode ser configurada para utilizar um contador bidirecional com um
encoder associado ou um contador de pulsos interno como realimentacao da malha de
controle. A diferenciacao de qual o comportamento desejado é feita através do parametro
TIPO_CONTROLE_BYTE da estrutura SMOVE. Neste caso, quando este parametro € igual

a1 (COUNT_PTO), o laco sera fechado utilizando um contador rapido. Ja no caso de ser
configurado como 2 (PTO) o controle é feito utilizando o préprio contador absoluto da saida
rapida PTO.

Além disso existe um outro modo para ser configurado que reune as caracteristicas dos outros
dois modos que envolvem a saida PTO. Para este caso o parametro TIPO_CONTROLE_BYTE
deve ser 4 (REFER_PTO). Nesta configuracao o comportamento é idéntico ao da configuracao
como PTO para o posicionamento, porém se 0 eixo possui uma indica¢ao de posi¢cao do zero
através de um encoder, por exemplo, este modo deve ser utilizado e o contador de posi¢ao sera
zerado no posicao do pulso de zeramento quando o eixo for referenciado.

Para selecionar qual o tipo de controle deve ser utilizado deve ser levado em consideragao qual
o tipo de acionamento é utilizado. Nos casos em que 0 servoacionamento possui controle de
posicao, ou seja, o lagco de controle é fechado dentro do proprio driver, o controle a ser utilizado
€ o PTO direto. Caso este sistema possua a informacéao de passagem por zero devesse

utilizar o posicionamento do tipo REFER_PTO para aumentar a acuidade do referenciamento.
Porém se sistema utiliza um driver com légica combinacional, como € o caso dos drivers para
acionamentos de motores de passo, sendo estes acoplados a um eixo de um encoder, deve-se
escolher a utilizacdo do controle do tipo COUNT_PTO.

Esta funcao deve ser chamada periodicamente através de uma POU acionada por interrupgao
de tempo, o qual deve ser configurado conforme mostra o capitulo “Configuracao” — “POUs
acionadas por interrupgao de tempo” Para ter um controle mais preciso, recomenda-se utilizar o
menor tempo possivel para a chamada desta funcéo.

Ap0ds configurar este mddulo de controle através da fungdo PTO_INI e chamar periodicamente
a fungdo PTO_MOTION, esta ira monitorar periodicamente as entradas da fung&o. Caso o
disparo de um referenciamento ou posicionamento seja solicitado através das entradas a
funcéo passa a executar a maquina de estados responsavel por cada uma funcdes. Enquanto
estiver executado, ndo sera permitido um novo posicionamento ou referenciamento, a néo

ser apos concluido o movimento ou em caso de uma parada forgcada através de parada de
emergéncia (EMERGENCIA_BOOL ) ou parada suave (SOFTSTOP_BOOL). Enquanto estiver
executado, a saida EXECUTANDO_BOOL permanece ligada. Caso ocorra algum erro a saida
ERRO_BOOL é acionada e o erro respectivo é colocado na variavel CODIGO_ERRO_INT.
Normalmente este tipo de funcéo nao precisa de CONFIRMACOES_WORD maior que 1. Porém
em sistemas com uma inércia grande se faz necessario aumentar o numero de confirmacdes
afim que seja garantido o posicionamento dentro de ERRO_MAXIMO_DINT. Caso o valor do
erro seja muito pequeno pode ocorrer do eixo ndo ser posicionado corretamente. O numero de
confirmagdes so € utilizado para funcao do tipo COUNT_PTO.

No caso do posicionamento ndo ser encerrado corretamente existe o parametro de
TIMEOUT_TIME que para o movimento apds um tempo estabelecido, mesmo que 0 movimento
nao tenha sido concluido com sucesso.
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FUNCAO ANALOG_MOTION

A funcao ANALOG_MOTION utiliza uma saida analégica para atuar no processo e o controle
é realimentado através de um encoder. Esta saida analdgica, que excursiona de 0 a 10 Volts,
possui uma saida digital associada para definir o sentido do movimento, onde FALSE define o
sentido positivo e TRUE o sentido negativo.

O controle analégico é do tipo proporcional-integral, os ganhos s&o configurados pelos
parametros KP_REAL, ganho proporcional, e KI_REAL, ganho integral, na estrutura S_

MOVE. Porém, o controle integral é ativado somente ao final do tragado do perfil tedrico, tendo
como finalidade corrigir o erro caracteristico de um sistema que utiliza apenas um controle
proporcional. Caso néo haja a necessidade de um controle integral, o parametro KI_REAL deve
ser configurado com o valor zero.

Esta funcao deve ser chamada periodicamente através de uma POU acionada por interrupgao
de tempo, a qual deve ser configurada conforme mostra o capitulo “Configuracao” — “POUs
acionadas por interrupcao de tempo” Para ter um controle mais preciso, recomenda-se utilizar o
menor tempo possivel para a chamada desta funcéo (1 ms).

Ap0os configurar este modulo de controle através da fungdo ANALOG_INI e chamar
periodicamente a funcdo ANALOG_MOTION, o lago de controle iniciara em aberto, sinalizado
com FALSE em CLOSED_LOOP_BOOL. Para fechar o lago de controle é necessario forcar

o seu fechamento através do comando CLOSE_LOOP_BOOL, disparar um posicionamento
através do comando DISP_POS_BOOL ou disparar um referenciamento através do comando
DISP_REFER_BOOL.

Quando o lago de controle esta fechado, a verificagdo do limite de parada estara sendo
realizada. Esta verificacdo serve para garantir que, em caso de perda de controle ou
movimentacoes indevidas, geradas por causas externas ao sistema, o lagco sera aberto,
evitando acidentes. O parametro LIMITE_DE_PARADA_DINT da estrutura S_MOVE é o
responsavel pela configuracao do valor do limite de parada.

A abertura do lago de controle pode acontecer das seguintes maneiras: pelo comando de
emergéncia (EMERGENCIA_BOOL), pela passagem do limite de parada (LIMITE_DE_
PARADA_DINT), pelo acionamento de um dos fim de curso por hardware (FIM_CURSO_HW_
POSITIVO_BOOL ou FIM_CURSO_HW_NEGATIVO_BOOL), pela reinicializacao do médulo
de controle com valores errados na estrutura S_MOVE, pelo estouro da posi¢ao atual ou pela
tentativa de disparo de um posicionamento com um valor de posicao (POSICAO_DINT) fora da
faixa permitida.

Ao disparar um posicionamento ou um referenciamento, a saida EXECUTANDO_BOOL sera
setada e somente sera limpa ao final do posicionamento, que pode acontecer devido a um
posicionamento concluido com sucesso ou devido a alguma excecéao, por exemplo, a colisao
em um fim de curso.

O erro de acompanhamento entre o perfil tedrico gerado pelo médulo de posicionamento e a
posicao atual media através do encoder € mostrada na saida ERRO_ACOMPANHAMENTO_
DWORD e seu sinal é informado na saida SINAL_ERRO_ACOMPANHAMENTO_BOOL, com
este dado é possivel enxergar o comportamento do sistema em relagcao aos ganhos definidos
na estrutura S_MOVE. Caso o erro de acompanhamento esteja aumentando constantemente
€ sinal de que o ganho proporcional ndo estd com um valor suficiente para fazer a posicao real
acompanhar a posicao tedrica com um erro constante, assim o ganho proporcional deve ser
aumentado.

Outra informacgao importante para a calibracéo do controle é a saida SATURADO_BOOL.
Esta saida é setada quando o sinal tedrico de controle ultrapassa a tensdao maxima da saida
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analégica configurada no parametro TENSAO_MAXIMA_WORD na estrutura S_MOVE. A

saturacao do sinal leva o erro de acompanhamento a aumentar constantemente, conforme

descrito no paragrafo anterior.

A conclusao de um posicionamento acontece quando na posicao do eixo for verificado o

numero de confirmagdes consecutivas, configurado no parametro CONFIRMACOES_WORD da
estrutura S_MOVE. Caso o sistema nao encontre a posicéo e uma parada de emergéncia nao
for disparada, o controle sera aberto apds passar o tempo de timeout e um cédigo de erro sera

gerado.

Os motivos que levam o sistema a ndo encontrar a posicao final sdo: ERRO_MAXIMO_DINT
muito pequeno para a dindmica do sistema, tempo de chamada da fungdo ANALOG_MOTION
muito grande ou ganho integral muito pequeno para um sistema que necessita de um torque
relativamente alto para funcionar com um controle apenas proporcional.

PTO_MOTION

—{DISP_REFER_BOOL : BOOL
—{DISP_POS_BOOL:BOOL

—{SMOVE : 5_MOVE
—REFER_SENSOR_ZOMNA_BOOL :BOOL
—POSICAO_DINT : DINT

EXECUTANDO_BOOL : BOOL{—
REFEREMNCIADO_BOOL : BOOL—
POSICIONADO_BOOL : BOOL—
ERRO_BOOL : BOOLI—
CODIGO_ERRO_INT : INT}—

—mMODO_POSICIONAMENTO_BOOL : BOOL  SAIDA_SEMTIDO_OUT_BOOL : BOOL—

—AUTO_MANUAL_BOOL : BOOL
—FIM_CURSO_HW_POSITIVO_BOOL: BOOL
—FIM_CURSO_HW_MNEGATIVO_BOOL : BOOL
—EMERGEMNCIA_BOOL : BOOL
—{SOFTSTOP_BOOL : BOOL
—SAIDA_SENTIDO_IN_BOOL : BOOL

POSICAD_ATUAL_DINT : DINT}—

Figura 3-27. Bloco Funcional PTO_MOTION

AMALOG_MOTION

—{DISP_REFER_BOOL : BOOL
—DISP_POS_BOOL : BOOL

—{SMOVE : S_MOVE
—REFER_SENSOR_Z0OMA_BOOL : BOOL
—{POSICAOC_DINT : DINT
—{MODO_POSICIONAMENTO_BOOL - BOOL
—AUTO_MAMUAL_BOOL : BOOL
—FIM_CURSO_HW_POSITIVO_BOOL : BOOL
—{FIM_CURSO_HW_MNEGATIVO_BOOL : BOOL

EXECUTANDO_BOOL : BOOL
REFEREMCIADO_BOOL : BOOL
POSICIONADO_BOOL : BOOL
ERRO_BOOL :BOOL
CODIGO_ERRO_INT : IMT)|
SAIDA_SENTIDO_OUT_BOOL : BOOL|
POSICAD_ATUAL_DINT : DIMT
CLOSED_LOOP_BOOL : BOOL
SATURACAOD_BOOL : BOOL|

—EMERGEMCIA_BOOL : BOOL ERRO_ACOMPANHAMENTO_DWORD : DWORD
—SOFTSTOF_BOOL : BOOL SINAL_ERRO_ACOMPANHAMENTO_BOOL : BOOL

—{SAIDA_SENTIDO_IN_BOOL : BOOL
—{CLOSE_LOOP_BOOL : BOOL

Figura 3-28. Bloco Funcional ANALOG_MOTION
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COMPENSACAO DE FOLGA

As fungdes de posicionamento possuem uma compensacao de folga para sistemas que utilizem
medic&o indireta, onde o motor € ligado ao encoder através de um sistema.

Para utilizar a compensacao de folga é necessario configurar o parametro COMPENSACAO _
DE_FOLGA_DINT na estrutura S_MOVE. Quando ndo houver a necessidade de compensacgao
de folga, este parametro deve ser configurado com o valor zero.

O sinal da compensacao é utilizado para diferenciar entre a situacao em que o sistema de
medic&o conta, mas o eixo, devido a folga, nao desloca-se (utilizar sinal positivo) e aquela
em que o eixo desloca-se e o sistema de medi¢ao, devido a folga, inicia atrasado a contagem
(utilizar sinal negativo).

A compensacao de folga somente ira funcionar quando o movimento € absoluto. Em caso de
movimento relativo e compensacéao diferente de zero, a funcéo retorna um cédigo de erro.

ENTRADAS

DISP_REFER_BOOL: Entrada utilizada para disparar um novo referenciamento. A entrada

€ sensivel a nivel. Depois de energizada a fungao ela permanece executando com a saida
EXECUTANDO_BOOL acionada até que o referenciamento seja concluido. Apds a conclusao,
a saida REFERENCIADO_BOOL é ligada e um novo referenciamento ou um posicionamento
podem ser realizados.

DISP_POS_BOOL: Entrada utilizada para disparar um novo posicionamento. A entrada

é sensivel a nivel. Quando a funcao for executada com esta entrada ligada e se um
posicionamento nao estiver em andamento, entdo um novo posicionamento sera executado.
Depois de energizada a fungéo ele permanece executando com a saida EXECUTANDO_BOOL
acionada até que o posicionamento seja concluido. Apds a concluséao, a saida POSICIONADO_
BOOL é ligada e um novo posicionamento ou um referenciamento podem ser realizados.

SMOVE: E uma instancia da estrutura de configuracdo S_MOVE utilizada para definir os
parametros da maquina. Previamente deve ser executa a funcao POS_INI que verifica os
parametros e consiste se existe algum tipo de erro. Qualquer alteracao nesta estrutura deve ser
realizada quando o sistema estiver parado, ou seja, quando EXECUTANDO_BOOL for igual a
FALSE.

REFER_SENSOR_ZONA_BOOL: Entrada para o sensor de zona de referenciamento. A zona
de referenciamento € sempre indicada pelo nivel l6gico “1” nesta entrada.

POSICAQO_DINT: Indica a nova posi¢ao para o proximo movimento. No caso de movimento
absoluto este valor deve ser a nova posi¢cao. No caso de movimento relativo, este valor
representa o deslocamento relativo a posi¢ao atual. Para o controle analégico, num
referenciamento o valor deste parametro é utilizado como a posi¢ao absoluta para um novo
posicionamento realizado automaticamente ao final do referenciamento.

MODO_POSICIONAMENTO_BOOL: Indica se o movimento a ser realizado para o proximo
disparo é absoluto ou relativo. Quando esta entrada for FALSE, o movimento é absoluto e o
posicionamento sera realizado de forma que o eixo se posicione no valor indicado pela entrada
POSICAQO_DINT. Quando esta entrada for TRUE o movimento é relativo e o posicionamento

sera realizado de forma que o eixo se posicione no valor atual mais o valor da entrada
POSICAQO_DINT.
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AUTO_MANUAL_BOOL.: Esta entrada é utilizada para bypassar o estado das entradas de fim
de curso fisico FIM_CURSO_HW_POSITIVO_BOOL e FIM_CURSO_HW_NEGATIVO_BOOL.
Quando esta entrada for FALSE as entradas de fim de curso sao tratadas normalmente. Se esta
entrada for TRUE, entédo as entradas de fim de curso serdo ignoradas e os movimentos poderao
ser realizados mesmo que o eixo esteja em um dos limites fisicos. Esta entrada so existe para
possibilitar que o eixo possa ser retirado do limite fisico em caso de parada devido ao sensor
de fim de curso. Neste caso a entrada deve ser acionada e deve se ter cuidado com a diregcao
em que 0 movimento sera realizado a fim de evitar danos ao equipamento. Esta entrada

SO é interpretada no caso da entrada DISP_POS_BOOL ser acionada, ou seja, ndo sendo
interpretada no caso da tentativa de um referenciamento. Apés um referenciamento concluido
no caso da entrada igual a TRUE, a saida de erro ndo permanecera ligada mesmo que o eixo
se encontre sobre um dos fins de curso por hardware.

FIM_CURSO_HW_POSITIVO: Esta entrada € utilizada para indicar qual é o limite fisico no
sentido positivo do eixo. Quando esta entrada é acionada indica para as fun¢ées que nao é
desejado que o movimento permaneca acontecendo nesta direcéo, sob pena de danificar a
estrutura deste eixo. Desta forma, ao detectar este sensor ativo, uma parada busca é realizada
no eixo para que este pare imediatamente sem desaceleracdo. Caso esteja parado nesta
situacao somente sera possivel movimentar o eixo através de um posicionamento com a
entrada

AUTO_MANUAL_BOOL acionada ou através de deslocamento forgado.

FIM_CURSO_HW_NEGATIVO: Esta entrada € utilizada para indicar qual € o limite fisico no
sentido negativo do eixo. Quando esta entrada € acionada indica para as fun¢bes que néo é
desejado que o movimento permaneca acontecendo nesta direcdo sob pena de danificar a
estrutura deste eixo. Desta forma, ao detectar este sensor ativo, uma parada busca é realizada
no eixo para que este pare imediatamente sem desaceleracdo. Caso esteja parado nesta
situacao somente sera possivel movimentar o eixo através de um posicionamento com a
entrada AUTO_MANUAL_BOOL acionada ou através de deslocamento forgado.

EMERGENCIA_BOOL: Esta entrada é utilizada para parada de emergéncia. A parada de
emergéncia gera uma parada brusca no eixo e nao pode ser bypassada na fungéo, de maneira
que possa ser acionada caso 0s mecanismos de seguranga como os fins de curso venham a
falhar.

SOFTSTOP_BOOL: Se um posicionamento estiver em andamento, e o sistema estiver
acelerando ou em velocidade de regime, esta entrada inicia uma parada suave.

SAIDA_SENTIDO_IN_BOOL: Saida digital utilizada para indicar o sentido do movimento
executado pelo motor. Deve ser declarado o mesmo parametro que na
SAIDA_SENTIDO_OUT_BOOL.

CLOSE_LOOP_BOOL: Fecha a malha de controle caso a mesma esteja aberta. Esta entrada é
utilizada nos casos em que uma parada brusca (emergéncia ou fim de curso por hardware)

foi executada, e portanto a malha de controle foi aberta. Todo o acionamento de
DISP_REFER_BOOL e DISP_POS_BOOL fecha automaticamente a malha. Esta entrada

€ utilizada apenas no controle analégico.

SCHMERSAL
ACE

Alteracées técnicas reservadas o



SAIDAS
EXECUTANDO_BOOL: Execugéao da fungao realizada com sucesso.

REFERENCIADO_BOOL: Finalizagédo do referenciamento do eixo no ultimo ciclo do
programa aplicativo.

POSICIONADO_BOOL.: Finalizacao do referenciamento do eixo no ultimo ciclo do programa
aplicativo.

ERRO_BOOL: Ocorreu algum erro durante a execucao da funcéo. O erro pode ser visto
na saida.

COD_ERRQO da funcéo. Este bit permanece apenas um ciclo com o valor de erro, sendo
necessaria a verificagdo constante do mesmo.

CODIGO_ERRO_INT: Indica o tipo de erro que causa o término da execucao da fungéo
com erro. Esta variavel permanece apenas um ciclo com o valor de erro, sendo necessaria a
verificagdo constante da mesma. Pode ser consultada a causa na Tabela 3-10 de Codigos
de Erro.

SAIDA_SENTIDO_OUT_BOOL: Saida digital utilizada para indicar o sentido do movimento
executado pelo motor. Quando o movimento acontecer no sentido positivo do eixo, a saida sera
setada para o estado logico “0” Quando o movimento for no sentido negativo do eixo, a saida
sera setada para o estado légico “1”

POSICAO_ATUAL_DINT: Posicao atual em unidade de comprimento definida pelo usuario.

CLOSED_LOOP_BOOL.: Indica se a malha de controle esta fechada. Normalmente esta saida é
utilizada para definir o momento em que o freio deve ser acionado. Quando a malha for aberta
recomenda-se desligar o servoacionamento através de sua entrada de enable. Esta saida é
utilizada apenas pelo controle analdgico.

SATURACAO_BOOL: Indica que o sinal tedrico de controle passou da tensdo maxima
declarada na estrutura S_MOVE. Esta saida é utilizada apenas pelo controle analégico.

ERRO_ACOMPANHAMENTO_DWORD: Mostra o valor da diferenca entre a posicao tedrica

e a posicao real do sistema. Este dado, juntamente com a variavel SATURACAO_BOOL, é
importante para definir o valor de ganho proporcional, KP_REAL, que deve ser utilizado no
controle. Quando em velocidade de regime este valor deve estar tendendo a ficar em torno de
um valor “constante”; caso este valor esteja crescendo constantemente, o sinal de saida esta
saturando e o giro maximo do motor nao é suficiente para fazer o sistema acompanhar o perfil
tedrico. Esta saida é utilizada apenas pelo controle analdgico.

SINAL_ERRO_ACOMPANHAMENTO_BOOL: Indica qual é o sinal da variavel
ERRO_ACOMPANHAMENTO_DWORD.
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CODIGOS DE ERRO

Erro da Funcao Cddigo do Descricdo do Erro da Fungéo
Erro da
Funcéo

Cadigos de Erros Gerais

COD_ERRO_EMERGENCIA 1 Quando ocorre uma parada brusca devido ao acionamento da
entrada de emergéncia.

SAIDA BYTE 2 Quando ocorre uma parada brusca devido ao estado logico “1”
na entrada de fim de curso positivo.

ENTRADA BYTE 3 Quando ocorre uma parada brusca devido ao estado logico “1”
na entrada de fim de curso negativo.

MODO _ENCODER BYTE 4 Quando ocorre uma parada suave devido a posi¢ao atual maior
que o valor configurado no fim de curso por software positivo.

CONFIRMACOES_WORD 5 Quando ocorre uma parada suave devido a posicao atual menor
que o valor configurado no fim de curso por software negativo.

PERFIL BYTE 6 Tentativa de executar um posicionamento ou referenciamento
sem antes ter executado uma inicializagao através da fungéo
ANALOG_INI ou PTO_INI.

AMOSTRAGEM_TIME 7 Retorna este erro ao tentar executar uma funcéo quando outra
ainda esta sendo executada utilizando o mesmo recurso, por
exemplo a mesma saida PTO.

REFER _SENTIDO_BOOL 8 Quando um movimento ultrapassou o tempo de timeout
estabelecido pelo usuario.

REFER VELOCIDADE INICIAL 9 Quando ocorre uma parada suave devido ao acionamento da

DWORD entrada de softstop.

REFER PERCENTUAL_VEL 10 Falha no célculo da posicao atual devido ao estouro do limite

das variaveis.

OCIDADE_INICIAL_BYTE

11

Paréametro de posicéo fora da faixa.

Cadigos de Erros de referenciamento

COD_ERRO_BUSCA 80 Erro interno da funcdo na maquina de estados de busca por
zero.
SAIDA BYTE 81 Quando ocorre uma parada brusca devido ao estado légico “1”

na entrada de fim de curso positivo.

Cadigos de Erros da Funcao PTO_MOTION

COD_ERRO_ESTADO_PTO

110

Erro interno da funcdo na maquina de estados de
posicionamento.

COD_ERRO_ESTADO_COUNT_
PTO

140

Erro interno da fungdo na maquina de estados de
posicionamento.

Cddigos de Erros da Funcao ANALOG_MOTION

COD_ERRO _LIMITE DE PARADA |170 Erro interno da fungc&o na maquina de estados de
posicionamento.

COD_ERRO_ESTADO_COUNT _ 171 Quando um movimento ultrapassou o tempo de timeout

ANALOG _POS estabelecido pelo usuario

COD_ERRO_ESTADO_COUNT _ 172 Erro interno da fungdo na maquina de estados de

ANALOG REFER 1 referenciamento.

COD_ERRO_ESTADO_COUNT _ 173 Erro interno da fungc&o na maquina de estados de

ANALOG_REFER_2 referenciamento.

Erros nos parametros da Estrutura Smove

COD_ERRO_PARAM _ERRO_ 200 Valor do erro maximo é menor que a resolugdo do motor ou do

MAXIMO encoder. Este Codigo também € utilizado para indicar que a
variavel de erro maximo tem um valor menor que zero.

COD_ERRO_PARAM_PERFIL 201 Tipo de perfil invalido
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CONFIRMACOES

COD_ERRO_PARAM_MODO _ 202 Valor do modo do encoder invalido

ENCODER

COD_ERRO_PARAM _SAIDA 203 Valor da saida invalido

COD ERRO_PARAM ENTRADA 204 Valor do contador invalido

COD _ERRO_PARAM TIPO_ 205 Valor do tipo de controle de posicionamento invalido

CONTROLE

COD_ERRO_PARAM _ 206 Valor da velocidade de regime fora da faixa de velocidade ou,

VELOCIDADE REGIME no caso de controle utilizando a saida PTO, a frequéncia esta
fora da faixa permitida. Neste caso a frequéncia é calculada
como: (VELOCIDADE*NUMERO_PULSOS_MOTOR_DINT/
DESLOCAMENTO_MOTOR_DINT)

COD _ERRO_PARAM_NUMERO _ 207 Valor de numero de pulsos por volta do motor esta fora da faixa.

PULSOS_MOTOR

COD _ERRO_PARAM _ 208 Valor do deslocamento por volta do motor de passo esta fora da

DESLOCAMENTO_MOTOR faixa.

COD_ERRO_PARAM_NUMERO _ 209 Valor de numero de pulsos por volta do encoder esta fora da

PULSOS_ENCODER faixa.

COD_ERRO _PARAM _ 210 Valor do deslocamento por volta do encoder estéa fora da faixa.

DESLOCAMENTO_ENCODER

COD _ERRO_TEMPO _ 211 Valor do tempo de aceleracdo fora da faixa permitida.

ACELERACAO

COD _ERRO_PARAM _ 212 Valor do compensador de folga diferente de zero e fora da

COMPENSACAO _DE FOLGA faixa permitida ou diferente de zero e menor que o erro maximo
(ERRO_MAXIMO_DWORD). Além disso este codigo também
é gerado quando é disparado uma movimento relativo com
compensacgao de folga diferente de zero.

COD_ERRO_PARAM _FIM _ 213 Valor do fim de curso por software positivo fora da faixa

CURSO_SW _POSITIVO permitida.

COD_ERRO_PARAM FIM_ 214 Valor do fim de curso por software negativo fora da faixa

CURSO_SW_NEGATIVO permitida.

COD_ERRO_PARAM_TIMEOUT 215 Valor do tempo para timeout fora da faixa permitida.

COD_ERRO_PARAM_REFER 216 Parametro de percentual de velocidade na zona fora da faixa de

PERCENTUAL_VELOCIDADE 1a100%

INICIAL

COD _ERRO_PARAM_TEMPO _ 217 O tempo de inversdo ao sair da zona de referenciamento fora da

INVERSAO_ZONA faixa permitida.

COD_ERRO_PARAM_REFER 218 Velocidade inicial de busca maior que velocidade de regime

VELOCIDADE INICIAL configurada na estrutura, fora da faixa de velocidade ou, no
caso de controle utilizando a saida PTO, a frequéncia esta
fora da faixa permitida. Neste caso a frequéncia é calculada
como: (VELOCIDADE*NUMERO_PULSOS_MOTOR_DINT/
DESLOCAMENTO_MOTOR_DINT)

COD_ERRO_PARAM _ 219 Valor de confirmacdes de posicionamento fora da faixa

permitida.

Erros nos parametros da Estrutura

SMOVE especificos do controle analégico

PARADA

COD _ERRO_PARAM _ 220 Tempo de amostragem fora da faixa permitida.
AMOSTRAGEM

COD_ERRO_PARAM _TENSAO _ 221 Tens&o de velocidade de regime fora da faixa permitida ou maior
VELOCIDADE REGIME que a tensdo maxima.

COD _ERRO_PARAM _TENSAO _ 222 Tensao maxima fora da faixa permitida.

MAXIMA

COD ERRO _PARAM _KP 223 Ganho proporcional fora da faixa permitida.

COD _ERRO_PARAM Ki 224 Ganho integral fora da faixa permitida.

COD _ERRO_PARAM LIMITE DE |?225 Valor do limite de parada fora da faixa permitida ou menor que o

erro maximo.

Tabela 3-10 Cédigos de erro das fun¢des de motion
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COMUNICACAO

Para configurar as portas, abra o Software de Programagéao e clique em “Configuragéo do CP?
localizada na aba “Recursos” Em seguida o médulo “Configuracao do CP” deve ser expandido.
As configuragdes das Portas COM estao localizadas no modulo Comunicacao. Ao expandir
esse modulo irdo aparecer os modulos de “COM1” e “COM2’” Para a configurar a COM1, por
exemplo, clique no médulo “COM1’ Ao lado direito, aparecera uma aba com as configuracoes

da porta. Nela podem ser configuradas:

* PARIDADE:

e Sem paridade
e impar

e Par

* Sempre 1

* Sempre 0

* STOP BITS:
* 1 Stop Bit
* 2 Stop Bits

* SINAIS DE MODEM:
* Sem RTS/CTS

* Com RTS/CTS

e Com RTS sem CTS
* RTS sempre ligado

e DELAY:
*5a 1000 ms

* BAUD RATE (BPS - BITS POR SEGUNDO):
* 1200

* 2400

* 4800

* 9600

* 19200

* 38400

* 57600

* 115200

ATENCAO:

O tempo definido no campo delay indica o tempo minimo entre o recebimento de um pacote MODBUS e o
envio de um outro pacote MODBUS (delay entre frames). Essa definicdo refere-se ao tempo minimo, esse
tempo pode variar conforme os tempos de execucdo das POUs utilizadas. Ex: caso exista uma POU com
um tempo de execucédo de 20 ms, o delay entre frames podera ser de aproximadamente 20 ms mesmo

estando configurado como 5 ms.

Alteracées técnicas reservadas



A configuragéo do protocolo MODBUS nas duas portas € descrito a seguir.

ATENCAO:

E .....

@ Configuragio do CP
El ------- +* Comunicacao[FIX]

E’l CorfiguracBes Gerais |

E. ...... “&CGM‘HFIX]

E B k COMZ[FIX]
B 4 Barramento[FIX]
------- & Eventos Externos[FIX]

‘elocidade Paridade

[115200 =l [semParidade =]
Bitz de Parada Sinaiz de Modem
|1 Stop Bit 'l ISem RTS/ACTS 'I
m
]

Figura 3-29. Configurando COM1

Para relacao entre o tempo de ciclo da UCP e a comunicacdao com o Software de Programacao, ver
mensagem de adverténcia no capitulo “Descricdo Técnica” - “Desempenho” - “Tempo de Ciclo”.

ATENCAO:

Os operandos reservados Ixx (entradas digitais), Qxx (saidas digitais), Alx (entradas analdgicas) e AOx
(saidas analdgicas) estao mapeados em operandos | e Q acessiveis via MODBUS; para a verificacao

do endereco de memodria utilizado para cada operando utilize a tabela Lista de Operandos Reservados
presente neste manual.
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MODBUS MESTRE

As duas portas COM podem ser configuradas tanto como MODBUS Mestre quanto como
MODBUS Escravo. Para configurar a porta COM1 como MODBUS Mestre, abra o Software de
Programacao e clique em “Configuracao do CP’, localizada na aba “Recursos” Em seguida o
modulo “Configuragdo do CP” deve ser expandido.

As configuracdes das Portas COM estéo localizadas no modulo Comunicagéo. Ao expandir
0 mesmo, aparecerao os modulos de “COM1” e “COM2’ Para configurar a COM1, o médulo
“COM1” deve ser expandido. Da mesma maneira deve ser expandido o modulo “COM2” para
configurar a interface de comunica¢cdo COM2.

Ao expandir este bloco a porta COM1 nao estara habilitada para MODBUS; para habilita-la,
€ necessario clicar com o botéo direito do mouse sobre o modulo “MToollEC” e selecionar a
opcao “Substituir elemento; em seguida escolha “MODBUS Mestre” para habilitar a COM1
como MODBUS Mestre. Para a configuracao da porta COM2, deve se realizar o mesmo
procedimento, porém para esta interface de comunicacao nao existira a op¢ao “MToollEC’

Clicando sobre 0 modulo habilitado “MODBUS Mestre, aparecerao ao lado direito duas caixas
de texto contendo as seguintes opcoes:

* Time-out (ms) — Configura quanto tempo o controlador aguardara uma resposta do escravo.
Se o tempo de resposta for maior que o valor configurado no campo Time-out, o controlador
indicara um erro de comunicagao no respectivo operando (caso nao exista mais retentativas).
Em caso de time-out o controlador retransmite o pacote a um determinado escravo o0 numero
de vezes definido no campo Retentativas antes de executar uma nova relagcao MODBUS
definida. O timeout pode ser configurado com valores de 1ms a 10s (10000ms);

* Retentativas — Configura o numero de vezes que o Mestre ira retransmitir o pacote no caso
do Escravo nao responder (apds aguardar o tempo de time-out configurado). O numero de
retentativas pode ser configurado com valores de 1 a 10.

Apés configurar estas duas configuragdes, € necessario habilitar as relacbes MODBUS
desejadas.

5@ Configurac3o do CP ﬂ

- ¢ Comunicac3o[F X MODBLS Hesir= I
I?_I L‘Jg, COM1[FIX] Ti s
{ ] MODBUS Mestre[SLOT] : 1000
e o=
& %5 COM2[FIX] A eterdativas

B 4 Barramento[FIX] 0

E-- & Eventos Externos[FIx]

Figura 3-30. MODBUS Mestre
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Relacao MODBUS

Uma relacao MODBUS nada mais é que uma mensagem do protocolo MODBUS enderecada

a um determinado médulo Escravo. No total, € possivel utilizar até 32 relacbes MODBUS
distribuidas entre as duas portas COM, sendo o limite 16 relagdes por porta COM. O tratamento
das relacoes é feito de forma sequencial, conforme as mesmas forem adicionadas a Arvore de

Configuracgéo.

As relagbes MODBUS podem ser adicionadas ao Mestre clicando-se com o botao direito
do mouse sobre o modulo “MODBUS Mestre” e selecionando-se a opcao “Incluir Relagédo
MODBUS” Dessa forma, sera adicionado o submddulo “Relagdo MODBUS” ao MODBUS

Mestre.

Caso o operando COMx_DR estiver com o valor TRUE, as relagcbes da porta de comunicacao
x estarao desabilitadas. Onde x é o numero da porta de comunicagéo podendo assumir 0s

valores de 1 ou 2.

Cada relacéo possui 0s seguintes parametros de configuracao que devem ser ajustados:

Funcao MODBUS Read Coils Lé um nuimero variavel de saidas digitais
Endereco do Dispositivo 1-247 Endereco do Escravo
Quantidade 1-2000 Quantidade a ser lida
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagdo e um novo disparo
Tipo: %M | %MXO0 - Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
%MX3186 comando
OESiange Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
MasterTool comando
IEC Tipo: %l Nao é permitido Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
escrever nas comando
entradas

Tabela 3-11. Fungao Read Coils

Funcao MODBUS

Read Discrete Inputs

Lé um numero variavel de saidas digitais

Endereco do Dispositivo 1-247 Endereco do Escravo
Quantidade 1-2000 Quantidade a ser lida
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagdo e um novo disparo
Tipo: %M | %MXO0 - %MX3186 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
Operando
MasterTool Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
59 Tipo: %l N&o é permitido Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
escrever nas entradas | comando

Tabela 3-12. Fungéo Read Discrete Inputs
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Funcao MODBUS Read Holding Lé um numero variavel de saidas digitais
Registers
Endereco do Dispositivo 1-247 Endereco do Escravo
Quantidade 1-123 Quantidade a ser lida
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagdo e um novo disparo
Tipo: %M | %MX0 - %MX3186 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
Operando
MasterTool Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
IEC Tipo: %l Nao é permitido escrever | Faixa de enderego para escrita do valor da resposta do

nas entradas

comando

Tabela 3-13. Fungéo Read Holding Registers

Fungido MODBUS

Read Input Registers

Lé um numero variavel de saidas digitais

Endereco do Dispositivo 1-247 Endereco do Escravo
Quantidade 1-123 Quantidade a ser lida
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relacdo e um novo disparo
Tipo: %M | %MX0 - %MX3186 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
Operando
MasterTool Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
IEC Tipo: %l Nao é permitido escrever | Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do

nas entradas

comando

Tabela 3-14. Fungédo Read Input Registers

Funcao MODBUS Write Single Coil Lé um numero variavel de saidas digitais
Endereco do Dispositivo 1-247 Endereco do Escravo
Quantidade 1-1 Quantidade a ser lida
Endereco MODBUS 1-65535 Enderegco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagdo e um novo disparo
Tipo: %M | %MX0 - %MX3186 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
Operando
H . [0) -0 i i 1
MasterTool Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
IEC Tipo: %l %I1X0 - %IX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no

comando

Tabela 3-15. Write Single Coll
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Funcao MODBUS

Write Single Register

Lé um nuimero variavel de saidas digitais

Endereco do Dispositivo

1-247

Endereco do Escravo

Quantidade 1-1 Quantidade a ser lida
Endereco MODBUS 1-65535 Enderego MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagdo e um novo disparo
Tipo: %M | %MX0 - %MX3186 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
Operando
] . [0) -0 i i i
MasterTool Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
IEC Tipo: %l %I1X0 - %IX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando

Tabela 3-16. Fungéo Write

Single Register

Fungdo MODBUS

Write Multiple Coils

Lé um numero variavel de saidas digitais

Endereco do Dispositivo 1-247 Endereco do Escravo
Quantidade 1-1968 Quantidade a ser lida
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagdo e um novo disparo
Tipo: %M | %MX0 - %MX3186 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
Operando
MasterTool Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
IEC Tipo: %l %I1X0 - %IX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando

Tabela 3-17. Funcao Write Multiple Coils

Funcao MODBUS

Write Multiple Registers

Lé um numero variavel de saidas digitais

Endereco do Dispositivo 1-247 Endereco do Escravo
Quantidade 1-120 Quantidade a ser lida
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagdo e um novo disparo
Tipo: %M | %MX0 - %MX3186 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
Operando
MasterTool Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
IEC Tipo: %l %I1X0 - %IX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
Tabela 3-18. Fungéao Write Multiple Registers
AECIEHIT]EFIEHL
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& @ Configuragio do CP
EI 2 Comunicacao[FIx]
i ? e COMA[FIX]

il Relagio MODBUS |

Fungio MODBUS

& [ MODBUS Mestre[SLOT] ﬁead Coils ﬂ

~— [El'Relagdo MODBUSIVAR] Sl T
| i | ]

| E— % COM2IFIX]
B¢ Bamamento[FiX] Erderego MODBUS Polingims]

B § Eventos Externos[FIX] | 1 I ’
Dperando MasterTool IEC
I #ZM0.0

Figura 3-31. Relagao MODBUS

MODBUS ESCRAVO

As duas portas COMs podem ser configuradas tanto como MODBUS Mestre quanto como
MODBUS Escravo. Para configurar a porta COM1 como MODBUS Escravo, abra o Software de
Programacao e clique em “Configuracdes do CP’ localizada na aba “Recursos” Em seguida o
modulo “Configuracdo do CP” deve ser expandido.

As configuracdes das Portas COM estéao localizadas no modulo Comunicagéo. Ao expandir
0 mesmo, aparecerao os modulos de “COM1” e “COM2’ Para configurar a COM1, o médulo
“COM1” deve ser expandido; da mesma maneira deve ser expandido o modulo “COM2” para
configurar a interface de comunica¢gdo COM2.

Ao expandir este bloco a porta COM1 nao estara habilitada para MODBUS; para habilita-la,
€ necessario clicar com o botéo direito do mouse sobre o modulo “MToollEC” e selecionar a
opcao “Substituir Elemento; em seguida escolha “MODBUS Escravo” para habilitar a COM1
como MODBUS Escravo. Para a configuracao da porta COM2 deve ser realizado o mesmo

procedimento, porém para esta interface de comunica¢ao ndao ha a op¢ao “MToollEC’

Clicando sobre 0 modulo habilitado “MODBUS Escravo) aparecera ao lado direito uma caixa
de texto referente ao endereco MODBUS:

B @ Configuracio do CP

-
- < Comunicag3olFIX] jl MODBUS Escravo |

| G cour e
{  L—[E]:MODBUS Escravo[SLOT] 1
B M5 COM2[FIX] Cails

g ______ /# Barramento[FX} [ 1-10241%a%00 - %0X6315

B & Eventos Externos[FIX]

|1U25 - 2048 | ZMA2872 8 - ZMR2336.7

Input
I 1-1024 | Z<0.0 - ZI¥B315

|1l]25— 2048 | ZM>2335.8 - ZME3000.7

Holding Registers
I 1- 2000 | ZMwo - ZMw1333

Inputing B emsters
| 1- 870|%Mw2000 - ZMw 2859

Figura 3-32. Relagdo MODBUS
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O unico parametro a ser configurado no MODBUS Escravo é o seu endereco, que indica qual
€ 0 endereco do escravo. A relagdo entre os operandos MODBUS e os operandos é fixa e

descrita na tabela abaixo.
Coils
1- 1024 %QX0.0 - %QX63.15
1025 - 2048 %MX2872.8 - %MX2936.7
Input
1- 1024 %I1X0.0 - %IX63.15
1025 - 2048 %MX2936.8 - %MX3000.7
Holding Register
1- 3200 %MWO - %MW1999
Inputing Register
1-870 %MW2000 - %MW2869

Tabela 3-19. Areas de dados Escravo Modbus

As Relagdes entre operandos MODBUS e operandos MT-IEC indicam em que posicao de
memoria estarao os valores de cada operando MODBUS, possibilitando a utilizagao do
protocolo de forma simples. Nas tabelas abaixo encontram-se exemplos de utilizagao:

Endereco Operandos MasterTool IEC
MODBUS ) , ,
Coil Input Holding Inputing
Register Register
1 %QX0.0 %IX0.0 %MWO0 %MW2000
16 %QX0.15 %IX0.15 %MW15 %MW2015
17 %QX1.0 %IX1.0 %MW16 %MW2016
1024 %QX63.15 %IX63.15 %MW1023 -
1025 %MX2872.8 %MX2936.8 %MW1024 -
2048 %MX2936.7 %MX3000.7 - -
Tabela 3-20. Relacao entre Endereco MODBUS e Enderego MT-IEC
Operando Descricao Operando Endereco Tamanho Funcao MODBUS
Reservado MasterTool IEC MODBUS
AO0 Saida Analdgica | %QW3 56 16 Write Multiple Coils
AO1 Saida Analdgica | % QW4 72 16 Write Multiple Coils
Alo Entrada %IW4 72 16 Read Discrete Inputs
Analdgica
All Entrada %IW5 88 16 Read Discrete Inputs
Analdgica
Al2 Entrada %IW6 104 16 Read Discrete Inputs
Analdgica
Al3 Entrada %IW7 120 16 Read Discrete Inputs
Analdgica
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PROTOCOLO GENERICO DE COMUNICAGAO

As portas de comunicag¢do (COM1 e COM2) podem ser configuradas para suportar um
protocolo de comunicacéo genérico. Para tanto, deve ser selecionado o elemento “Protocolo
Genérico” nas mesmas. A figura a seguir ilustra essa sele¢éo na Configuragéo do CP.

i Arguive  Editar

Projete  Inserir  Exras  Comunicagdo  Janela  Ajuda

sl £l

1

By Fecuizes

B

B2 Bibiateca lecsfe it 13.4.06 15:51:23; varidvei
-2 Bibliabzca Mangehion i 29 1006 14 094 247
B (20 Bibiiateca 5 psL BT aigetyu ib 254,08 p 237
B[ varigveis ghobais

--- [l Carfiguragaa de olamnes
-~ [B Cor guregia de larefes
- @ Carfiguragtias de dispocitivo
Q Gererwianor de hibliobecas

-4, Geiercador de monkorec B0 e recsies
-~ LOG

-[E Mavegadar - CF

-4 Aren de tiabaho

A~ Bibliataca D35 ib 7.11.09 02531 2: valiéh’%[

8- & Eventos Externos|[FIx]

Figura 3-33. Opgéao “Protocolo genérico” para as portas de comunicagao

Para selecionar essa opcao nas portas de comunicacao é necessario substituir o elemento
atualmente configurado. Ao pressionar o botéo direito do MOUSE na porta desejada, um
submenu aparece e o comando “Substituir elemento” pode ser efetuado. A figura a seguir ilustra

esse procedimento.

i Arquive Editar Projeto Inserir Extras Comunicacio Janels  Ajuda |

121 e el =

E Recuisos

- @ Configraties de dipasiia

=[] Gerercindnn de bibliokeras

-'g Geramciado de mavitoiaplo e ecekas
-l LD

- (Bl Masepadr - CF

-4 fpaa de habako

=--& Configwaciio do CP

E

B[ Bibkniees DU ih 7.11.00 09:E212 & < ComunicaciiofFIX]

[+ Bibnteca lecsfehb 124,06 1 B5123 varidve L E---5 COMAFIN]

[0 Bibinteca Mawigationib 29.10.08 14:0tdz ool i-----"'ﬁ-il'l.l'ITquECfE' ] :

B9 Biblotaa SyelinT amstviou b 25.4 08 03:23: L b conarmg 7 Inserir Elementa

O Yaridveiz giobsi : |l.____ P [?;:mgl'lﬁ- d Incluir Sub- elemerta
~ B8 oo s | s -
- (B Conligaero o Laefas EF---/F" BaramentofFIx] | e
3 E--- & Euventos Externos[FIX HIar enderegs

Recortar Cti=X
Copiar CrrleC
Calar Cta+V

Apngar

Figura 3-34. Procedimento de substituicdo de elemento em uma porta de comunicacao
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BIBLIOTECA UARTLIB

Para que todos os recursos das fungdes de comunicacao do protocolo genérico possam ser
utilizados é necessario adicionar a biblioteca (extensao “lib”) UartLib.

Para inclui-la no projeto deve-se selecionar o menu “Inserir’ no Gerenciador de bibliotecas,

onde estara disponivel o comando “Biblioteca adicional” (tecla de atalho “Ins”). A figura a seguir
mostra essa selecao.

[~ Master Tool EEC | powered by CoDebys - Modelo DU350_DU3S1 oro” - [Gerenciader de bibliotecasl |

i) arquivo Editar  Projese—{Trserr | Btras Comunicagie ~—enela  Ajuda

& ﬁ;lﬂl L@l@léﬂg Biblicteca adicional.., ‘-IM

: DU3SKIb 71108 09:53:12 FUNCTION Sys
= Rlecuios ] |l [Navigation lib 22 10.08 14:09:42 ||(* Funclionto
£ Bibiteca DU35ul 711,08 95312 vifiSve] | Sy |pTargetVisulib 25.4.08 09:23|  Return TRU
[]"I__I Biblicteca lecsfc. b 13.4.06 15:51:28: wandvei Standard.lib 30.10.08 142610
k-] Biblickteca M avigafion lib 201000 14:00:42:
£
£

- lecsiclib 13.4.06 15:51:28 A
d=hiihp bl At Il <V SLIBCALLBAGK LIB 25 4 08 02 o

(2] Variweis globais

-8 Corfigracio d= alames

IE Carfinragio de tarefas

~[{fl Corfigragio da CP

“ Carfigragies de disposiliva ]

:g mn E'Hi't:’:" " i3 SyaCalbecklnesister [FLIN] ATTENTIO

m LEfGGnD mcitolacan & resoto: Hca"ba‘:ku .[(
T

R v VAR_INPUT

9% fres de rabala / Cl_

< | [l | "

Figura 3-35. Procedimento de inclusdo de uma biblioteca

Na sequéncia deve-se selecionar a biblioteca desejada para inclusdo no projeto pressionando,
em seguida, o botao ‘Abrir” (ver figura a seguir).

E Recurso: ”Enr E
E1-[Z3 Biblioteca DU35x b 7.11.00 09531 2 Examinar. | ) b j . |=j< E-
[]"D Biblisteca lecslc lib 12408 15:51:28 « P N _

-2 Bibliotesa Navigationdlib 231002 1409 | (Meme | Medificedoem  Tipe Tamenho N
B[220 Biblioteca SyslibT argeibisu I 25 4 g | | L SyHibEventlib

-2 Riblinteca LartLib 119 3 0915 3244 L SystibFile.lib

B3 Yaridveis dobais || SysLibMern.lib

[ Configuracsio de alames || SysLibStrlib

Configuragio de tarcfas || SYSUIBTARGETVISU.LIB

Configuragio do CP |_| UartLib lib -
ﬁ Configuragdes de disposiivo

& | 1| Gerenvizdor de hiblick Nome:  ( [VariLo ) Abrir
% E;anciadur de menilonacEo = receitas Tipo: |Bblmeca Master Tool |G | ponered WCDELI Canceler |
@ M avegadan - CF

-3 drea de rebalho

Diretdrio dabibioleca | C:\Program FieshCormon FilesCia-Tangstshabustl v |

Figura 3-36. Incluséo da biblioteca UartLib
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BIBLIOTECA SERIALCOMMUNICATIONLIB

O protocolo genérico opera através de uma biblioteca especifica (extensao “lib”) denominada
SerialCommunicationLib, a qual deve ser adicionada ao projeto para que ela possa ser utilizada.
O procedimento é o mesmo adotado na inclusdo da biblioteca Uart.

gdo Janela  Ajuda

Master Tool [EC | powered by CoDeSys - Modelo_DU350_DU351.pro™ - [Gerenciador de bibliotecas]
| B0 Arquivo Editar Projeto Insenr Estras Com

== )

S DR ¥ [

%2 Recusos

&-[Z3 Biblioteca DU35: B 7.11.08
[
E-[Z] Bibliteca Mavigation.lib 29.1
[
[

-2 Wariaveis globais
Configuragdo de alames
Configuragdo de tarefas
Configuracdo do CP

ﬁ Configuragtie: de dispositivo

Gerenciador de biblintecas

Q&. Gerenciador de moritoracio
- iE) Mavegador - CP
'}@ Area de rabaho

- (23] Biblintera lecsfc.lib 13.4.05 1

H-[C3 Eibliotera Sl ibT agetiis

e =
x| = B e B

Exarmirar: | L lib

Nome Medificado em

[ Anabyzztion.lib
|| AnalyzationMew.lib
[ ] puzsxiin
|| Navigation.lib

| SerialCommunicationLib.lib

Tipo Tamanho

| 15vslibCallback.lib

Mome:

Serial Communication Lib

Tipo:

| Biblinteca Master Tool IEC | powered by Col | Cancelar |

Diretonio da biblioteca:

IC:\F‘rUgram Filez\Common FiIcs\CﬁA-Targcls\.i\llus\[;I 1

Figura 3-37. Incluséo da biblioteca de comunicagéao

Apds a inclusao a biblioteca aparecera como indicado na figura a seguir.

[DUZ5x Wb 7.11.08 095312
Navigation ib 291008 14:09:42
SysLibTargetVisu lib 25.4.08 09:23:18
Standard Bb 30.10.08 14:26:10
lecsfc ib 13.4.06 15:51:28

SefialCommunicationLib lib 12 309 171258
SYSLIBCALLBACK_LIB 25.4 08 092320

< [FUNCTIDN_BLOCK ENVIAR_DADOS
VAR_INPUT
PORTA_SERIAL - sPORTA;
BUFFER : POINTER TC BYTE;
QUANTIDADE : WORD,
[EMD_WVAR
- [VAR_OUTPUT

“=-|=] HESTRE [FE|

1 ] | ¢ PRONTO - BOOL;
ERRO : BOOL;
2 FOUs [END_VAR
S LIBRARY PRIVATE}
i--[2] LER_DADOS [FE) VAR

RODANDC : BOOL,
RECONFIG : BOOL,;
UART _STATUS : BOOL;

™

ENVIAR_DADOS

—BUFFER : POINTER TO BYTE
—{QUANTIDADE : WORD

—PORTA_SERIAL sPORTA  PRONTO : BOOL—

ERRO - BOOL—

Figura 3-38. Biblioteca de comunicagao carregada
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Esta biblioteca é formada por trés blocos funcionais: ENVIAR_DADOS, LER_DADOQOS e
MESTRE, cujas caracteristicas serdo detalhadas a seguir. Bloco funcional é um tipo de POU
(Unidade de Organizacéo de Programa) que se caracteriza por ser um elemento encapsulado
de software, o qual pode ser reutilizado. Ele define o comportamento (I6gica interna), a
estrutura de dados (instancia) e a interface externa (pardmetros de entrada e saida).

ENVIAR_DADOS

Este bloco funcional tem trés entradas (VAR_INPUT) e duas saidas (VAR_OUTPUT) conforme
mostrado na figura a seguir.

A e T e ey MR [l [FUMCTION. BLOCK ENVIAR_DADOS
UartLib ib 19.3.09 15:32:44  |[WAR_INFUT
DU35xhb 7.11.08 095312 PORTA_SERIAL - sPORTA,

Mavigation.lip 29.10.08 14:09::
SysLibTarget\isulib 254 080
Standard ib 30.10.08 14:26:1(

BUFFER : POINTER TO BYTE;
QUANTIDADE : WORD;
[END_VAR

lecsfclib 13.4.06 15:51:28 VAR _OUTPUT
SYSLBCALLBACK.LIB 25.4.0 FRONTO - BOOL,
ERRC : BOOL,
|END_VAR

4||

ENVIAR DADOS

PORTA_SERIAL - sPORTA
BUFFER - POINTER TO BYTE
QUANTIDADE : WORD

PRONTO : BOOL
ERRO : BOOL

EMVILF_DA00S [FB)
LER_DADOS [FE|
WESTRE [F8)

Figura 3-39. Detalhamento da declaragéo das entradas e saidas do bloco funcional ENVIAR_DADOS
DESCRICAO DAS ENTRADAS

A entrada PORTA_SERIAL é do tipo estrutura (sSPORTA). Estrutura € um agrupamento de
elementos de diferentes tipos de dados. A sPORTA é formada pelos elementos indicados a
sequir:

* PORTA do tipo BYTE, a qual permite selecionar o tipo de porta de comunicacéo. A op¢ao “1”
equivale a RS-232 e “2” a RS-485.

* BAUDRATE do tipo DWORD onde € definida a velocidade de comunicacao, aceitando valores
entre 1200 a 115200. A unidade “bps” & implicita.

* PARIDADE do tipo BYTE que possibilita as seguintes configuragcoes: 0 — sem paridade; 1 —
ODD; 2 - EVEN; 3 - FORCED_0; 4 — FORCED_1.

* STOPBITS do tipo BYTE, a qual permite a escolha entre 1 ou 2 bits de parada (1 — 1 bit de
parada e 2 — 2 bits de parada).

* DELAY do tipo TIME define o intervalo de tempo minimo entre o recebimento e um novo envio.
Esta entrada nao é utilizada para este bloco funcional.

A entrada BUFFER do tipo POINTER TO BYTE configura o endereco de memoria do buffer.
Neste caso, deve ser utilizada a fungcdo ADR do MasterTool IEC.

A entrada QUANTIDADE do tipo WORD define 0 numero de bytes a serem enviados, podendo
variar de 1 a 256.

DESCRICAO DAS SAIDAS

A saidas séo ativadas de acordo com o comportamento descrito na segao a seguir
(funcionamento). Elas permanecem nos seus estados pelo periodo de um ciclo, sendo limpas
no proximo.
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FUNCIONAMENTO

Ao chamar o bloco funcional, o mesmo verificara se o canal ndo esta sendo usado por

outra instancia. Caso nao esteja em uso, o préximo passo a ser realizado é a verificacdo da
configuracdo. Se algum dos parametros da estrutura sPORTA foi alterado em relagéo a ultima
configuracao, o canal é reconfigurado. Na ocorréncia de algum problema nessa etapa, a saida
ERRO é ativada e a execuc¢ao da instancia é finalizada.

Ao haver sucesso na abertura da porta, a instancia sinaliza que ela esta utilizando a porta
serial. Em seguida, os dados estdo prontos para serem enviados e o processo € inicializado.
Se ocorrer uma falha na inicializagcao do envio, novamente € sinalizado através da saida ERRO
e a instancia é encerrada, liberando o canal de comunicacéo. No caso de sucesso, a instancia
libera o processamento, pois ela nao trava o aplicativo aguardando a conclusao do envio.
Dessa forma, é necessario processar o bloco funcional com um POLLING de acordo com a
necessidade do usuario para o reconhecimento do final da escrita. Ele é sinalizado através da
saida PRONTO.

Para implementar protocolos que necessitem de um tempo de siléncio na linha para sinalizar o
fim de pacote, deve-se utilizar a POU GET_TIME da biblioteca DU35x.lib para se criar um delay
conforme o requisito do protocolo.

LER_DADOS

Este bloco funcional tem trés entradas (VAR_INPUT), quatro saidas (VAR_OUTPUT) e um
parametro de entrada e saida (VAR_IN_OUT), conforme mostrado na figura a seguir.

SenalCommunicationLib lib g
UartLiblib 19.3.09 15:32:44|_
DU35% b 7 11.08 09:5312
Navigation i 29.10.08 14:0

FUNCTION_BLOGK LER_DADOS
VAR_INPUT
PORTA_SERIAL - SPORTA;
BUFFER : POINTER TQ BYTE;

SysLibTargetViswlib 25.4.04

Standard lih A0 AN N7 1428 7
q " [

QUANTIDADE : WORD;
END_VAR
VAR_OUTPUT

PRONTO : BOOL,

ERRO :BOOL;

aTD_LIDO - WORD;

QTD_REST : WORD;
END_VAR
VAR IN_OUT

RESET : BOOL,
END_VAR

L !

3 POUs

i[] ENVIER_DADOS [FRI
2
i-[2] MESTRE [FBI

LER_DADOS

PORTA_SERIAL | sSPORTA
BUFFER : POINTER TO BYTE
QUANTIDADE : WORD
RESET : BOOL (VAR_IN_OUT)

PRONTO : BOOL|
ERRC : BOOL

QTO_UDO - WORD,
QTD_REST : WORD)
RESET : BOOL (VAR _IN_OUT),

Figura 3-40. Detalhamento da declaracéo das entradas e saidas do bloco funcional LER_DADOS

DESCRICAO DAS ENTRADAS

A exemplo do bloco funcional descrito anteriormente, a entrada PORTA_SERIAL é do tipo
estrutura (sSPORTA). A sPORTA é formada pelos elementos indicados a seguir:

* PORTA do tipo BYTE, a qual permite selecionar o tipo de porta de comunicacéo. A op¢ao “1”
equivale a RS-232 e “2” a RS-485.

* BAUDRATE do tipo DWORD, onde é definida a velocidade de comunicagéo, aceitando valores
entre 1200 a 115200. A unidade “bps” € implicita.

* PARIDADE do tipo BYTE que possibilita as seguintes configuracdes: 0 — sem paridade; 1 —
ODD; 2 - EVEN; 3 - FORCED_0; 4 — FORCED_A1.
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* STOPBITS do tipo BYTE, a qual permite a escolha entre 1 ou 2 bits de parada (1 — 1 bit de
parada e 2 — 2 bits de parada).

* DELAY do tipo TIME define o intervalo de tempo minimo entre o recebimento e um novo envio.
Esta entrada nao é utilizada para este bloco funcional.

A entrada BUFFER do tipo POINTER TO BYTE configura o endereco de meméria do buffer.
Neste caso deve ser utilizada a fungdo ADR do MasterTool IEC.

A entrada QUANTIDADE do tipo WORD define o numero de bytes a serem recebidos e
copiados para o BUFFER, podendo variar de 1 a 256.

A variavel RESET do tipo BOOL atua tanto como parametro de entrada como de saida
(VAR_IN_OUT). Ela zera as maquinas de estado e limpa os BUFFERS de dados internos.

DESCRIGAO DAS SAIDAS

A saidas sédo ativadas de acordo com o comportamento descrito na se¢do de funcionamento a
seguir. Elas permanecem nos seus estados pelo periodo de um ciclo, sendo limpas no préximo.

FUNCIONAMENTO

Ao chamar o bloco funcional, 0 mesmo verificara se o canal ndo esta sendo usado por

outra instancia. Caso nao esteja em uso, o préximo passo a ser realizado é a verificacao da
configuracdo. Se algum dos parametros da estrutura sPORTA foi alterado em relag&o a ultima
configuracdo, o canal é reconfigurado. Na ocorréncia de algum problema nessa etapa, a saida
ERRO ¢ ativada e a execugéo da instancia é finalizada.

Ao haver sucesso na abertura da porta, a instancia sinaliza que ela esta utilizando a porta
serial. Em seguida, o canal esta pronto para receber os dados e o processo € inicializado. Se
ocorrer uma falha durante a recepcéo dos dados (FRAMMING, erro de paridade, STOPBITS...),
novamente € sinalizado através da saida ERRO e a instancia é encerrada liberando o canal
de comunicagao. No caso de sucesso, a instancia libera o processamento, pois ela nao trava
o aplicativo aguardando o recebimento de um FRAME. Dessa forma, é necessario processar
a fungdo com um POLLING de acordo com a necessidade do usuario para o reconhecimento
do pacote de dados. Ele é sinalizado através da saida PRONTO. Juntamente com essa
sinalizacao, a quantidade de bytes lidos e copiados para o buffer do usuario € quantificada na
saida QTD_LIDO. Caso ainda existam bytes que nao foram copiados no BUFFER da UART,
essa quantidade é expressa na saida QTD_REST. A sinalizacao de PRONTO permanecera
ativa até que todos os bytes recebidos pela UART sejam consumidos pelo usuario, ou seja, a
quantidade restante deve ser igual a ZERO.

NOTA: 1- Nos blocos funcionais LER_DADOS e ENVIAR_DADOS néao é utilizado o DELAY da estrutura
sPORTA. Isso se deve ao fato dos blocos poderem operar individualmente, nao existindo tempo entre
transmitir e receber. No caso de utilizacido destas duas funcées em conjunto para implementacdo de um
protocolo, o delay deve ser controlado na aplicacao.
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MESTRE

Este bloco funcional tem seis entradas (VAR_INPUT), quatro saidas (VAR_OUTPUT) e um
parametro de entrada e saida (VAR_IN_OUT) conforme mostrado na figura a seguir.

SenalCommunicationLib b B
UariLib b 19.3.09 1573244
DU35x D 7.11.08 02:53.12
MNavigationib 29.10.08 14:0
SysLibTarged\iswlib 25.4.01

Standard ih W A0 AR 149 7
) wl "

o POl
i={Z] EM&R_DADDS FE)
i-{Z] LER_Danns ()

-3

FUNC TI0N_BLOCK MES TRE
WAR_IMPLIT
PORTA_SERIAL - sPORTA:
TIME_OUT : TIME,
{* ESCRITA %)
BUFFER_WR : FOINTER T0 BYTE;
QUANTIDADE_WR : WORD:
{* LEITUIRA %)
BUFFER_RD : POINTER TO BYTE;
QUANTIDADE_RD - WORD,
END_VAR
WAR_OUTPUT

PRONTO - BOOL,
ERRO: BOOL;
QTD_LIDO - WORD:
GTD_REST - WORD,

END_VAR

VAR IM_OUT
HESET : BOOL;

END_VAR

MESTRE

PORTA_SERIAL - sPORTA
TIME_OUT : TIME

BUFFER_WR - POINTER TO BYTE
QUANTIDADE WR : WORD

PRONTO - BOGL]
ERRO : BOOL]

QTO_LIDG : WORD

2 QTD_REST: WORD

BUFFER_RD : POINTER TO BYTE RESET: BOOL [VAR_IN_OUT)

QUANTIDADE_RD - WORD

RESET : BOOL (VAR_IN_OUT)

Sl e row

Figura 3-41. Detalhamento da declaragao das entradas e saidas do bloco funcional MESTRE

DESCRICAO DAS ENTRADAS

A entrada PORTA_SERIAL é do tipo sPORTA (estrutura comentada anteriormente). A sPORTA
é formada pelos elementos indicados a seguir:

* PORTA do tipo BYTE, a qual permite selecionar o tipo de porta de comunicacéo. A op¢ao “1”
equivale a RS-232 e “2” a RS-485.

* BAUDRATE do tipo DWORD onde é definida a velocidade de comunicacao, aceitando valores
entre 1200 a 115200. A unidade “bps” € implicita.

* PARIDADE do tipo BYTE que possibilita as seguintes configura¢des: 0 — sem paridade; 1 —
ODD; 2 - EVEN; 3 — FORCED_0; 4 — FORCED_1.

* STOPBITS do tipo BYTE, a qual permite a escolha entre 1 ou 2 bits de parada (1 — 1 bit de
parada e 2 — 2 bits de parada).

* DELAY do tipo TIME define o intervalo de tempo minimo entre o recebimento e um novo envio.
Esta entrada pode variar entre 5 ms (T#5ms) e 1 s (T#1000ms).

A entrada TIME_OUT também do tipo TIME estabelece o intervalo de tempo maximo entre
o final do envio e o recebimento. Esta entrada pode variar entre 100 ms (T#100ms) e 10 s
(T#10000ms).

A entrada BUFFER_WR do tipo POINTER TO BYTE define o endereco de memaria do buffer
de escrita. Para tal deve-se utilizar a funcao ADR do MasterTool IEC.

A entrada QUANTIDADE_WR do tipo WORD define o numero de bytes a serem enviados,
podendo variar de 1 a 256.

A entrada BUFFER_RD do tipo POINTER TO BYTE indica o endereco de memdaria do buffer de
leitura. Para tal deve-se utilizar a funcao ADR do MasterTool IEC.
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A entrada QUANTIDADE_RD do tipo WORD define o numero de bytes a serem recebidos e
copiados para o BUFFER, podendo variar de 1 a 256.

A variavel RESET do tipo BOOL atua tanto como parametro de entrada como de saida
(VAR_IN_OUT). Ela zera as maquinas de estado e limpa os BUFFERS de dados internos.

DESCRICAO DAS SAIDAS

A saidas sé&o ativadas de acordo com o comportamento descrito na secao de funcionamento
a sequir. Elas permanecem nos seus estados por um periodo de um ciclo, sendo limpas no
proximo.

FUNCIONAMENTO

Ao chamar o bloco funcional, 0 mesmo verificara se o canal nao esta sendo usado por

outra instancia. Caso nao esteja em uso, o préximo passo a ser realizado é a verificacdo da
configuracdo. Se algum dos parametros da estrutura sPORTA foi alterado em relagéo a ultima
configuracdo, o canal é reconfigurado. Na ocorréncia de algum problema nessa etapa, a saida
ERRO ¢ ativada e a execucéo da instancia é finalizada. Ao haver sucesso na abertura da porta,
a instancia sinaliza que ela esta utilizando a porta serial.

Em seguida, os dados estdo prontos para serem enviados e o0 processo € inicializado. Se
ocorrer uma falha na inicializagéo do envio, novamente é sinalizado através da saida ERRO
e a instancia é encerrada liberando o canal de comunicagéo. No caso de sucesso, a instancia
libera o processamento, pois ela ndo trava o aplicativo aguardando a concluséo do envio. E
necessario processar a fungdo com um POLLING de acordo com a necessidade do usuario.
Vale lembrar que é recomendado que esse valor seja inferior ao menor DELAY dos demais
dispositivos conectados a rede.

Ao concluir o envio, imediatamente ¢é liberada a recepgao e seu processo € inicializado. Se
ocorrer uma falha durante a recepcao dos dados (FRAMMING, erro de paridade, STOPBITS,
recebimento de resposta maior que 256 bytes...), novamente € sinalizado através da saida
ERRO e a instancia é encerrada liberando o canal de comunicacgao.

No caso de sucesso, a instancia libera o processamento, pois ela nao trava o aplicativo
aguardando o recebimento de um FRAME. Novamente vale lembrar que é necessario
processar a fungdo com um POLLING. O recebimento de um pacote € sinalizado atraves da
saida PRONTO. Juntamente com essa sinalizagao, a quantidade de bytes lidos e copiados
para o buffer do usuario é quantificada na saida QTD_LIDO. Caso ainda existam bytes que

nao foram copiados no BUFFER da UART, essa quantidade é indicada na saida QTD_REST. A
sinalizacao de PRONTO permanecera ativa até que todos os bytes recebidos pela UART sejam
consumidos pelo usuario, ou seja, a quantidade restante deve ser igual a ZERO.

NOTAS:

1- No bloco funcional MESTRE nao existe indicacdo de que o frame de requisicao acabou de ser enviado,
existem apenas as indicacées de que o pacote de resposta foi recebido pela UART (liga PRONTO) e de que
o pacote de resposta foi copiado para o BUFFER de aplicacao do usuario (desliga PRONTO). Portanto nao
ha como utilizar os sinais de MODEM, visto que ndo ha como saber o momento de desligar o RTS.

2- O tempo de siléncio para fim de pacote é de 5 caracteres.

NOTA:

A UART serial utilizada ndo detecta erros quando a comunicacdo ocorre com menos bits. Por exemplo: Um
computador configurado com 8 bits de dados e com paridade comunicando com um CPS-4000 com 8 bits
de dados e sem paridade. Nesse caso as funcées de comunicacdo ngo irdo indicar erro. O byte recebido
deve ser consistido para verificar se o frame esta de acordo o esperado. O mesmo acontece se neste
mesmo exemplo o computador estivesse configurado para 5 bits de dados por exemplo.
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SINAIS DE MODEM

Os sinais de MODEM podem ser acessados atraves de variaveis especiais. A figura a

sequir ilustra a declaracao das variaveis globais da biblioteca de comunicacéo enfatizando a
atribuicao dos sinais de MODEM RTS e CTS as posi¢cdes de memoéria %MB6373 e %MB6374,

respectivamente.
E,ﬁammc W{HKE%
(- K Bibdctecs DUl 711,08 (85312 % RTS AT %MBA373:BYTE,  (*Pino RTS da Porta COMO?)
- L Bithoteca lecsleli 13.4 06 155128 v CTS AT %MBE374 - BYTE: (* Pino CTS da Porta COMO =
E}T'I Bitheteca Navigation i 257008 14:0% mm El
B Qi Bitlosoa SlsbonwricxlLb B 27 600  SERIAL_CONFIG - ARRAY[0 1] OF SPORTA,
P '3‘-“'*""‘“== SUMSSSSSN| 10007 PORTA_OCUP : ARRAY|U..1] OF BOOL;
(- Bikicteca Sy ] mgetfou| 0008 PORTA_REC : ARRAY|0..1] OF BOOL,
|33_'I Bithotecaa LlartLib b 19205 153244 o 000G (*Delay Mestre™)
-0 Viariieis i 0010] DELAY_ONBOOL;
| Conliawacio e sl 0011 DELAY_TON: TON;
i (38 Conlioaco detarslas O01ZIEND VAR~ ’ :
E" ﬂ Conligrecio do CF onia -

Figura 3-42. Sinais de MODEM

ATENCAO:
Todas as variaveis reservadas estao listadas no capitulo Diagndstico (Lista de operandos reservados).

MELHORES PRATICAS DE PROGRAMAGCAO

Os blocos funcionais sao projetados para serem utilizados com apenas uma instancia. Ou seja,
a ideia consiste em modificar os BUFFERS de entrada e saida de acordo com a necessidade.
Sendo assim, a criacdo de multiplas instancias pode apresentar comportamentos nao
desejados.

Outro ponto que deve ser levado em conta é o fato de o bloco funcional MESTRE ser
desenvolvido para facilitar o desenvolvimento de aplicativos. Dessa forma, ele é simplificado,
nao possuindo controle de sinais de MODEM. Caso deseja-se utiliza-los, é recomendado
empregar os blocos funcionais LER_DADOS e ENVIAR_DADOS.

TRATAMENTO DE ESTOURO DE BUFFER (OVERFLOW)

O BUFFER de recebimento do CPS-4000 possui a capacidade de 256 bytes, assim como o
BUFFER de envio. Caso tente-se escrever mais de 256 bytes, o bloco funcional ira sinalizar erro
através da saida apropriada e ndo ira transmitir nada. Ja o bloco funcional de recebimento, caso
receba mais de 256 bytes ira copiar os 256 bytes para o BUFFER e sinalizara o estouro do
BUFFER através das saidas PRONTO e ERRO, acionando-as.

PRIORIDADE DE TRATAMENTO

Os blocos funcionais MESTRE e ENVIAR_DADOS possuem preferéncia em relagéo ao bloco
LER_DADOS. Dessa forma, esses blocos podem interromper as instancias do bloco LER_
DADOS e assumir o controle do canal. Vale salientar que os blocos MESTRE e ENVIAR_
DADOS nao interrompem um ao outro, sendo necessario que um complete as suas agdes, com
SuUCessO Ou erro, para o outro iniciar 0 seu processo.

A utilizacado de multiplas instancias deve ser controlada de acordo com o seu resultado. Isso
porque, ao interromper o processamento de uma delas, sem que essa tenha sido concluida,
pode ocorrer a situacao de o canal permanecer alocado para a instancia e os demais néao
conseguirem atuar sobre ele.
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ATENCAO:

Deve-se ter um cuidado especial na configuracdo dos atributos da tarefa ciclica KEYBOARD_USAGE no
que se refere ao seu intervalo de execucéo, pois comportamentos inesperados podem ocorrer se uma
requisicdo de comunicacao for efetuada antes que a serial seja reconfigurada.

ATENCAO:

A tarefa de processamento do visor MAINTARGETVISU_PAINT_CODE pode consumir até 30 ms. Devido a
essa caracteristica, em uma comunicacdao em que o polling de requisicao de um mestre seja menor que
este tempo pode levar a perda de pedacos de pacote nos ciclos em que ocorrer o processamento desta
tarefa. Por isso é recomendado para evitar perda de pacotes que no caso de comunicacdo genérica seja
configurado nos mestres um tempo de polling maior que 30 ms. Também deve ser somado a este tempo
de polling do mestre o tempo da tarefa PRINCIPAL quando este for maior que 1ms (grande quantidade de
cadigo e lacos em software podem aumentar o tempo de execucao). O tempo pode ser medido através de
acionamento de saidas e atualizacao instantanea com os blocos AES, ou através de temporizadores na
propria aplicacao.

IHM — INTERFACE HOMEM-MAQUINA

Os controladores CPS-4000 possuem um Visor grafico monocromatico 128 x 64 com backlight
e controle de contraste e um Teclado de membrana com 25 teclas utilizados para realizar a
interface com o usuario.

VISOR GRAFICO

O Software utilizado na programacao dos controladores CPS-4000 possui uma interface de
programacao de IHM integrada que torna simples e amigavel a integracéo entre aplicativo e
IHM.

Para a adicdo de uma nova tela, clique na pasta “Visualiza¢des’ clique com o botao direito em
“Visualizagdes” (texto dentro da aba “Visualizagdes”), selecione a opcao ‘Acrescentar objeto’;
digite 0 nome da tela com apenas letras maiusculas e clique em OK.

Na aba “Visualizagbes” as telas sao ordenadas em ordem alfabética, a tela inicial apés a
energizacao do produto sera a primeira tela presente na aba “Visualiza¢des” Para que o
controlador inicie com uma tela diferente, deve ser utilizado o Bloco Funcional NAVIGATION ou
a funcao CHANGE_SCREEN descritas neste manual.

Para a utilizacdo da IHM, é necessario adicionar uma chamada para a funcédo
MAINTARGETVISU_PAINT_CODE. Esta funcao é responsavel pela atualizacao das telas.

E recomendado utilizar uma tarefa do tipo “Ciclico” com periodo de 500 ms para a chamada
da funcdo MAINTARGETVISU_PAINT_CODE. Caso seja necessaria a utilizagdo de uma
atualizacao mais frequente da tela, o periodo da respectiva tarefa deve ser reduzido. Ao
reduzir o tempo entre chamadas da funcéo de atualizacéo da tela MAINTARGETVISU_
PAINT_CODE, ocorre uma perda de capacidade de processamento dos demais ciclos. A
funcdo MAINTARGETVISU_PAINT_CODE pode consumir entre 15 e 30 ms dependendo da
complexidade da tela a ser desenhada.

Para controle de contraste do visor, utiliza-se o operando reservado CONTRASTE, este
operando pode ser carregado com valores inteiros entre 0 e 100, tendo equivaléncia com 0%
(menor contraste possivel) e 100% (maior contraste possivel). O controle do tempo que o
backlight permanecera aceso apds alguma tecla ser pressionada, pode ser modificado através
do operando BACKLIGHT, este operando pode ser carregado com valores inteiros entre 0 e
255. O valor no operando BACKLIGHT representa o tempo na unidade de segundos.

O Visor utilizado nos controladores CPS-4000 é um Visor grafico monocromatico 128 x 64,
devido a restricoes de resolugao do visor, os seguintes itens disponiveis no software nao podem
ser exibidos no Visor da IHM de forma clara:
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Funcao “Poligono”: Funciona adequadamente, porém a funcionalidade de preenchimento de
cor desta funcao nao tem efeito, permanecendo o elemento sem preenchimento mesmo que
esta opcao seja configurada.

Funcao “Visualizagao”: O seu funcionamento ocorre de forma adequada, porém, seu uso nao
€ indicado para o controladores CPS-4000 por ocupar muito espago em memoria.

Funcao “Tendéncia”: Nao suportada pelo produto.
Funcao “Barra de rolagem”: Nao suportada pelo produto.

Funcao “Botao”: A fungéo botédo funciona corretamente tanto no Software de Programacéao
quanto na IHM. Porém, em modo supervisério € possivel associar o botdo a um clique de
mouse, enquanto na IHM a associac&do do botao a alguma tecla da IHM deve ser realizada
através das acoes referentes a Visualizacao (Extras — Keyboard usage)

Funcao “Retangulo arredondado”: Nao suportada pelo produto.
Funcao “PIE”: Nao suportada pelo produto.
Funcao “Arquivo WMF”: Nao suportada pelo produto.

Funcao “Tabela”: Funciona corretamente no Software de Programacg&o. Na IHM dos
controladores CPS-4000 as tabelas sao exibidas de forma correta, porém, nao podem ser
editadas através do teclado.

Funcao “Bitmap”: Nao suportada pelo produto.

Funcao “Tabela de alarmes”: N&o suportada pelo produto.
Funcao “Elemento ActiveX”: Ndo suportada pelo produto.
Funcao “Barra de rolagem”: Nao suportada pelo produto.

Configuracao de “Largura da linha”: Esta configuracdo funciona somente quando associada
a um objeto do tipo Rectangle (retangulo).

Configuracao de “Cores”: A IHM possui um Visor grafico monocromatico 128 x 64, de modo
que todas as cores sejam convertidas em preto/branco na IHM.

ATENCAO:

Alguns itens disponiveis no software poderao nao ser exibidos no CP conforme o Software de
Programacao os exibe, sendo necessario fazer ajustes nos tamanhos dos objetos, orientacées e em seu
contetido exibido.
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TECLADO
O teclado utilizado nos controladores CPS-4000 é de membrana com 25 teclas.

A acao de uma tecla pode ser associada a alguma Tela (Visu) ou através da utilizagdo da
funcéo isKeyPressed().

Para realizar o tratamento de uma tecla em funcéo da tela que esta habilitada, basta selecionar
a tela desejada e clicar no menu “Extras” — “Fun¢oes do teclado” Aparecera uma janela
contendo as agdes de botdo que ocorrerao enquanto a tela estiver habilitada. Para alterar

de tela ao pressionar um botéo, selecione a opgao “ZOOM” no campo ‘Acao; selecione a
respectiva tecla no campo “Chave” e escreva no campo “Expressao” o nome da respectiva tela
gue deve ser habilitada ao pressionar a tecla selecionada. Na tabela abaixo pode ser verificada
a associagao das teclas com o nome das teclas no software MasterTool IEC. Ex.: para a
utilizacdo da tecla “Seta para cima” habilitando uma tela, deve ser selecionada a opc¢ao “VK_
UP” no campo “Chave; “Z0O0M” no campo ‘Acao” e digitar o nome da tecla a ser habilitada no
campo “Expressao’ Para utilizar a associagao das teclas com as telas, é necessario adicionar
no projeto a POU MAINTARGETVISU_INPUT_CODE. Esta POU é definida internamente

e é utilizada na atualizac&o do teclado, recomenda-se a utilizagao de uma tarefa do tipo
“Ciclico” com o periodo de 20 ms para chamar a POU MAINTARGETVISU_INPUT_CODE. O
tratamento do teclado identifica o pressionamento de somente uma tecla de cada vez, se duas
teclas estiverem pressionadas simultaneamente o sistema considera que nao existem teclas
pressionadas. Desta forma o teclado deve ser utilizado acionando apenas uma tecla de cada
vez. Caso uma tecla permaneca pressionada, o tratamento do teclado considera somente

uma vez o pressionamento da tecla independentemente do tempo que a mesma permaneca
pressionada.

O modo de utilizagao das demais opg¢des presentes no campo ‘Acao” pode ser verificado no
manual do programador Software de Programacao (MU299608).

A utilizacao das teclas através da fungao iskeyPressed(), presente na biblioteca
SysLibTargetVisu.lib, é realizada através do codigo da tecla. A fungéo retorna TRUE se somente
a tecla cujo cédigo foi passado como parametro for pressionada. Caso contrario, o retorno é
FALSE. Ex.: isKeyPressed(16#24,0,0) retorna TRUE caso a tecla Main esteja pressionada. E
importante salientar que, nos controladores CPS-4000, os parédmetros de entrada da funcao
isKeyPressed sao necessariamente: Cédigo da tecla, 0 e 0.

ATENCAO:

Na utilizacao do teclado em uma tela ou com a funcéo isKeyPressed(), € utilizada a amostragem. Desta
forma, apds fazer a leitura da tecla, ela ndo pode ser lida novamente. Desta forma nao podem ser
utilizados os dois recursos ao mesmo tempo para a mesma tecla.

ATENCAO:

Quando utilizada a funcdo ControleTelas() (presente na Iégica de navegacao), ndo podem ser utilizadas as
teclas MAIN, UP e DOWN com as funcées IsKeyPressed ou em Telas.

ATENCAO:

Ao ser pressionada uma tecla, ela permanece registrada quando o moédulo muda de estado; se isso for
feito no modo stop, entao podera ser registrado um evento quando o modulo passar para estado “Run”.
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EDICAO DE VARIAVEIS DO TIPO DATE, TIME_OF_DAY, DATE_AND_TIME - O seu

funcionamento é possivel utilizando a tecla 3 para os caracteres especiais

“n

e “”Nao é

necessario indicar o tipo quando se esta editando pela interface do controlador, como ocorre no
supervisorio por meio do PC.

EDICAO DE VARIAVEIS DO TIPO TIME — O funcionamento & possivel utilizando as teclas 5

e 6 para os caracteres “m” e “s” Nao € necessario indicar o tipo quando se esta editando pela
interface do controlador, como ocorre no supervisério por meio do PC.

Para mais detalhes dos formatos e separacgées dos tipos de variaveis descritos acima, verifique
o manual do Programador Software de Programacao.

A tabela com as associagdes de siglas e botdes e codigo do teclado presentes na IHM é

apresentada abaixo.

Posicao no Teclado | Simbolo no Overlay Sigla Utilizada no MasterTool IEC Cddigo da tecla
1 F1 F1 16#70
2 F2 F2 16#71
3 F3 F3 16#72
4 F4 F4 16#73
5 F5 F5 16#74
6 F6 F6 16#75
7 F7 F7 16#76
8 Main VK_HOME 16#24
9 7 [abc] 7 16#37
10 8 [def] 8 16#38
11 9 [ghi] 9 16#39
12 Seta para cima VK_UP 16#26
13 -+/. Né&o suportado por sigla 16#2E
14 4 [jkl] 4 16#34
15 5 [mno] 5 16#35
16 6 [pqrs] 6 16#36
17 Seta para a esquerda VK_LEFT 16#25
18 Seta para a direita VK_RIGHT 16#27
19 Esc VK_ESCAPE 16#1B
20 Seta de Retorno VK_RETURN 16#0D
21 0 0 16#30
22 1 [tuv] 1 16#31
23 2 [wxzy] 21 6#32
24 3 [%%/] 3 16#33
25 Seta para baixo VK_DOWN 16#28

Tabela 3-22. Tabela de Cddigos para Utilizagao do Teclado
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FUNCAO TECLA MOMENTANEA (KEY_PRESSED)

Através da fungcdo KEY_PRESSED é possivel fazer a leitura do estado atual de cada tecla do
controlador CPS-4000. O uso desta fungéo permite realizar agdes continuas pelo teclado sem
a necessidade de pressionar e soltar multiplas vezes uma determinada tecla, portanto o seu
funcionamento é diferente ao da funcao isKeyPressed.

Esta funcao possui um unico parametro, o qual deve ser preenchido com o codigo da tecla de
interesse. Os codigos das teclas estdao na Tabela 3-22.

O retorno da fungdo KEY_PRESSED é uma variavel do tipo BOOL, onde TRUE sinaliza que
a tecla de interesse estava pressionada no momento em que a funcéo foi executada e FALSE
sinaliza que a tecla nao estava pressionada.

E possivel ler o estado de uma determinada tecla com até trés teclas pressionadas ao mesmo
tempo. Se mais de trés teclas estiverem pressionadas ao mesmo tempo, o retorno da fungao
podera nao ser o esperado.

Exemplo de utilizagdo da funcao KEY_PRESSED:
LEFT_BOOL := KEY_PRESSED(16#25);

Quando a seta para a esquerda (VK_LEFT) estiver pressionada, LEFT_BOOL sera igual a
TRUE, caso contrario sera igual a FALSE.

TECLAS DE ATALHO

Os controladores CPS-4000 possuem 5 sequéncias de teclas que realizam operacoes
especiais. Sao elas:

[MAIN + SETA PARA CIMA] = Exibe/Oculta as Telas Especiais (a navegacao entre as telas é
feita com as teclas para cima e para baixo);

[MAIN + SETA PARA BAIXO] = Troca entre protocolo MODBUS e protocolo de programacao na
porta COM1;

[PRESSIONANDO ESC AO REINICIAR] = Inicia o controlador sem carregar a aplicacao do
usuario, possibilitando regravar a aplicacédo em caso de watchdog ou falha grave. Para voltar
a executar a aplicacao gravada, basta desenergizar e energizar o controlador sem pressionar
ESC.

As funcdes das sequéncias de teclas especiais ja estdo previamente configuradas. O usuario
nao necessita de nenhuma configuracéo especial para poder utiliza-las.
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TELAS ESPECIAIS

Os controladores CPS-4000 possuem 7 telas especiais previamente incluidas na UCP para
facilitar o diagnostico e a utilizacdo dos periféricos presentes:

1- DIGITAL INPUTS — Apresenta o estado das 20 entradas digitais presentes na UCP;
2- DIGITAL OUTPUTS — Apresenta o estado das 16 saidas digitais presentes na UCP;

3- ANALOG - Apresenta os valores dos registradores das 4 entradas analdgicas e das 2 saidas
analdgicas;

4- INFORMATION — Apresenta informacdes de Modelo (Model), versao de software (Version) e
numero de série (Serial Number);

5- COUNTER - Apresenta os valores dos registradores dos 4 contadores presentes na UCP;
6- CONTRASTE - Tela de ajuste do contraste do visor grafico;
7- BACKLIGHT - Tela de ajuste de tempo de backlight do visor grafico.

Para ativar e desativar as telas especiais, pressione MAIN + SETA PARA CIMA
simultaneamente.

Para navegar entre as telas especiais, utilize as teclas SETA PARA CIMA e SETA PARA BAIXO.
Para alterar o valor do contraste e do tempo de backlight pelas telas especiais, selecione a

tela de interesse e pressione SETA PARA A ESQUERDA para decrementar ou SETA PARA A
DIREITA para incrementar o valor em uma unidade.

RELOGIO RTC

Os controladores CPS-4000 possuem um reldgio interno que pode ser utilizado através da
biblioteca standard.lib. O bloco funcional RTC, retorna a data e a hora atual a partir do valor
previamente configurado para a mesma no formato DT#1970-01-01-00:00:00.

Resoluc¢ao = 1 segundo.

Variacdo maxima = 2 segundos por dia.

RTCinst
RTC
YarBooI1 4EN Q VarBooL2
DT#2003-01-30-00:00:00.4PDT CDT|—dandt_1=0T#2003-01-30-00:00:17.

Figura 3-43. Bloco funcional RTC

A utilizacao do reldgio é feita através do bloco funcional, no seguinte formato
RTC(EN,PDT,Q,CDT), onde:

EN e PDT sao variaveis de entrada, EN é do tipo BOOL e PDT é do tipo DT. Q e CDT por sua
vez sao variaveis de saida, Q é do tipo BOOL e CDT é do tipo DT. Quando EN esta em FALSE,
as duas saidas Q e CDT recebem, respectivamente, os valores FALSE e
DT#1970-01-01-00:00:00.

Na primeira borda de subida da entrada EN, o bloco funcional verifica se ocorreu a perda da
data e hora do relégio de tempo real. Caso tenha ocorrido a perda da data e hora, o bloco
funcional carrega o reldgio de tempo real com o valor de PDT. Caso o relégio ndo tenha perdido
a hora e data, ndo acontecera a atualizagdo do mesmo com o valor da variavel PDT.
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Para atualizar a hora e data do relégio de tempo real com o valor da variavel PDT quando o
relégio nao estiver sinalizando perda de data e hora (FALHA_RTC), é necessario ocorrer uma
borda de descida seguida de uma borda de subida da entrada EN.

Enquanto o sinal de entrada EN estiver habilitado, CDT ¢é atualizado com a data e hora do
relégio de tempo real.

O Diagnéstico de perda de Reldgio estd mapeado em um operando especial chamado de:
FALHA_RTC - Indica a perda das informacdes do relégio quando em TRUE.

Apos o tratamento do operando FALHA_RTC, podera ser atribuido para o mesmo o valor
FALSE.

O operando especial do Reldgio ja esta previamente mapeado em uma regiao especifica

de memodria. Dessa forma, basta utiliza-lo como uma variavel global. O nome do operando
encontra-se melhor descrito na lista de operandos especiais na sec¢ao “Diagnostico” - “Lista de
Operandos Reservados”

ATENCAO:
Deve-se utilizar datas a partir do ano 2000 até o ano 2105.

ATENCAO:

Nao é possivel utilizar o bloco funcional RTC em POUs acionadas por interrupcao de tempo. Exibicdo do
relégio em telas: Para exibir o valor do relégio em uma tela da aplicacdo € necessario declarar a variavel de
saida CDT utilizada na instancia do bloco funcional RTC, no campo ‘Variaveis’ “Texto’ do objeto onde sera
exibido o relogio.

EXIBICAO DO RELOGIO EM TELAS

Para exibir o valor do relégio em uma tela da aplicagéo é necessario declarar a variavel de
saida CDT utilizada na instancia do bloco funcional RTC, no campo ‘Variaveis’ ‘Texto’ do objeto
onde sera exibido o reldgio.

Configuragdo de elemento regular (#0)

Categoria;

o o o]
Teto o o]
W andveis de texto riEivel

Largura da linha Cancelar |
Cores Desabilitar |

VW aridwess cor entrada:

Movimento absoluto T . [

Maovimento relativo racar cor

W aravels

Entrada Texto: |DT_F|T[I

T esto para tooltip .

Seguranca Tnolp_u |

Programabilidade TODD:ausgat

Figura 3-44. Declaragao da variavel do relégio

No campo ‘“Texto*Conteudo’ o valor do relégio s6 podera ser exibido utilizando %s, ou seja, sera
incluido o texto desejado e no lugar do %s aparecera a data e hora.
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Configuragao de elemento regular (#0)

Categoria;

fen: [ o ]
LT .. |Data e hora: %s| “

Yarigveis de texto Conteddo; ﬂ Cancela

Largusa da linha APIC |

Cares i Harzontal

W anaweis cor ' I~ ™ Do

Movamento absaluto _ Esquerda Cenfro Dirgita

Mavimenta relativo ~Vertical

Varidved

Entrada | Superior ' Centio (" Inferior

Texto pata taolip

Seguanca -

Programabilidade Fonte - e i

Figura 3-45. Configuragéo do objeto para exibi¢cao do reldgio

Além de exibir o valor do relégio no formato data e hora, pode-se exibi-lo também no formato
somente de data ou somente de hora. Para isso utiliza-se as fun¢des de conversdo DT_TO_
DATE e DT_TO_TOD, respectivamente.

ATENCAO:

Deve ser utilizado para exibicdo %s em minudsculo. A exibicdo ndo sera feita caso esta declaracdo seja
feita com letras maiusculas.

ATENCAO:

Nao deve ser utilizado %t nas telas pois este é utilizado pelo MasterTool IEC para exibir o tempo do
sistema do computador onde esta rodando o programador em modo online.

CHAMADAS DE POUS

Cada POU definida pelo usuario deve ser relacionada a uma tarefa. Uma tarefa possui
prioridade e intervalo de ativagdo. Se duas tarefas estiverem “prontas” para serem executadas,
apos passar o tempo do intervalo definido para cada tarefa, primeiramente sera executada a
tarefa de maior prioridade. Se durante a execucao de uma determinada tarefa, uma segunda
tarefa mais prioritaria se tornar “pronta’; apos passar o tempo do intervalo definido para a tarefa,
ela somente sera executada apds a completa execucao da tarefa menos prioritaria. A prioridade
de cada tarefa deve ser configurada com os valores de 0 a 31, sendo 0 a maior prioridade e 31
a menor prioridade.
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POUS ACIONADAS POR INTERRUPCAO DE TEMPO

Caso exista a necessidade de uma determinada tarefa ciclica possuir um intervalo de

exXecucao preciso (sem ser atrasada por outras tarefas menos importantes), a mesma deve

ser configurada para acionamento a partir do evento externo TIMER_INT. O intervalo desta
tarefa acionada por interrupcéo de tempo deve ser configurado na arvore de configuracoes da
seguinte forma: abra a aba “Recursos” e selecione “Configuracdes do CP” Expanda a arvore

de configuragdes clicando no “+” ao lado de “Configuracdes do CP” e em seguida expanda a
opcao “Eventos Externos” novamente clicando no “+” Selecione “Evento Temporizado” e digite

o intervalo desejado no campo Intervalo em milésimos de segundo (ms). O intervalo definido
deve ser um numero inteiro entre 1 € 1000 que corresponde ao tempo entre as chamadas desta
tarefa.

Para a criacéo e configuracdo de uma nova tarefa clique em “Configuracao de tarefas”
localizado na aba “Recursos’, clique no “+” ao lado da palavra “Configuracéo de tarefas’ clique
com o botao direito do mouse em “Eventos de sistema” e selecione a opgéo “Insere Tarefa’
Altere o nome da tarefa e suas configuragdes conforme a descri¢cdo acima. Para relacionar uma
POU com uma tarefa, clique com o botéo direito na tarefa desejada e selecione a opgao “Inclui
Chamada de Programa” e selecione a POU desejada no campo “Chamada de’

Em caso de utilizagao de tarefas acionadas por interrupcéo de tempo (TIMER_INT), deve

ser verificado com extremo cuidado se existe outra POU que escreva em enderecos de
memodria comuns (presentes na mesma DWORD de memodria, Ex.: os operandos Q00 e QO1
compartilham o mesmo BYTE (%QB0) e DWORD (%QD0) na meméria) aos utilizados nas
POUs acionadas por interrup¢éao de tempo. Caso ocorra esta condi¢éo, durante a atribuicdo de
algum valor a estes operandos nas demais POUSs, deve ser utilizada a fungdo “EXT_EVENT _
OFF” para desabilitar momentaneamente a tarefa acionada por interrupgao de tempo. Para
reabilitar a tarefa acionada por interrupgcéao de tempo deve ser utilizada a fungao “EXT_EVENT_
ON”

ATENCAO:

Quando utilizado Software de Programacdo em modo de simulacdo do programa aplicativo, o recurso de
interrupcao de tempo nao esta disponivel.

ATUALIZACAO INSTANTANEA DE ENTRADAS E SAIDAS (AES)

Em caso de utilizagdo de um tempo de ciclo elevado ou de uma rotina executada por POUs
acionadas por interrupcao de tempo, é possivel utilizar as funcées AES para atualizar o valor
dos operandos de entradas e saidas e seus respectivos diagndsticos durante o processamento
de uma rotina.

AES_DIGITAL_INPUT

Esta fungao atualiza os operandos de entradas digitais normais com o valor atual das entradas
digitais, Ixx.

AES_DIGITAL_OUTPUT
Este comando atualiza as saidas digitais normais com o valor atual dos operandos de saidas

digitais, Qxx.
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AES_ANALOG_INPUT

Esta funcao atualiza os operandos de valor de entrada analdgica e de diagndstico de entrada
analogica, Alx, Alx_DG e Alx_OPN. A taxa de atualizacao das entradas analdgicas permanece
em 60 ms, ou seja, ao utilizar o comando AES_ANALOG_INPUT os valores das entradas
analégicas sao atualizados com os valores lidos (e processados pelo filtro correspondente) no
ultimo ciclo completo de 60 ms.

AES_ANALOG_OUTPUT

Esta funcao atualiza as saidas analdgicas com os valores atuais dos operandos, AOx, e
atualiza os operandos de diagnédsticos, AOx_DG, AOx_ERR.

AES_COUNTERS

Esta funcao atualiza o contador com os valores dos operandos de controle, CNTx_PRESET,
CNTx_CMPO, CNTx_CMP1, CNTx_CMD, CNTx_CLR, CNTx_STOP, CNTx_LOAD, CNTx_AMG,
CNTx_OVER, e atualiza os operandos de valor e de diagndstico dos contadores, CNTx, CNTx_
HOLD, CNTx_DG, CNTx_OVERFLOW, CNTx_UNDERFLOW, CNTx_DIR, CNTx_MAX_CMPO,
CNTx_MAX_CMP1, CNTx_EQ_CMPO, CNTx_EQ_CMP1, CNTx_ZERO.

AES_FAST_OUTPUTS

Esta funcao atualiza as saidas rapidas com os valores dos operandos de controle, Fx_FREQ,
Fx_PLS_TOT, Fx_PLS_RMP, Fx_DUTY, PTO_CMD, VFO_CMD, Fx_PTO_START, Fx_PTO_
STOP, Fx_VFO e atualiza os operandos de diagndstico das saidas rapidas, Fx_PTO_DG, VFO_
DG, Fx_PTO_ON, Fx_PTO_ACE, Fx_PTO_REG, Fx_PTO_DES, Fx_PTO_PRM, Fx_PTO_
ERR, Fx_VFO_ON, Fx_VFO_PRM, Fx_VFO_ERR.

Esta funcao AES retorna TRUE se a mesma foi executada com sucesso, caso contrario,
retorna FALSE, isto acontece apenas quando a mesma for chamada em uma POU acionada
por interrup¢do de tempo durante uma chamada anterior em outra POU (presentes no ciclo
principal) que exista alguma alteragéo nos operandos utilizados para controle e configuracao
das saidas rapidas tipo PTO. Caso os operandos utilizados para controle e configuracao da
PTO forem somente alterados no laco principal ou somente alterados na POU ativada por
Timer, ndo é necessario o tratamento do retorno da funcdo AES_FAST_OUTPUTS pois o
mesmo sempre retornara TRUE para estas condigoes.

NAVEGACAO NAS TELAS DE USUARIO VIA TECLADO (NAVIGATION)

O bloco funcional NAVIGATION, definido na biblioteca Navigation.lib, habilita a navegacao
utilizando as teclas direcionais para cima e para baixo ou utilizando as entradas de controle do
bloco.

Lista de Telas (VISU_LIST):

O bloco funcional NAVIGATION possui uma entrada do tipo ARRAY [0..30] OF STRING(10),
este array possui 30 posi¢des de string de até 10 caracteres. Desta maneira é possivel utilizar
até 30 telas com navegacao pelo bloco funcional, cada tela deve possuir até 10 caracteres.
N&ao é necessario que todas as telas da aplicagao estejam na lista de telas utilizadas pela
navegacao, neste caso a navegacao utilizando o bloco funcional ficara limitada as telas
adicionadas na lista.

Tecla “MAIN’ direcional para cima e direcional para baixo:

Ao pressionar a tecla “MAIN” dos controladores DU350 e DU351, o bloco funcional habilita
a tela adicionada na posic¢ao 0 da lista de telas. Ao pressionar a tecla direcional para cima,
o bloco funcional habilita a préxima tela da lista em relacéo a ultima tela habilitada pelo

bloco funcional NAVIGATION utilizado. Ao pressionar a tecla direcional para baixo, o bloco

SCHMERSAL
ACE

Alteracées técnicas reservadas 93



funcional habilita a tela anterior da lista em relagédo a ultima tela habilitada pelo bloco funcional
NAVIGATION utilizado.

Entradas de controle ENABLE_UPDW, UP, DOWN:

A entrada de controle ENABLE_UPDW habilita a utilizagdo das entradas UP e DOWN. A
entrada UP comporta-se da mesma forma que a tecla direcional para cima, e a entrada DOWN
comporta-se da mesma forma que a tecla direcional para baixo.

Exemplo de utilizac&o:

Pode ser verificado um exemplo de utilizagdo do bloco funcional NAVIGATION no modelo de
projeto e no capitulo “Programacao Inicial” - ‘Analisando o Modelo”

HABILITACAO DE TELA (CHANGE_SCREEN)

A funcdo CHANGE_SCREEN, definida na biblioteca Navigation.lib, habilita uma determinada
tela definida na entrada VISU_NAME quando a entrada ENABLE for igual a TRUE. Esta fungao
e utilizada para habilitar alguma tela em funcao de alguma légica interna definida pelo usuario.

Tela a ser habilitada (VISU_NAME)

O bloco funcional CHANGE_SCREEN possui uma entrada do tipo STRING(10), esta entrada
deve possuir o nome da tela de usuario a ser habilitada quando a entrada ENABLE for igual a
TRUE. O nome da tela deve possuir no maximo 10 caracteres.

Entrada ENABLE

Quando a entrada ENABLE possuir o valor TRUE, a tela VISU_NAME sera habilitada, quando a
entrada ENABLE possuir o valor FALSE, a tela VISU_NAME permanecera atualizada até outra
tela ser habilitada.

UPLOAD

Os controladores CPS-4000 possibilitam a gravagao de um projeto na memoaria do produto que
pode ser recuperada e reutilizada através do software Software de Programacao.

Para armazenar um projeto na memoria do produto, o CPS-4000 deve estar em modo “logado”
e no estado “Stop” No menu “Comunicagao” deve ser selecionada a op¢ao “Enviar arquivo para
o CP’

Para recuperar o projeto previamente armazenado deve, ser selecionada a opgao ‘Abrir’ do
menu ‘Arquivo’ Na tela de selecao de arquivo, deve-se clicar no botao “CP...” Na tela seguinte,
deve ser selecionado o controlador CPS-4000 no campo “Configuracao’

ATENCAO:

O Upload recupera o ultimo projeto armazenado no controlador conforme descrito nos paragrafos
anteriores. Caso ocorra apenas o carregamento para execu¢cdo de um determinado aplicativo, o mesmo
nao podera ser recuperado pelo procedimento de Upload.
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WATCHDOG

Os controladores CPS-4000 possuem um sistema de watchdog que indica ao usuario

que ocorreu um tempo de ciclo maior que 2 segundos. Ao identificar um watchdog, a UCP
exibe uma tela informando que o sistema entrou em watchdog. Em caso de watchdog, as
saidas fisicas vao para o estado seguro e a UCP permanece travada até ser reinicializada
(desenergizada e energizada novamente). O operando WATCHDOG é setado quando ocorrer
um watchdog, este operando pode ser lido na préxima inicializagéo do sistema. Caso o valor
do operando seja TRUE, significa que ocorreu um watchdog na execugao anterior. O operando
pode ser limpo escrevendo o valor FALSE no mesmo, facilitando aplicacdes de verificacéo e
tratamento de diagnéstico de watchdog.

Caso a aplicacao esteja gerando watchdog continuamente, para a gravagao de uma nova
aplicacéo é necessario pressionar a tecla ESC ao reiniciar o CP, conforme o capitulo
“Configuracao” - “IHM - Interface Homem-Maquina” - “Teclado” - “Teclas de Atalho’
impossibilitando a execuc¢ao da aplicacéao e permitindo a comunicacéo com o software Software
de Programacao, assim, é possivel realizar a gravagao de um novo aplicativo.

O operando especial de indicacdo de watchdog ja esta previamente mapeado em uma regiao
especifica de memdria. Dessa forma, basta utiliza-lo como uma variavel global.

BROWNOUT

Os controladores CPS-4000 possuem um sistema de brownout que informa ao usuario quando
o nivel de tensao na alimentagéao do CP estiver abaixo de 19 V. Nesse momento, existem duas
formas de diagnosticar a queda.

1 — Caso o CP permanec¢a com a tensao de alimentacéo abaixo dos 19 V por mais de trés
segundos, o CP exibe uma tela indicando o acontecimento de um brownout, as saidas fisicas
vao para um estado seguro e o CP permanece travado até ser reinicializado (desenergizado e
energizado novamente).

2 — Caso a alimentagéo do CP tenha uma queda de tenséo para menos de 19V e retorne para
um valor acima de 19 V em menos de trés segundos, o CP é reinicializado, uma tela sinalizando
que o controlador foi reinicializado por brownout € exibida durante o boot e o operando especial
BROWNOUT é setado em TRUE, indicando que a execuc¢ao da aplicagao esta ocorrendo apds
uma reinicializacao por brownout. O usuario pode alterar o valor do operando de BROWNOUT
para FALSE durante a execucao do aplicativo, facilitando aplicacdes de verificagcao e tratamento
de diagndstico de brownout.

O operando especial BROWNOUT ja esta previamente mapeado em uma regiao especifica
de memodria. Dessa forma, basta utiliza-lo como uma variavel global. O nome do operando
encontra-se melhor descrito na lista de operandos especiais no capitulo “Diagndstico” - “Lista
de Operandos Reservados’

ERRO DE SISTEMA

Os controladores CPS-4000 possuem um sistema de identificacao de erros que informa ao
usuario o acontecimento de um erro critico no sistema. Ao identificar o erro, o controlador
exibe uma tela informando qual foi o erro, as saidas fisicas vao para um estado seguro e o
controlador permanece travado até ser reinicializado (desenergizado e energizado novamente).
Caso a aplicacao esteja gerando o erro, para o usuario reprogramar o controlador € necessario
pressionar a tecla ESC ao reiniciar o CP, conforme o capitulo “Configuracéo” - “IHM - Interface
Homem-Maquina” - “Teclado” - “Teclas de Atalho; impossibilitando a execuc¢ao da aplicacéo e
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permitindo a comunicacao com o software Software de Programacéo, assim, é possivel realizar
a gravacao de um novo aplicativo. Caso esse procedimento nao resolva, recomenda-se que o
usuario entre em contato com o suporte.

Os erros de sistemas sao identificados pelas telas com a informagao ERROR + “numero do
erro’

ESTADO SEGURO

Enquanto os controladores CPS-4000 estiverem em estado seguro, as saidas digitais (comuns
e rapidas) serao forgcadas para o nivel I6gico 0 (FALSE) e as saidas analdgicas serao forcadas
para 0V ou 0 A, dependendo do modo em que a saida estiver operando. Caso as saidas
analogicas nao estejam habilitadas, serdo forgcadas para 0 V no caso de estado seguro.

A entrada em Estado Seguro acontece nos seguintes casos:
- Brownout;

- Watchdog;

- Indicacéo de Erro;

- Durante a programacao do controlador;

- Durante Stop (através do Software de Programacao).
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4. INSTALACAO

INSTALACAO ELETRICA

PERIGO:

Ao realizar qualquer instalacdo em um painel elétrico, certifique-se de que a alimentacado geral do armario
esteja DESLIGADA.

|24\1"dc|
- [+

(OO OO

080527034

5
Figura 4-1. Exemplo de Ligagdo CPS-4000

NOTAS DO DIAGRAMA

1 —Exemplo de utilizacao tipica das entradas digitais tipo “sink’; CO, C1 e C2 sao os comuns (0
V) para os respectivos grupos de entrada 100 a 108, 110 a 118 e 120 a 121.

2 — Alimentacao 24 V com os pinos 24 V, 0 V e terra de protecao.
3 — Exemplo de utilizagdo de uma saida analogica configurada para saida em modo tenséo.
4 — Exemplo de utilizacdo de uma saida analdgica configurada para saida em modo corrente.

5 — Exemplo de utilizagao tipica das saidas digitais a transistor e saidas rapidas . Para
a utilizacao das saidas digitais a relé, ndo é necessaria a ligagao dos pinos C5 e C7,
necessitando apenas a ligagdo do comum C6 e C8.

6 — Exemplo de utilizagdo de duas entradas analdgicas configuradas para entrada em modo
corrente.

7 — Exemplo de utilizagdo de duas entradas analdgicas configuradas para entrada em modo
tensdo. A ligagéo de um sinal de 0 a 10 V. em um pino de entrada de corrente pode causar
danos ao produto.
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CONEXOES

A correta fixacao dos cabos dos controladores CPS-4000 e dos mdodulos do sistema garante a
seguranca do equipamento e seu correto funcionamento. Para isso, devem ser verificados os
seguintes pontos:

* 0s cabos devem ter bitola e tensao de isolacao coerentes com a aplicacao;

* 0s cabos junto aos bornes de ligagao do painel de montagem devem estar com conexao
segura e firme;

* 0s bornes de alimentacao e aterramento das partes do sistema devem estar firmes e bem
conectados, assegurando boa passagem de corrente;

* a conexao do terra dos equipamentos ao terra do painel de montagem deve estar firme e com
a bitola de cabo correta, para garantir bom aterramento e imunidade a ruido. Recomenda-se
utilizar fio de 1,5 mm?;

* recomenda-se efetuar a identificacéo de todos os cabos com anilhas plasticas ou similar, para
facilitar as operagdes de montagem e manutengao.

ATENCAO:

Para a fixacao dos cabos nos bornes do produto, deve ser utilizada uma chave de fenda adequada em
funcéo da dimenséo do parafuso de fixacdo. Os bornes de entradas analdgicas e digitais devem ser
parafusados com uma chave de fenda com uma largura maxima de 2,5 mm em sua extremidade.

ATERRAMENTO

O borne deve ser interligado diretamente a barra de aterramento do armario com a utilizagcéo de
um cabo com se¢do minima de 1,5 mm?2.

INTERFACES ANALOGICAS

Cabo com malha: Recomenda-se a utilizagdo de cabos blindados nas entradas e saidas
analdgicas. Somente em uma das extremidades do cabo a malha deve estar ligada ao terra,
preferencialmente aterrando no lado do armario. Caso seja utilizada a extremidade ligada ao
CPS-4000 para aterramento da malha, deve ser utilizada uma borneira de terra o mais proximo
possivel das entradas e saidas analdgicas.

Comum entrada analdgica: As entradas analdgicas 0 (AVO ou AlO) e 1 (AV1 ou Al1)
compartilham um mesmo borne comum, C9. Da mesma forma, as entradas analdgicas 2

(AVO ou AlO) e 3 (AVO ou AlQ) compartilham um mesmo borne comum, C10. Para utilizar duas
entradas que compartilham um mesmo borne comum, devem ser ligados os dois comuns dos
sinais de entrada analdgica em uma borneira e conectar o respectivo comum do CPS-4000 na
mesma borneira:

AV2

2

C10
-{ AV3
A3

Ty O
<a<

Co
2=
A: H

0EIUI50A

Figura 4-2. Ligacé@o das Entradas Analdgicas
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NOTAS DO DIAGRAMA

1 — Cada canal de entrada analdgica possui dois bornes de entrada AVx e Alx. Em caso

de utilizacao do canal como entrada de tensao, deve ser utilizado apenas o borne AVx
correspondente. Em caso de utilizacdo do canal como entrada de corrente, deve ser utilizado
apenas o borne Alx correspondente.

2 — O canal 0 e o canal 1 compartilham o mesmo borne comum, a uniao dos mesmos deve ser
feita com uma borneira adequada o mais proximo possivel do equipamento.

INTERFACE COM ENCODERS EM QUADRATURA

Para a utilizac&o do tratamento de sinais de encoder, deve ser verificado se o respectivo
encoder cumpre 0s requisitos funcionais das entradas rapidas e temporizacao das entradas
rapidas em modo quadratura, observando as caracteristicas do bloco de entradas rapidas a ser
utilizado. Os sinais A e B do encoder devem ser ligados nos bornes 100 e 101 (Bloco 0) ou 110 e
111 (Bloco 1). Opcionalmente pode ser utilizado o sinal de zeramento ligado ao borne 102 (Bloco
0) ou 112 (Bloco 1). O 0V do encoder dever ser ligado ao CO (Bloco 0) ou C1 (Bloco 1):

--‘!!:::::----------- (::()/(::1

oV
1 A =] 00110

B B A 101/111

081015024,

1 Ref --.:I..-IT.-. 102/112

Figura 4-3. Exemplo de Ligagdo com Encoder
A entrada configuravel pode ser utilizada como zeramento, conectando-a a saida de posicao de
referéncia do encoder.

PROTEGAO SAIDAS DIGITAIS

Para o acionamento de cargas indutivas, deve ser utilizado um diodo de prote¢cao o mais
proximo possivel da carga, suprimindo eventuais picos de tensdo oriundos de uma variacao
brusca na corrente da carga indutiva:

Pontos

T Diodo 4= Carga Indutiva

0310120234

Figura 4-4. Circuito de Prote¢do das Saidas Digitais
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INSTALACAO MECANICA

Para possibilitar uma correta fixacdo do produto, o painel deve ser cortado com as dimensdes
definidas na figura abaixo. Dimensées em mm.

1379 200 ———

- 173.53+02 -

081208014

Figura 4-5. Corte do Painel para Instalagao

As presilhas laterais de fixacao devem ser recolhidas para a instalagédo do Controlador em
painel.

080526014

Figura 4-6. Presilhas Laterais
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O Controlador deve ser instalado no painel, encaixando-se primeiramente a parte superior.

M=o )

Figura 4-7. Instalagédo no Painel

Apés devidamente encaixado, as presilhas devem ser abertas (girando-as conforme a figura a
sequir) e os parafusos de fixacdo devem ser apertados utilizando uma ferramenta adequada.

080527014

Figura 4-8. Fixacao Mecénica
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Apés estas etapas, o controlador estda montado no painel e pode-se iniciar a ligacao da fiacao
de campo. Os bornes localizados na parte traseira do equipamento estéo identificados pelas
interfaces aos quais pertencem. Os bornes sao do tipo parafuso e destacaveis, a fim de facilitar
a ligacdo. A fiagcdo de campo deve ser conectada ao equipamento sem energizacéo, a fim de
evitar choques elétricos. Apds verificacao das ligacoes, 0 equipamento pode ser energizado.

Os mddulos CPS-4000 possuem uma pelicula protetora sobre o overlay frontal para
protegé-lo de danos durante o transporte e manipulagédo na fase de instalagéo. Apos instalado
o modulo, esta pelicula pode ser removida permitindo melhor visualizacao do teclado e do visor.

INSTALACAO DO PROGRAMADOR

Para realizar a instalagdo do software de programacéo, € necessario inicialmente efetuar o
“download” do arquivo de instalagao no site www.schmersal.com ou no CD que acompanha
o produto. Apds realizar o “download” do arquivo, feche todos os programas que estejam em
execucao no seu computador e em seguida dé um duplo clique no arquivo de instalagao.

O instalador abrira a seguinte tela de instalacéo:

= CoDeSys for Automation Alliance - InstallShield Wizard

Extracting Files
The contents of this package are being extracted,

Please wait whie the InstalShield Wizard extracts the files nesded ko install CoDeSys
For Automation Aliance on your computer, This may kake a few moments,

Extracting datal.hdr...

n

Installshield

= Bark | Mest = | Cancel

Figura 4-9. Extraindo Arquivos

Aguarde enquanto o instalador extrai os arquivos necessarios para realizar a instalagao.
Em seguida, aparecerao as seguintes telas:

Selecao do Idioma para a Instalacao E|

Selecione um idioma para esta instalagio a
partir da listagem de idiomas abaixo.

Portugués [Brasil) LI

Alem3o

Francés [Padrao]
Inglés

FPortugués [Brasil]

Figura 4-10. Selecéo do Idioma
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Na primeira tela é realizada a op¢éo do idioma que sera instalado. Selecione a opcao desejada
e cligue em OK.

Aparecera em seguida uma tela indicando o inicio da instalacéo. Clique em Avancar para
continuar.

InstallShield Wizard

Bem-vindo ao InstallShield Wizard do CoDeSyps
for Automation Alliance

0 InstallShield Wizard i instalar o CoDeSys for
Automation Alliance em seu computador. Para continuar
chque em Avancar.

¢ Voltar Byancar » Cancelar

Figura 4-11. Tela Bem-vindo

Surgira a tela que se refere ao contrato de licencga. Leia a licenga atentamente e selecione apds
isso a opgao “concordo com esses termos e condigdes’, caso concorde com eles.
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SELECAO DOS COMPONENTES

InstallShield Wizard

Selecione os componentes
Escolha o3 componentes a serem instalados,

instalar.

Selecione oz componentes que deseja instalar e desmargue os componentes que ndo deseja

| CoDeSys V2.3
g Componente(s] basicols] do CoDeSys
-] 35 Licensing Manager
[1CoDeSys SoftMotion
] CoDeSys HMI
= Modulos de comunicagdo
- g CoDeSys Gateway Server
v CoDeSys OPC Server
[1CoDeSys ENI Server
—1CoDeSy; SP RTE
Espaco necessdno em C:
E spago dizponivel em [

[rigkallS hield

~

w

128312K
11743900 K

< Woltar | HAvangar » I

-Descrigdo-

35 CoDeSys ‘WebServer para
Web-Visualization

Cancelar

Figura 4-12. Componentes

Na proxima tela séo oferecidas as opgoes de selecionar os componentes a serem instalados e
o caminho onde sera feita a instalagdo do software, € recomendado manter caminho padréao
“C:\Arquivos de Programas\3S Software” Clique em Avancar para continuar.

Os componentes necessarios sao os que estao abaixo:

- CoDeSys V2.3

- Componentes Basicos do CoDeSys
- 3S Licensing Manager

- Médulos de Comunicacao

- CoDeSys Gateway Server
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InstallShield Wizard
Escolher o Local de Destino

A instalag@o do CoDeSys for Autornation Aliance serd na seguinte pasta.
Cada componente sera instalado em uma subpasta

Para instalar nessa pasta, cligue em Avangar. Para instalar em uma pasta diferente, clique
em Procusar e selecione outia pasta,

— Pasta de desting

C:\arquivos de programas3s S oftware Procurar,.. |

|rstallShield

< Voltar | Avancar > I Cancelar |

Figura 4-13. Local de Instalacdo

Nessa etapa a instalagao foi iniciada. Aguarde enquanto os arquivos necessarios sao instalados
em seu computador, isso pode levar alguns minutos dependendo da configuragéo de seu
computador.

ApOs a instalagéo ser finalizada, a proxima tela sera exibida, nela é possivel escolher se o
Software serd inicializado automaticamente apds a conclusao do instalador. Clique em Concluir
para finalizar o procedimento de instalacao.

InstallShield Wizard

c Smart InstallShield Wizard concluido

Software

Solutions 0 Programa de Instalagdo concluiu a instalagao do CoDeSys
for Automation Aliance em seu computador.

¢ Woaltar I Cancluir I Cancel

Figura 4-14. Instalagédo Completa
:ECEEHmEHEFlL
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O Software esta instalado e pronto para ser usado. Para executar o Software, clique no atalho
“INICIAR — Todos os programas” dentro do grupo “3S Software” > “CoDeSys V2.3, Clicar no
Icone CODESYS V2.3 criado durante a instalagéo, no menu Iniciar.

Alessandro Alves Se

Internet
Mozilla Firefox

. Email
—':)’ Microsoft Office Outlook

E Adobe Reader 9
| X2 Microsoft Office Excel 2007
H

{'ﬁ Microsoft Office Word 2007

: ;] Cutlook Express
9 SimPLUS
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Ea 2007 (2)

\
Todos os programas
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SCHMERSAL
ACE

W0 Catdlogo do Windows

@ Definir acesso e padries do programa
i Microsaft Update

® windows Updats

) Acessdrios

@ Aker

) Dell ControlPoint

@) Inicializar

-@ Intek® Matrix Storage Manager
@ Jogos

@ Kaspersky Anki-Virus 6.0 for Windows Workstations
) Microsaft Office

) Roxio Creator DE

o) SRS Labs

) Windows Live

¢ Assisténcia remota
@ Internet Explorer

E) My Bluetooth Places
£) Outlook Express

@ rowerdvD DX

@ windows Media Player
8 windows Messenger
@ Windows Movie Maker
4 windows Search

@ Contas Pessoais 2
@) Mozila Firefox

B8 Adobe Reader 9

@) Claro

) Sistema SimPLUS

) Microsoft SQL Server
) CutePDF

) Lexmark

) WinRAR

) RealvhC

* v v ¥ v v v v wv v w

- v v ¥ v ¥ v

I Mouse da Microsoft
@ Teclado da Microsoft

f CoDeSysvz.3

T Comunicagdo

35 Forum

35 Homepage

[ 35 Licensing Manager
V[, versionInfo

¥

»

=T CoDeSys UserManual V2.3

=T CoDesSys Visualization V2,3
) First Steps with CoDeSys
Wy InstalTarget

106

Alteracées técnicas reservadas



5. PROGRAMAGCAO INICIAL
PRIMEIROS PASSOS COM SOFTWARE DE PROGRAMA(;Z\O E CPS-4000

INICIANDO MASTERTOOL IEC

E recomendado que o projeto seja iniciado a partir do projeto modelo. Para criar um novo
projeto a partir do modelo, basta clicar no menu Arquivo e, em seguida, em “Novo a partir do
modelo...” Selecione o projeto Modelo_CPS.pro e clique em ‘Abrir’

CONCEITOS DE TAREFAS E POUS

O modelo Modelo_CPS.pro possui um conjunto de tarefas configuradas conforme a tabela
abaixo:

Nome da Tarefa POU chamada pela Tarefa Intervalo de ativacao
PRINCIPAL PLC_PRG(); 1ms

NAVIGATION NAVEGA(); 20 ms
VISUALIZATION MAINTARGETVISU_PAINT_CODE | 500 ms
KEYBOARD_USAGE MAINTARGETVISU_INPUT_CODE |20 ms

Tabela 5-1. Tempos das POUs do Modelo

A POU “NAVEGA' ja esta incluida no Modelo_CPS.pro e as POUs
MAINTARGETVISU_PAINT_CODE e MAINTARGETVISU_INPUT_CODE ja estéao definidas.
Para compilar o projeto sem erros, deve ser adicionada a POU PLC_PRG, pois a mesma é
chamada pela tarefa PRINCIPAL. A POU PLC_PRG sera chamada em intervalos de 1 ms (se
ao completar um periodo de 1 ms da tarefa PRINCIPAL outra POU estiver sendo executada
a POU PLC_PRG somente sera executada apds o término da POU em execucao). Mais
informacdes sobre Configuragéo de Tarefas e POUs, verifique o capitulo “Configuracao” -
“Chamadas de POUs” ou utilize 0 manual do programador.

CRIANDO A POU PLC_PRG

Para adicéo da POU “PLC_PRG? siga os seguintes passos: clique na aba “POUSs] clique

com o botao direito do mouse na palavra “POUSs” dentro da aba “POUS’, selecione a opgao
‘Acrescentar objeto...) selecione a opgao “Programa” no campo “Tipo da POU’ selecione a
linguagem de sua preferéncia no campo “Linguagem da POU, digite “PLC_PRG” no campo
“Nome da nova POU” e clique em “OK” para confirmar a adicao da POU “PLC_PRG’

Cada POU deve possuir ao menos uma logica para ser compilada corretamente, caso a POU

“,n

utilize a linguagem ST, basta escrever “;” na primeira linha de comando.

COMPILANDO

Para realizar a compilagdo completa do projeto, clique no menu “Projeto} e em seguida em
“Compilar tudo”

CUIDADO:

Antes de realizar uma compilacdo ou se houver algum problema durante uma compilacéo,
recomenda-se que seja clicado no menu “Projeto” > “Limpar” tudo para remover qualquer vestigio
de compilacées anteriores.
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DOWNLOAD

Para realizar o download do projeto, a interface de comunicagao deve estar configurada
corretamente. Para configurar a interface de comunicagao, siga os seguintes passos: Clique no
menu “Comunicacao; selecione a opcao “Parametros de comunicacao...” Uma nova conexao
deve ser criada, para isso pressione o botao “New’ A tela da Figura 1-1 sera exibida, nela

deve ser definido o nome da conexao. Ao clicar em OK a conexao sera criada. Os parametros
da conexao devem ser configurados da mesma maneira que estéo na Figura 5-2. A porta de
comunicac¢ao do computador utilizada deve ser configurada para permitir a conexao da serial
conectada ao CP. Para editar os parametros é necessario dar dois cliques sobre o seu valor e,
em seguida, alterar o valor através das teclas para cima e para baixa do teclado do computador.

Communication Parameters: New Channel x|
Name IS'E*fiﬁI | oK I
Device Cancel |
Mame | Info |

Serial (RS232) 35 Serial RS232 driver

Figura 5-1. Nova Conexao

a
— Channels
&l 'Iocalhost’ via Tep/lp Ismid (RS232) I
. [Senal
M ame I Value | Comment I ﬂl
Puort COM1
Baudrate
Stop bits 1
Motorola byteorder Mo Remove
Flows Control ul;

Update

i

Figura 5-2. Parametros de Comunicagao
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CUIDADO:

O timeout para download deve ser de no maximo 8000 milissegundos. O valor padrao para esse item é de
2000 milissegundos. Nao é recomendado altera-lo sem um prévio estudo. Para configurar este item clique
no menu Projeto > Opcées..., selecione a opcao Ambiente de Trabalho e configure o campo Timeout de
comunic. para download [ms].

Apos configurar a porta COM, basta clicar no menu “Comunicagao” e selecionar a opcao
“Login; assim o projeto sera enviado ao controlador. Para iniciar a execugao, clique no menu
“Comunicacao” e selecione a opgao “Run’

CUIDADO:

Durante o download, o CP passa todas as suas saidas fisicas para um estado seguro, conforme descrito
no capitulo “Configuracdo” - “Estado Seguro”.

ANALISANDO O MODELO

Os controladores CPS-4000 possuem algumas configuragdes basicas necessarias para o seu
funcionamento correto. Estas configuracdes, ja estao implementadas no Modelo_CPS.pro. Sao
elas:

CONFIGURACAO DE VISOR

Para garantir uma correta visualiza¢ao do visor, o tempo de backlight e o contraste da tela
da IHM do CP devem ser configurados. Essa configuragcao é realizada pelos operandos
CONTRASTE e BACKLIGHT ou pelas telas especiais (ver “Configuracao” — “Telas Especiais”).

NAVEGACAO TELAS

Para percorrer as telas do projeto utilizando as setas direcionais para cima e para baixo dos
controladores CPS-4000, o Bloco Funcional NAVIGATION (instanciado como ControleTelas)
deve ser incluido. Este Bloco Funcional deve ser “alimentado” por uma lista com o nome de
todas as telas presentes no projeto (ou as telas que se deseja navegar por meio das teclas),
pode ser utilizada uma lista com no maximo 10 telas e o nome de cada tela deve ter menos

que 30 caracteres. Outra caracteristica da utilizacao deste Bloco Funcional é que, ao pressionar
a tecla MAIN dos controladores CPS-4000, a tela ‘MAIN’ é ativada (a tela ‘MAIN’ deve estar
definida na posicéo 0 da lista).

No caso do modelo, somente uma tela é acrescentada a lista, pois s6 existe uma tela no projeto.
Esta implementacao é realizada nas seguintes linhas de cédigo.

(* Adiciona a tela MAIN como tela principal *)

ListaTelas[0] := ‘MAIN’;

Obs: Para a adi¢gdo de uma nova tela na lista, adicione a seguinte linha no cédigo:
ListaTelas[x] := ‘NOME_DA_TELA; (* Linha para adicionar nova tela a lista *)

sendo ‘X’ 0 numero da tela e ‘NOME_DA_TELA o nome da respectiva tela adicionada na lista (os nomes
das telas devem ser escritos em letra maiuscula).

(* Ativa o controle automatico de navegacao somente pelo teclado *)

ControleTelas(ENABLE_UPDW := FALSE, VISU_LIST := ListaTelas, UP := FALSE , DOWN := FALSE);
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CONFIGURACAO DE TAREFAS

Os controladores CPS-4000 utilizam Tarefas (com intervalo, tipo de ativacao e prioridade
definidos) para a chamada das rotinas POUs. O modelo fornecido apresenta quatro tarefas
pré-configuradas que se encontram na aba “Recursos’, no subitem “Configuracao de tarefas’
Séo elas:

PRINCIPAL — Esta tarefa chama a POU “PLC_PRG” criada pelo cliente com um intervalo de
ativagdo de 1 ms.

NAVIGATION — Esta tarefa é utilizada para chamar a POU “NAVEGA();; responsavel pela
configuracdo das telas e pela chamada do Bloco Funcional de navegacao. E recomendado
utiliza-la como tipo ciclico com intervalo de 200 ms.

VISUALIZATION — Esta tarefa é necesséria para a utilizagao do visor. E recomendado
utiliza-la como tipo ciclico com intervalo de 500 ms. A fungdo chamada é interna e possui
o nome MAINTARGETVISU_PAINT_CODE.

KEYBOARD_USAGE - Esta tarefa é necessaria para a utilizagdo do teclado (utilizando
“Funcgdes do teclado...” no menu “Extras’ op¢éo disponivel durante a edicao de uma
visualizagdo). E recomendado utiliza-la como tipo ciclico com intervalo de 20 ms. A fungédo
chamada é interna e possui 0 nome MAINTARGETVISU_INPUT_CODE. No caso de utilizar
“Funcdes do teclado...” e necessitar de respostas mais rapidas das teclas, o intervalo de
ativacao desta tarefa pode ser reduzido para obter o resultado desejado. Entretanto, caso

o aplicativo possua uma tarefa com tempo de ciclo longo, recomenda-se chamar a POU
MAINTARGETVISU_INPUT_CODE por uma POU acionada por interrup¢éao de tempo.

Abaixo pode-se observar a configuracao das tarefas:

B (@4 Configuragao de tarefas ad

@ ) guraE ) }'5‘ Atributos da tarefa |

i 4 Eventos de sistema =

B D] PRINCIPAL | ome: [PRINCIPAL
b [F] PLC_PRGO;

B (B NAVIGATION Prioridade(0..31) f1
NAVEGAQ: o

B (B VISUALIZATION * Ciclico
b [2] MAINTARGETVISU_PAINT_CODE C oda e

S KEYBOARD _USAGE

: ¢ disparado por eventa
MAINTARGETYISU_INPUT_CODE

¢ disparado por evento extern

Propriedades
’7 Intervala [ex. H200ms): ITmms |m- LI

Figura 5-3. Configuragao das Tarefas
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6. MANUTENCAO

DIAGNOSTICOS

Os controladores CPS-4000 contém uma série de operandos especiais que fornecem dados de
diagndsticos dos diversos dispositivos presentes no controlador.

Para o acesso rapido a informacdes, estado e diagndsticos das entradas e saidas, as telas
especiais podem ser consultadas, conforme capitulo “Configuracao” - “Telas Especiais”

DIAGNOSTICOS GERAIS

Os controladores CPS-4000 possuem alguns diagndsticos gerais que séo disponibilizados
através de registradores especiais. Estes operandos especiais ja estao previamente mapeados
em uma regiao especifica de memoria. Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global.

BROWNOUT = Indica a ocorréncia de um brownout (indica que o CP foi reinicializado por falha
da tensdo de alimentagéo).

FALHA_RTC = Indica a perda das informagdes do relégio.

FALHA_RETENTIVAS = Indica um erro de gravacao das variaveis retentivas.
WATCHDOG = Indica que ocorreu um watchdog na execugéao anterior.
TAM_APLICATIVO = Tamanho do aplicativo do usuario (numero de bytes utilizados).
SOFT_H = Versao de executivo (numero antes do ponto).

SOFT_L = Versao de executivo (humero depois do ponto).

Os operandos BROWNOUT, FALHA_RTC, WATCHDOG, TAM_APLICATIVO, SOFT_H e
SOFT_L podem ser alterados através do aplicativo, podendo ser utilizado como sinalizacéo de
diagnéstico tratado.

Os nomes dos operandos e 0 modo de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista de
operandos especiais na se¢ao “Diagnostico” - “Lista de Operandos Reservados’

SOLUCOES DE PROBLEMAS

A Tabela 6-1 mostra os sintomas de alguns problemas com suas possiveis causas de
problemas e possiveis solugdes. Se o problema persistir, entre em contato com o Suporte
Técnico da Schmersal.

Sintoma Possivel Causa Solucéao

Nao liga Falta de alimentacéo ou Desenergizar e energizar o CPR

alimentado incorretamente. e . . ~
Verificar o funcionamento da fonte de alimentacéo.

Verificar se a tensdo de alimentacdo chega ao borne do CP
com a polarizacéo correta.

Verificar se a tensdo de alimentacéo chega ao CP.

Verificar se o aplicativo possui tela com o contraste
adequado e tempo backlight adequado.

Nao Mal contato ou mal Verificar todas as conexdes dos cabos de comunicacéo.

configurado.

comunica Verificar as configuragées da porta COM no MasterTool

IEC.
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Tela Aplicativo parado (modo Verificar se o CP esta executando o aplicativo (modo Run).
Stop), ha uma unica tela
configurada ou o teclado
mal configurado. Verificar se o teclado esta configurado corretamente para
realizar a troca de tela.

Verificar se o aplicativo possui mais de uma tela.

Nao responde ao Teclado ndo configurado. Verificar se as visualizagbes estdo com as “Funcdes do
teclado teclado...” configuradas corretamente.

Verificar se o aplicativo utiliza corretamente a funcao
isKeyPressed(), KeyPressed() ou se ndo existe um conflito
na utilizagdo do teclado.

Verificar se o aplicativo possui uma tarefa que chame a
funcéo
MAINTARGETVISU_INPUT_CODE periodicamente.

Verificar se as teclas de atalho estao respondendo.

Nao exibe Aplicativo com o valor Verificar se o aplicativo possui um valor adequado para o

visualizacao do de contraste inadequado contraste do visor.

usudrio ou aplicativo sem Verifi hé visualizacs fi d licati
visualizagGes. erificar se ha visualizagbes configuradas para o aplicativo

em uso.

Verificar se o aplicativo possui uma tarefa que chame a
funcéo

MAINTARGETVISU_PAINT_CODE periodicamente.

Tabela 6-1. Tabela de Solu¢des de Problemas

DIAGNOSTICO ENTRADAS RAPIDAS

Os controladores CPS-4000 possuem os seguintes operandos especiais reservados para
diagndstico das entradas rapidas, onde x € o numero da entrada rapida que pode variar
deOaa3:

CNTx_OVERFLOW TRUE se ocorreu overflow na contagem do contador x
CNTx_UNDERFLOW TRUE se ocorreu underflow na contagem do contador x

CNTx_DIR Dire¢do de contagem do contador x (FALSE- progressivo / TRUE- regressivo)
CNTx_MAX_CMPO TRUE se o contador x for maior que CNTx_CMPO

CNTx_MAX_CMP1 TRUE se o contador x for maior que CNTx_CMP1

CNTx_EQ_CMPO TRUE se o contador x for igual ao CNTx_CMPO

CNTx_EQ_CMP1 TRUE se o contador x for igual ao CNTx_CMP1

CNTx_ZERO TRUE se o contador x for igual a ZERO

Tabela 6-2. Diagndstico Entradas Répidas

Os operandos especiais de diagnostico das entradas rapidas ja estao previamente mapeados
em uma regiao especifica de memaria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global.
Os nomes dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na
secao “Diagndstico” - “Lista de Operandos Reservados’”
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DIAGNOSTICO SAIDAS ANALOGICAS

Os controladores CPS-4000 possuem os seguintes operandos especiais reservados para
diagnostico das saidas analégicas:

AO0_DG Diagndstico de Curto-circuito(Modo Tensdo) ou Carga Aberta (Modo Corrente)
no canal 0 da saida analdgica

AO1_DG Diagnéstico de Curto-circuito(Modo Tensdo) ou Carga Aberta (Modo Corrente)
no canal 1 da saida analégica

Tabela 6-3. Diagnostico Saidas Analdgicas

Os operandos especiais de diagnostico das saidas analdgicas ja estdo previamente mapeados
em uma regiao especifica de memaria. Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global.
Os nomes dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na
secao “Diagndstico” - “Lista de Operandos Reservados’”

DIAGNOSTICO ENTRADAS ANALOGICAS

As entradas analdgicas de corrente podem ser configuradas para utilizacao na faixa de 4 mA a
20 mA ou na faixa de 0 mA a 20 mA. Quando utilizada como entrada analdgica de corrente na
faixa de 4mA a 20 mA, as entradas possuem um diagnéstico de entrada de corrente em aberto
(Alx_DG). Este diagndstico é habilitado quando a corrente de entrada do respectivo canal
possui um valor menor ou igual a 3,8 mA.

Al0_DG Diagndstico do canal 0 da entrada analdgica aberto para configuracao
de Tipo corrente de 4 — 20 mA

Al1_DG Diagndstico do canal 1 da entrada analdgica aberto para configuracao
de Tipo corrente de 4 — 20 mA

Al2 DG Diagndstico do canal 2 da entrada analdgica aberto para configuragdo
de Tipo corrente de 4 — 20 mA

AI3_ DG Diagndstico do canal 3 da entrada analdgica aberto para configuragcdo
de Tipo corrente de 4 — 20 mA

Tabela 6-4. Diagndstico Entradas Analdgicas

Os operandos especiais de diagndstico das entradas analdgicas ja estao previamente
mapeados em uma regiao especifica de memoaria. Desta forma, basta utiliza-los como uma
variavel global. Os nomes dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos
especiais na secao “Diagndstico” - “Lista de Operandos Reservados’
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DIAGNOSTICO SAIDAS RAPIDAS

PTO

Os controladores CPS-4000 possuem os seguintes operandos especiais reservados para
diagnéstico da PTO, onde x é o numero da saida rapida que pode variar de 0 a 1:

Diagndstico Descricao
Operando de diagndsticos Fx_PTO_DG

Fx_PTO_ON Bit 0 - Saida PTO em operacao
Fx_ PTO_ACE Bit 1 - Saida PTO em fase de aceleracdo
Fx_ PTO_REG Bit 2 - Saida PTO em fase de regime permanente
Fx_ PTO_DES Bit 3 - Saida PTO em fase de desaceleracdo
Fx_PTO_PRM Bit 4 - Saida PTO nao parametrizada
Fx_PTO_ERR Bit 5 - Saida PTO com erro de parametrizacdo

Operando de diagndsticos Fx_PTO_CNT_DG
Fx_ PTO_CNT_MAX_CMPO Bit 0 - Contador de pulsos PTO maior que o comparador 0
Fx_ PTO_CNT_MAX_CMP1 Bit 1 - Contador de pulsos PTO maior que o comparador 1

Tabela 6-5. Diagnostico Saidas Rapidas

Os operandos de diagnéstico Fx_PTO_ON, Fx_PTO_ACE, Fx_PTO_REG, Fx_PTO_DES, Fx_
PTO_PRM e Fx_PTO_ERR séao do tipo BOOL, e juntos compdem Fx_PTO_DG, que € do
tipo BYTE.

Os operandos de diagnéstico Fx_PTO_CNT_MAX_CMPO e Fx_PTO_CNT_MAX_CMP1 sao do
tipo BOOL, e juntos compdem Fx_PTO_CNT_DG, que é do tipo BYTE.

Os operandos especiais de diagnostico da PTO ja estao previamente mapeados em uma
regiao especifica de memoaria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os
nomes dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na secao
“Diagndstico” - “Lista de Operandos Reservados’

VFO/PWM

Os controladores CPS-4000 possuem os seguintes operandos especiais reservados para
diagnostico da VFO/PWM, onde x é o numero da saida rapida que pode variar de 0 a 1:

Diagndstico Descricao

Operando de diagndsticos Fx_VFO_DG

Fx_VFO_ON Bit 0 - Saida em operacdo
Fx_VFO_PRM Bit 1 - Saida VFO/PWM néo parametrizada
Fx_FVO_ERR Bit 2 - Saida VFO/PWM com erro de parametrizag&o

Tabela 6-6. Diagnostico VFO/PWM
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Os operandos de diagnéstico Fx_VFO_ON,_Fx_VFO_PRM e Fx_VFO_ERR séo do tipo BOOL,
e juntos compdem Fx_VFO_DG, que € do tipo BYTE.

Os operandos especiais de diagnostico da VFO/PWM ja estao previamente mapeados em

uma regiao especifica de memoaria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os
nomes dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na secao
“Diagndstico” - “Lista de Operandos Reservados’

DIAGNOSTICOS MODBUS

Cada relacdo MODBUS possui um operando de contador de erros e um operando informando o
estado da comunicacao do ultimo ciclo.

Se a porta de comunicagéo for configurada como MODBUS escravo, o operando COMx_DE
indicara o estado da ultima comunicagdo MODBUS realizada na porta de comunicacao x.
O operando COMx_CE indicara o numero de erros ocorridos na porta de comunicagao x.

Se a porta de comunicagéao for configurada como MODBUS mestre, o operando COMx_Ry
indicara o estado da ultima comunicagcdo MODBUS da relagdo y da porta de comunicagao
x. O operando COMx_Cy indicara o numero de erros ocorridos na relacao y da porta de
comunicacao X.

Ao atribuir o valor TRUE para o operando CLR_ALL_COM, sera atribuido o valor 0 para todos
os contadores de erro (COMx_CE e COMx_Cy).

A Erro! Fonte de referéncia nao encontrada. descreve os operandos reservados relacionados
a diagndsticos do protocolo MODBUS, onde x € o numero da Porta COM e y € o numero da
relacao.

CLR _ALL CcOM Zera todos os contadores de erro de comunicagdo MODBUS
COMx_DE Diagndstico em modo escravo

COMx_CE Contador de erro em modo escravo

COMx_Cy Contador de erro da relagéo y

COMx_Ry Diagndstico da relagéo y

Tabela 6-7. Diagndsticos MODBUS

A Erro! Fonte de referéncia nao encontrada. mostra o cddigo de erro que os operandos de
estado de comunicagcao podem assumir:

Codigo Descricao

Mestre

Comando solicitado ndo aceita broadcast

Falha na tentativa de comunica¢do

Endereco MODBUS néo encontrado na tabela

Comando enviado nao implementado

Recebimento de resposta de outro endereco

O[O |hN | |N |-

Erro CRC Resposta mestre

Escravo

7 Comando recebido ndo implementado
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Erro CRC no Pacote Recebido

10

Endereco para outro escravo ou broadcast

11

Limite dos enderecos do comando invalido

12

Endereco MODBUS néo encontrado na tabela

13

Endereco do Host Invalido

Diagndsticos de Comunicacées Gerais (Mestre / Escravo)

Indica que a comunicacéo esta ok

14

Erro na recepcéo

15

Erro de paridade

16

Erro de framing (baudrate, stopbits,...)

17

Time-out do CTS

Tabela 6-8. Cédigos de Erro MODBUS

LISTA DE OPERANDOS RESERVADOS

Os controladores CPS-4000 possuem uma lista de operandos especiais utilizados para
configuracao e diagndstico da UCP. Os operandos especiais ja estao previamente mapeados
em uma regiao especifica de memaria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global.

Para acessar os operandos especiais no Software de Programacao, dé um duplo clique na
pasta “Biblioteca CPS4000.lib...; localizada na aba “Recursos” Em seguida, para exibir a lista
de operandos especiais, dé um duplo clique em “Global_Variables...” Nesta lista estao descritos
todos os operandos especiais existentes nos controladores CPS-4000. A tabela abaixo
apresenta esses operandos com seus respectivos enderegcos na memoria e funcionalidades.

Nome Endereco Tipo Descricao
MODEM
1 RTS %MB6373 BYTE Pino RTS da Porta COMO
2 CTS %MB6374 BYTE Pino CTS da Porta COMO
3 DCD %MB6375 BYTE Pino DCD da Porta Com0
4 DTR %MB6376 BYTE Pino DTR da Porta ComO
5 DSR %MB6377 BYTE Pino DSR da Porta ComO
com1
6 CLR_ALL_COM %MB6378 BOOL Zera diagnostico das COMs
7 COM1_DE %MB6379 BYTE Diagndstico em modo escravo
8 COM1_CE %MB6380 BYTE Contador em modo escravo
9 COM1_DR %MW3191 WORD Desativa relacbes
10 COM1_Co %MB6384 BYTE Contador da relacdo 0
11 COM1_RO %MB6385 BYTE Diagndstico da relagéo 0
12 COM1_C1 %MB6386 BYTE Contador da relagdo 1
13 COM1_R1 %MB6387 BYTE Diagndstico da relagéo 1
14 COM1_C2 %MB6388 BYTE Contador da relagdo 2
15 COM1_R2 %MB6389 BYTE Diagndstico da relagéo 2
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16 COM1_C3 %MB6390 BYTE Contador da relagdo 3

17 COM1_RS3 %MB6391 BYTE Diagndstico da relacdo 3

18 COM1_C4 %MB6392 BYTE Contador da relacéo 4

19 COM1_R4 %MB6393 BYTE Diagndstico da relagdo 4

20 COM1_C5 %MB6394 BYTE Contador da relagdo 5

21 COM1_R5 %MB6395 BYTE Diagndstico da relagdo 5

22 COM1_C6 %MB6396 BYTE Contador da relagéo 6

23 COM1_R6 %MB6397 BYTE Diagndstico da relagdo 6

24 COM1_C7 %MB6398 BYTE Contador da relagdo 7

25 COM1_R7 %MB6399 BYTE Diagndstico da relacdo 7

26 COM1_C8 %MB6400 BYTE Contador da relacédo 8

27 COM1_RS8 %MB6401 BYTE Diagndstico da relagdo 8

28 COM1_C9 %MB6402 BYTE Contador da relacdo 9

29 COM1_R9 %MB6403 BYTE Diagndstico da relacdo 9

30 COM1_C10 %MB6404 BYTE Contador da relagdo 10

31 COM1_R10 %MB6405 BYTE Diagndstico da relagéo 10

32 COM1_C11 %MB6406 BYTE Contador da relaggo 11

33 COM1_R11 %MB6407 BYTE Diagnostico da relagéo 11

34 COM1_C12 %MB6408 BYTE Contador da relagdo 12

35 COM1_R12 %MB6409 BYTE Diagndstico da relagdo 12

36 COM1_C13 %MB6410 BYTE Contador da relaggo 13

37 COM1_R13 %MB6411 BYTE Diagndstico da relagéo 13

38 COM1_C14 %MB6412 BYTE Contador da relagdo 14

39 COM1_R14 %MB6413 BYTE Diagndstico da relacéo 14

40 COM1_C15 %MB6414 BYTE Contador da relagdo 15

41 COM1_R15 %MB6415 BYTE Diagndstico da relagdo 15
CcOoM2

42 COM2_DE %MB6419 BYTE Diagndstico em modo escravo

43 COM2_CE %MB6420 BYTE Contador em modo escravo

44 COM2_DR %MW3211 WORD Desativa relagbes

45 COom2_Co %MB6424 BYTE Contador da relagdo 0

46 COM2_RO0 %MB6425 BYTE Diagndstico da relagdo 0

47 com2z_C1 %MB6426 BYTE Contador da relacdo 1

48 COM2_R1 %MB6427 BYTE Diagndstico da relacéo 1

49 COoMm2_C2 %MB6428 BYTE Contador da relacédo 2

50 COM2_R2 %MB6429 BYTE Diagndstico da relagédo 2

51 COM2_C3 %MB6430 BYTE Contador da relacdo 3

52 COM2_R3 %MB6431 BYTE Diagndstico da relacdo 3

53 COM2_C4 %MB6432 BYTE Contador da relacédo 4

54 COM2_R4 %MB6433 BYTE Diagndstico da relacéo 4

55 COom2_C5 %MBG6434 BYTE Contador da relacdo 5

56 COM2_R5 %MB6435 BYTE Diagndstico da relacéo 5

SCHMERSAL
ACE

~ < . 17
Alteracées técnicas reservadas



57 COM2_C6 %MB6436 BYTE Contador da relagéo 6

58 COM2_R6 %MB6437 BYTE Diagndstico da relagdo 6

59 COoM2_C7 %MB6438 BYTE Contador da relacdo 7

60 COM2_R7 %MB6439 BYTE Diagndstico da relacdo 7

61 COM2_C8 %MB6440 BYTE Contador da relacédo 8

62 COM2_Rs8 %MB6441 BYTE Diagndstico da relagdo 8

63 COM2_C9 %MB6442 BYTE Contador da relacdo 9

64 COM2_R9 %MB6443 BYTE Diagndstico da relacdo 9

65 COM2_C10 %MB6444 BYTE Contador da relagdo 10

66 COM2_R10 %MB6445 BYTE Diagndstico da relagdo 10

67 COM2_C11 %MB6446 BYTE Contador da relaggo 11

68 COM2_R11 %MB6447 BYTE Diagndstico da relagéo 11

69 COoM2_C12 %MB6448 BYTE Contador da relagdo 12

70 COM2_R12 %MB6449 BYTE Diagndstico da relagdo 12

71 COM2_C13 %MB6450 BYTE Contador da relagdo 13

72 COM2_R13 %MB6451 BYTE Diagndstico da relagéo 13

73 COM2_C14 %MB6452 BYTE Contador da relacdo 14

74 COM2_R14 %MB6453 BYTE Diagndstico da relagéao 14

75 COmM2_C15 %MB6454 BYTE Contador da relagdo 15

76 COM2_R15 %MB6455 BYTE Diagndstico da relacdo 15

Configuracées Gerais

77 STATUS_CP %MB6460 BYTE Brownout/Reldgio/Retentivas

78 TAM_APLICATIVO %MD1616 DWORD Tamanho do aplicativo do usuario

79 CONTRASTE %MB6468 BYTE Percentagem do contraste

80 BACKLIGHT %MB6469 BYTE Configuracdo do backlight

81 SOFT_H %MB6470 BYTE Numero antes do ponto

82 SOFT_L %MB6471 BYTE Numero depois do ponto

83 MODEL %MW3231 WORD Modelo do CP

Status do CP

84 BROWNOUT %MX3230.0 BOOL Indica a ocorréncia de um
brownout na inicializagdo do CP

85 WATCHDOG %MX3230.1 BOOL Indica que ocorreu um watchdog
na execucao anterior

86 FALHA_RETENTIVAS | %MX3230.2 BOOL Indica um erro de gravagdo das
variaveis retentivas

87 FALHA_RTC %MX3230.3 BOOL Indica a perda das informacdes
do relégio

Unidirecional ou Bidirecional - Contador O
88 CNT_BO_EXT _ %MB6472 BYTE Contador de borda de subida no
EVENT_CNT pino de controle do contador do

bloco 0

89 CNTO %MD1619 DWORD Valor de contagem

90 CNTO_PRESET %MD1620 DWORD Valor de carga de preset

91 CNTO_HOLD %MD1621 DWORD Valor de amostragem

92 CNTO_CMPO %MD1622 DWORD Valor do Comparador 0
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93 CNTO_CMP1 %MD1623 DWORD Valor do Comparador 1
94 CNTO_CMD %MB6496 BYTE Comandos
95 CNTO_DG %MB6497 BYTE Diagndstico
Comandos Contador O
96 CNTO_CLR %MX3248.0 BOOL Zera registrador de contagem
97 CNTO_STOP %MX3248.1 BOOL Desabilita contagem do contador
98 CNTO_LOAD %MX3248.2 BOOL Carrega PRESET
99 CNTO_AMG %MX3248.3 BOOL Amostragem da contagem
(HOLD)
100 CNTO_OVER %MX3248.4 BOOL Zera os bits de overflow e
underflow
Diagndstico Contador O
101 CNTO_OVERFLOW %MX3248.8 BOOL Overflow na contagem
102 CNTO_UNDERFLOW | %MX3248.9 BOOL Underflow na contagem
103 CNTO_DIR %MX3248.10 BOOL Direcéo de contagem (0-
progressivo / 1-regressivo)
104 CNTO_MAX_CMPO %MX3248.11 BOOL Contador maior que CNTO_
CMPO
105 CNTO_MAX_CMP1 %MX3248.12 BOOL Contador maior que CNTO_
CMP1
106 CNTO_EQ_CMPO %MX3248.13 BOOL Contador igual ao CNTO_CMPO
107 CNTO_EQ_CMP1 %MX3248.14 BOOL Contador igual ao CNTO_CMP1
108 CNTO_ZERO %MX3248.15 BOOL Contador igual a ZERO
Unidirecional - Contador 1
109 CNT1 %MD1626 DWORD Valor de contagem
110 CNT1_PRESET %MD1627 DWORD Valor de carga de preset
111 CNT1_HOLD %MD1628 DWORD Valor de amostragem
112 CNT1_CMPO %MD1629 DWORD Valor do Comparador 0
113 CNT1_CMP1 %MD1630 DWORD Valor do Comparador 1
114 CNT1_CMD %MB6524 BYTE Comandos
115 CNT1_DG %MB 6525 BYTE Diagndstico
Comandos Contador 1
116 CNT1_CLR %MX3262.0 BOOL Zera registrador de contagem
117 CNT1_STOP %MX3262.1 BOOL Desabilita contagem do contador
118 CNT1_LOAD %MX3262.2 BOOL Carrega PRESET
119 CNT1_AMG %MX3262.3 BOOL Amostragem da contagem
(HOLD)
120 CNT1_OVER %MX3262.4 BOOL Zera o0s bits de overflow e
underflow
Diagndstico Contador 1
121 CNT1_OVERFLOW %MX3262.8 BOOL Overflow na contagem
122 CNT1_UNDERFLOW | %MX3262.9 BOOL Underflow na contagem
123 CNT1_DIR %MX3262.10 BOOL Direcéo de contagem (0-

progressivo / 1-regressivo)
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124 CNT1_MAX_CMPO %MX3262.11 BOOL Contador maior que CNT1_
CMPO

125 CNT1_MAX_CMP1 %MX3262.12 BOOL Contador maior que CNT1_
CMP1

126 CNT1_EQ_CMPO %MX3262.13 BOOL Contador igual ao CNT1_CMPO

127 CNT1_EQ_CMP1 %MX3262.14 BOOL Contador igual ao CNT1_CMP1

128 CNT1_ZERO %MX3262.15 BOOL Contador igual a ZERO

Unidirecional ou Bidirecional - Contador 2
129 CNT_B1_EXT_ %MB6474 BYTE Contador de borda de subida no
EVENT_CNT pino de controle do contador do

bloco 1

130 CNT2 %MD1633 DWORD Valor de contagem

131 CNT2_PRESET %MD1634 DWORD Valor de carga de preset

132 CNT2_HOLD %MD1635 DWORD Valor de amostragem

133 CNT2_CMPO %MD1636 DWORD Valor do Comparador 0

134 CNT2_CMP1 %MD1637 DWORD Valor do Comparador 1

135 CNT2_CMD %MB6552 BYTE Comandos

136 CNT2_DG %MB6553 BYTE Diagndstico

Comandos Contador 2

137 CNT2_CLR %MX3276.0 BOOL Zera registrador de contagem

138 CNT2_STOP %MX3276.1 BOOL Desabilita contagem do contador

139 CNT2_LOAD %MX3276.2 BOOL Carrega PRESET

140 CNT2_AMG %MX3276.3 BOOL Amostragem da contagem
(HOLD)

141 CNT2_OVER %MX3276.4 BOOL Zera os bits de overflow e
underflow

Diagndstico Contador 2

142 CNT2_OVERFLOW %MX3276.8 BOOL Overflow na contagem

143 CNT2_UNDERFLOW | %MX3276.9 BOOL Underflow na contagem

144 CNT2_DIR %MX3276.10 BOOL Dire¢do de contagem

145 CNT2_MAX_CMPO %MX3276.11 BOOL Contador maior que CNT2_
CMPO

146 CNT2_MAX_CMP1 %MX3276.12 BOOL Contador maior que CNT2_
CMP1

147 CNT2_EQ_CMPO %MX3276.13 BOOL Contador igual ao CNT2_CMPO

148 CNT2_EQ_CMP1 %MX3276.14 BOOL Contador igual ao CNT2_CMP1

149 CNT2_ZERO %MX3276.15 BOOL Contador igual a ZERO

Unidirecional - Contador 3

150 CNT3 %MD1640 DWORD Valor de contagem

151 CNT3_PRESET %MD1641 DWORD Valor de carga de preset

152 CNT3_HOLD %MD1642 DWORD Valor de amostragem

153 CNT3_CMPO %MD1643 DWORD Valor do Comparador 0

154 CNT3_CMP1 %MD1644 DWORD Valor do Comparador 1

155 CNT3_CMD %MB6580 BYTE Comandos

156 CNT3_DG %MB6581 BYTE Diagndstico
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Comandos Contador 3

157 CNT3_CLR %MX3290.0 BOOL Zera registrador de contagem

158 CNT3_STOP %MX3290.1 BOOL Desabilita contagem do contador

159 CNT3_LOAD %MX3290.2 BOOL Carrega PRESET

160 CNT3_AMG %MX3290.3 BOOL Amostragem da contagem
(HOLD)

161 CNT3_OVER %MX3290.4 BOOL Zera os bits de overflow e
underflow

Diagndstico Contador 3

162 CNT3_OVERFLOW %MX3290.8 BOOL Overflow na contagem

163 CNT3_UNDERFLOW | %MX3290.9 BOOL Underflow na contagem

164 CNT3_DIR %MX3290.10 BOOL Direcéo de contagem

165 CNT3_MAX_CMPO %MX3290.11 BOOL Contador maior que CNT3_CMPO

166 CNT3_MAX_CMP1 %MX3290.12 BOOL Contador maior que CNT3_CMP1

167 CNT3_EQ_CMPO %MX3290.13 BOOL Contador igual ao CNT3_CMPO

168 CNT3_EQ_CMP1 %MX3290.14 BOOL Contador igual ao CNT3_CMP1

169 CNT3_ZERO %MX3290.15 BOOL Contador igual a ZERO

Saida Rapida - FO

170 FO_FREQ %MD1647 DWORD Valor da frequéncia para PTO/
VFO/PWM

171 FO_PLS_TOT %MD1648 DWORD Valor dos pulsos totais para PTO

172 FO_PLS_RMP %MD1649 DWORD Valor dos pulsos em rampa para
PTO

173 FO_DUTY %MB6600 DWORD Valor do Duty Cycle para VFO/
PWM

174 FO_DUTY_HR %MD1646 REAL Valor de alta resolucdo do Duty
Cycle para VFO/PWM

175 FO_PTO_CNT_CMPO | %MD1570 DWORD Comparador 0 da saida rapida FO

176 FO_PTO_CNT_CMP1 | %MD1571 DWORD Comparador 1 da saida rapida FO

Saida Rapida - F1

177 F1_FREQ %MD1652 DWORD Valor da frequéncia para PTO/
VFO/PWM

178 F1_PLS_TOT %MD1653 DWORD Valor dos pulsos totais para PTO

179 F1_PLS_RMP %MD1654 DWORD Valor dos pulsos em rampa para
PTO

180 F1_DUTY %MB6620 DWORD Valor do Duty Cycle para VFO/
PWM

181 F1_DUTY_HR %MD1651 REAL Valor de alta resolugdo do Duty
Cycle para VFO/PWM

182 F1_PTO_CNT_CMPO | %MD1572 DWORD Comparador 0 da saida rapida F1

183 F1_PTO_CNT_CMP1 | %MD1573 DWORD Comparador 1 da saida rapida F1

Saidas Rapidas - Comandos e Diagnosticos

184 PTO_CMD %MB6628 BYTE Operando montado pelos
comandos para PTO das saidas
FO e F1. Os comandos sé&o
descritos abaixo.
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185

VFO_CMD

%MB6629

BYTE

Operando montado pelos
comandos para VFO/PWM das
saidas FO e F1. Os comandos sdo
descritos abaixo.

186

FO_PTO_DG

%MB6630

BYTE

Operando montado pelos
diagndsticos para PTO da saida
FO. Os diagndsticos sao descritos
abaixo.

187

F1_PTO_DG

%MB6631

BYTE

Operando montado pelos
diagndsticos para PTO da saida
F1. Os diagndsticos sao descritos
abaixo.

188

VFO_DG

%MB6632

BYTE

Operando montado pelos
diagndsticos para VFO/PWM das
saidas FO e F1. Os diagndsticos
s&o descritos abaixo.

189

PTO_CNT_CMD

%MB6276

BYTE

Comandos para os contadores da
PTO nas saidas rapidas FO e F1

190

FO_PTO_CNT_DG

%MB6277

BYTE

Operando montado pelos
diagndsticos para contadores
de pulsos PTO da saida FO.
Os diagndsticos sdo descritos
abaixo.

191

F1_PTO_CNT_DG

%MB6278

BYTE

Operando montado pelos
diagndsticos para contadores
de pulsos PTO da saida F1.
Os diagndsticos sdo descritos
abaixo.

192

FO_PTO_CNT_REL

%MD1565

DWORD

Contador de pulsos PTO relativo
na saida rapida FO

193

FO_PTO_CNT_ABS

%MD1566

DWORD

Contador de pulsos PTO absoluto
na saida rapida FO

194

F1_PTO_CNT_REL

%MD1567

DWORD

Contador de pulsos PTO relativo
na saida rapida F1

195

F1_PTO_CNT_ABS

%MD1568

DWORD

Contador de pulsos PTO absoluto
na saida rapida F1

Comandos PTO - FO

196

FO_PTO_START

%MX3314.0

BOOL

Dispara trem de pulsos (PTO) na
saida FO

197

FO_PTO_STOP

%MX3314.1

BOOL

Cessa a geracéo de pulsos (PTO)
na saida FO

198

FO_PTO_SOFTSTOP

%MX3314.4

BOOL

Inicia uma parada suave na saida
FO

199

FO_PTO_CNT_DIR

%MX3138.0

BOOL

Define a direcdo de contagem do
contador de pulsos da saida FO

FO_PTO_CNT_CLR

%MX3138.1

BOOL

Reseta o contador absoluto de
pulsos da saida FO

Comandos PTO - F1

201

F1_PTO_START

%MX3314.2

BOOL

Dispara trem de pulsos (PTO) na
saida F1

202

F1_PTO_STOP

%MX3314.3

BOOL

Cessa a geracéao de pulsos (PTO)
na saida F1

203

F1_PTO_SOFTSTOP

%MX3314.5

BOOL

Inicia uma parada suave na saida
F1

204

F1_PTO_CNT_DIR

%MX3138.2

BOOL

Define a direcdo de contagem do
contador de pulsos da saida F1

205

F1_PTO_CNT_CLR

%MX3138.3

BOOL

Reseta o contador absoluto de
pulsos da saida F1
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Comandos VFO/PWM - FO

206 FO_VFO %MX3314.8 BOOL 0 -> Desabilita o VFO/PWM na
saida FO (saida parada) 1 ->
Habilita o VFO/PWM na saida FO
207 FO_VFO_DUTY_SRC | %MX3314.10 BOOL Seleciona a origem do duty, FO_
DUTY ou FO_DUTY_HR
Comandos VFO/PWM - F1
208 F1_VFO %MX3314.9 BOOL 0 -> Desabilita o VFO/PWM na
saida F1 (saida parada) 1 ->
Habilita o VFO/PWM na saida F1
209 F1_VFO_DUTY_SRC | %MX3314.11 BOOL Seleciona a origem do duty, F1_
DUTY ou F1_DUTY_HR
Diagndstico PTO - FO
210 FO_PTO_ON %MX3315.0 BOOL Saida PTO em operacéo
211 FO_PTO_ACE %MX3315.1 BOOL Saida PTO em fase de aceleragéo
212 FO_PTO_REG %MX3315.2 BOOL Saida PTO em fase de regime
permanente
213 FO_PTO_DES %MX3315.3 BOOL Saida PTO em fase de
desaceleracdo
214 FO_PTO_PRM %MX3315.4 BOOL Saida PTO néo parametrizada
215 FO_PTO_ERR %MX3315.5 BOOL Saida PTO com erro de
parametrizacéo
216 FO_PTO_CNT_ %MX3138.8 BOOL Sinaliza que o contador de pulsos
MAX_C MPO é maior que o comparador 0 na
saida FO
217 FO_PTO_CNT_ %MX3138.9 BOOL Sinaliza que o contador de pulsos
MAX_C MP1 € maior que o comparador 1 na
saida FO
Diagndstico PTO - F1
218 F1_PTO_ON %MX3315.8 BOOL Saida PTO em operacéo
219 F1_PTO_ACE %MX3315.9 BOOL Saida PTO em fase de aceleracao
220 F1_PTO_REG %MX3315.10 BOOL Saida PTO em fase de regime
permanente
221 F1_PTO_DES %MX3315.11 BOOL Saida PTO em fase de
desaceleragéo
222 F1_PTO_PRM %MX3315.12 BOOL Saida PTO néo parametrizada
223 F1_PTO_ERR %MX3315.13 BOOL Saida VFO com erro de
parametrizacdo
224 F1_PTO_CNT_ %MX3139.0 BOOL Sinaliza que o contador de pulsos
MAX_C MPO € maior que o comparador 0 na
saida F1
225 F1_PTO_CNT_ %MX3139.1 BOOL Sinaliza que o contador de pulsos
MAX_C MP1 € maior que o comparador 1 na
saida F1
Diagnostico VFO/PWM - FO
226 FO_VFO_ON %MX3316.0 BOOL Saida em operagéo
227 FO_VFO_PRM %MX3316.1 BOOL Saida no modo VFO/PWM néao
parametrizada
228 FO_VFO_ERR %MX3316.2 BOOL Saida PTO com erro de
parametrizacéo
Diagndstico VFO/PWM - F1
229 F1_VFO_ON %MX3316.3 BOOL Saida em operacéo
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230 F1_VFO_PRM %MX3316.4 BOOL Saida no modo VFO/PWM nao
parametrizada

231 F1_VFO_ERR %MX3316.5 BOOL Saida VFO com erro de
parametrizagcdo

Diagndstico Saidas Analdgicas

232 AO0_DG %MB6640 BYTE Diagndstico do canal 0 da saida
analdgica

233 AO1_DG %MB6641 BYTE Diagndstico do canal 1 da saida
analdgica

234 AOO_ERR %MX3320.0 BOOL Canal 0 em curto-circuito
(Tens&o) ou circuito aberto
(Corrente)

235 AO171_ERR %MX3320.8 BOOL Canal 1 em curto-circuito
(Tenséao) ou circuito aberto
(Corrente)

iagndstico Entradas Analégicas

236 Al0_DG %MB6648 BYTE Diagndstico do canal 0 da
entrada analdgica

237 Al1_DG %MB6649 BYTE Diagnéstico do canal 1 da
entrada analdgica

238 Al2_DG %MB6650 BYTE Diagndstico do canal 2 da
entrada analdgica

239 Al3_DG %MB6651 BYTE Diagnéstico do canal 3 da
entrada analdgica

240 AlIO_OPN %MX3324.0 BOOL Entrada analdgica de corrente
4-20 mA aberta

241 Al1_OPN %MX3324.8 BOOL Entrada analdgica de corrente
4-20 mA aberta

242 Al2_OPN %MX3325.0 BOOL Entrada analdgica de corrente
4-20 mA aberta

243 AI3_OPN %MX3325.8 BOOL Entrada analdgica de corrente
4-20 mA aberta

Entradas Digitais Bloco 0

244 100 %I1X0.0 BOOL Entrada Digital 100

245 101 %IX0.1 BOOL Entrada Digital 101

246 102 %I1X0.2 BOOL Entrada Digital 102

247 103 %1X0.3 BOOL Entrada Digital 103

248 104 %1X0.4 BOOL Entrada Digital 104

249 105 %1X0.5 BOOL Entrada Digital 105

250 106 %I1X0.6 BOOL Entrada Digital 106

251 107 %1X0.7 BOOL Entrada Digital 107

252 108 %I1X0.8 BOOL Entrada Digital 108

Entradas Digitais Bloco 1

253 110 %IX1.0 BOOL Entrada Digital 110

254 111 %IX1.1 BOOL Entrada Digital 111

255 112 %IX1.2 BOOL Entrada Digital 112

256 113 %IX1.3 BOOL Entrada Digital 113

257 114 %IX1.4 BOOL Entrada Digital 114

258 115 %IX1.5 BOOL Entrada Digital 115
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259 116 %IX1.6 BOOL Entrada Digital 116
260 117 %IX1.7 BOOL Entrada Digital 117
261 118 %I1X1.8 BOOL Entrada Digital 118
Entradas Digitais Bloco 2
262 120 %IX2.0 BOOL Entrada Digital 120
263 121 %IX2.1 BOOL Entrada Digital 121
Entradas Analdgicas
264 AlO %IW4 WORD Valor do Canal 0
265 All %IW5 WORD Valor do Canal 1
266 Al2 %IW6 WORD Valor do Canal 2
267 Al3 %IW7 WORD Valor do Canal 3
Saidas Digitais Bloco 0
268 Qo0 %QX0.0 BOOL Saida Digital Q00
269 Qo1 %QX0.1 BOOL Saida Digital Q01
270 Qo2 %QX0.2 BOOL Saida Digital Q02
271 Q03 %QX0.3 BOOL Saida Digital Q03
272 Qo4 %QX0.4 BOOL Saida Digital Q04
273 Q05 %QX0.5 BOOL Saida Digital Q05
274 Qo6 %QX0.6 BOOL Saida Digital Q06
275 Qo7 %QX0.7 BOOL Saida Digital Q07
Saidas Digitais Bloco 1
276 Q10 %QX1.0 BOOL Saida Digital Q10
277 Q11 %QX1.1 BOOL Saida Digital Q11
278 Q12 %QX1.2 BOOL Saida Digital Q12
279 Q13 %QX1.3 BOOL Saida Digital Q13
280 Q14 %QX1.4 BOOL Saida Digital Q14
281 Q15 %QX1.5 BOOL Saida Digital Q15
282 Q16 %QX1.6 BOOL Saida Digital Q16
283 Q17 %QX1.7 BOOL Saida Digital Q17
Saidas Analdgicas

284 AO0 %QW3 WORD Valor do Canal 0
285 AO1 % QW4 WORD Valor do Canal 1

Os grupos de operandos reservados Entradas Digitais Bloco 0, Entradas Digitais Bloco 1,

Tabela 6-9. Operandos Reservados

Entradas Digitais Bloco 2, Entradas Analdgicas, Saidas Digitais Bloco 0, Saidas Digitais Bloco 1

e Saidas Analdgicas séo declarados na arvore de configuragao.
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7. APLICACOES ESPECIAIS COM SERIAL RS-232

Este capitulo descreve como a interface serial RS-232 (COM1) pode ser utilizadas em
aplicacbes especiais que exijam a utilizacdo de sinais de controle (RTS, CTS, DTR e DSR),
além dos sinais de dados normais (TXD e RXD).

HANDSHAKE DE HARDWARE RTS/CTS EM MODEMS RADIO

Um radio geralmente tem sua portadora comutada (ligada) apenas quando esta transmitindo, e
desligada quando n&o esta transmitindo. Isso ocorre pelos seguintes motivos:

* para economizar energia enquanto o radio nao estiver transmitindo
* para evitar o superaquecimento do transmissor
e para que outro radio possa utilizar a mesma frequéncia enquanto este nao estiver transmitindo

Em transceptores de radio manuais (walkie-talkies), por exemplo, normalmente existe um botao
de PTT (push to talk) que o operador deve pressionar antes de falar e soltar depois de ter
falado. No caso de transmissao de dados via modems radio, a saida RTS do controlador deve
ser utilizada para acionar o PTT do radio e ligar a portadora. Depois de ligar o PTT, em tese, o
controlador poderia comecar a transmitir os dados atraveés de sua saida TXD. No entanto, na
pratica, existe um atraso de estabilizacdo da portadora. Como resultado, ao acionar o RTS (PTT
do radio), a portadora € ligada, mas somente depois de algum tempo a portadora se estabiliza
e € reconhecida pelo(s) radio(s) receptor(es). Este tempo varia de acordo com o modelo de
cada modem radio. Por fim, para que o controlador sincronize 0 momento em que pode iniciar
a transmissao de dados (TXD), o modem radio lhe devolve uma saida (CTS), que é ligada na
entrada CTS do controlador.

Portanto, o protocolo de transmisséo de dados entre o controlador e o modem radio, chamado
de handshake RTS/CTS, se estabelece da seguinte maneira:

1. Quando o controlador deseja transmitir, ele liga sua saida RTS, que esta ligada na entrada
RTS do modem radio. Deve-se observar que, no controlador, RTS é uma saida, e no modem
radio, RTS é uma entrada.

2. Quando o modem radio percebe que sua entrada RTS foi ligada, ele liga a portadora (PTT) e,
depois de um tempo caracteristico deste modelo de radio, liga a saida de CTS.

3. Quando o controlador percebe que sua entrada CTS foi ligada, ele inicia a transmissao

de dados via saida TXD, ligada na entrada TXD do modem radio. Deve-se observar que, no
modem radio, CTS é uma saida, e no controlador CTS é uma entrada, assim como o TXD, que
€ uma saida no controlador e uma entrada no modem radio.

4. Caso o controlador nao receba o retorno de CTS do modem radio até 1 segundo depois de
ter ligado sua saida de RTS solicitando a transmissao, o processo de transmissao é abortado, e
um erro € sinalizado (time-out de CTS).

5. Caso o CP tenha recebido o retorno de CTS antes de 1 segundo, € iniciada a transmissao
de dados via TXD. A saida de RTS é desligada assim que a transmissao de dados encerra. O
modem radio, ao perceber o desligamento de sua entrada RTS, desliga sua portadora (PTT) e
sua saida CTS.
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A figura a seguir mostra o timming dos sinais RTS, CTS e TXD durante uma transmissao de
dados. Além disso, o item DCD (detec¢ao da portadora) ilustra o que acontece no sinal DCD de
um radio que esta recebendo esta transmissao de dados. E o item RXD ilustra o que acontece
no sinal RXD de um radio que esta recebendo esta transmisséao de dados.

LADO DO TRANSMISSOR:

RTs ___ | , Ii
|

ctrs i+ | :
™ I

LADO DO RECEPTOR: |

DCcD — E I

o ¢ .

Figura 7-1. Timming dos Sinais RTS, CTS e TXD

A figura seguinte ilustra como deve ser feita a conexao entre o CP e o modem radio.

CP MODEM RADIO

RTS ——» HRTS
CTS 4———— CTS
TXD |———» TXD
RXD 4+— RXD
GND GND
DCD

Figura 7-2. Conex@o do CP com um Modem Réadio

ATENCAO:

Alguns modems radio mais modernos e inteligentes dispensam a utilizacdo do handshake RTS/CTS, uma
vez que o cabo de interconexdo com o CP torna o uso dos sinais RTS e CTS desnecessario. Esses modems
radio gerenciam automaticamente a ativacao e desativacdo da portadora (PTT), analisando o sinal de
dados (TXD). Este gerenciamento é feito através de microprocessador ou de outro circuito inteligente
instalado no modem radio.
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HANDSHAKE DE HARDWARE RTS/CTS EM CONVERSORES RS-485

Conversores RS-485 sao instalados em barramentos onde dois ou mais equipamentos com
interface RS-485 podem coexistir, compartiihando um mesmo meio fisico para transmissao
e recepgao. Sendo assim, somente um dos conversores pode transmitir dados em um
determinado instante, a fim de evitar a colisdo de dados.

De maneira similar, no caso dos modems radio, o sinal de RTS deve ser utilizado para habilitar
o transmissor do conversor RS-485. Enquanto o conversor RS-485 nao esta transmitindo, deve
manter seu transmissor desabilitado ou em “alta impedancia’

A principal diferenca entre modems radio e conversores RS-485 geralmente é o tempo

de estabilizagao da portadora: nos modems, o tempo é consideravel, da ordem de alguns
milésimos de segundo; ja no caso de conversores RS-485, assim que o sinal RTS é ativado ja
se pode iniciar a transmissao de dados via TXD. Isso dispensa o teste de CTS, necessario no
caso de modems radio.

No entanto, para nao criar outro tipo de handshake, utiliza-se exatamente 0 mesmo handshake
de RTS/CTS descrito para modems radio. A maior parte dos conversores RS-485 ativa sua
saida CTS imediatamente apds receber sua entrada RTS, ou até interconecta seus pinos de
RTS e CTS. Se o conversor nao possuir o pino de CTS, pode-se providenciar uma interconexao
no cabo.

Existem dois métodos recomendados de interconexao entre o controlador e um conversor
RS-485. A figura a seguir mostra esses dois métodos.

CP CONV. RS-485
RTS » RATS
CTs CTS O conversor
TXD TXD = 10ssui saida CTS
RXD RXD
GND GND
CP CONV. RS-485
RTS »| RTS
CTS 4J O conversor néo
TXD o TXD €= 0s5ui saida CTS
RXD RXD
GND GND

Figura 7-3. Conex@o do CP com um Conversor RS-485

A figura abaixo mostra o timming dos sinais RTS, CTS e TXD durante uma transmissao de
dados.

RTS |

CTS
™o __ I

Figura 7-4. Timming dos Sinais RTS, CTS e TXD

b
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ATENCAO:

Alguns conversores RS-232 para RS-485 mais modernos e inteligentes dispensam a utilizacdo do
handshake RTS/CTS, uma vez que a interconexdo com o CP torna o uso dos sinais RTS e CTS
desnecessario. Esses conversores gerenciam automaticamente a ativacdo e desativacao do driver de

transmissao, analisando o sinal de dados (TXD). Este gerenciamento é feito através de microprocessador
ou de outro circuito inteligente instalado no conversor RS-232 para RS-485.
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8. GLOSSARIO

AES Funcéo para atualizagdo instantdnea das entradas e saidas digitais ou
analdgicas.

ARRAY Utilizado para declarar uma estrutura de dados que mantém uma série de
elementos do mesmo tamanho e tipo.

Backlight lluminac&o de fundo do visor.

Barramento Conjunto de sinais elétricos agrupados logicamente com a fungéo
de transferir informacdo e controle entre diferentes elementos de um
subsistema.

Bit Unidade basica de informacgéo, podendo estar no estado 0 ou 1.

Bloco Funcional

Um bloco funcional € uma POU que fornece um ou mais valores durante o
seu uso. Ao contrario da fungdo, um bloco funcional ndo fornece nenhum
valor de retorno.

Brownout Circuito eletrénico destinado a verificar a integridade do funcionamento da
fonte de alimentacé&o, utilizado para o disparo de uma Idgica de seguranga
em caso de falhas na alimentacéo.

Byte Unidade de informag&o composta por oito bits.

Ciclo Uma execucdo completa do programa aplicativo de um controlador
programavel.

CLP Controlador légico programével. Equipamento que realiza controle sob o
comando de um programa aplicativo. E composto de uma UCR, uma fonte
de alimentacéo e uma estrutura de E/S.

CcP Ver CLP.

Crosstalk E a interferéncia entre dois sinais teoricamente isolados.

Diagndstico Procedimento utilizado para detectar e isolar falhas. E também o conjunto de
dados usados para tal determinacéo, que serve para a analise e correcdo de
problemas.

Download Carga de programa ou configuragdo no CP.

Duty Cycle Percentual do tempo que um sinal periddico de onda quadrada fica em nivel
I6gico 1 em relagdo ao periodo do mesmo.

DWord Double Word. Unidade de informag¢do composta por duas Words.

Encoder Transdutores de movimento capazes de converter movimentos lineares ou
angulares em informacgées elétricas.

Estado Seguro Condicao em que o CP muda as suas saidas, digitais e analdgicas, para um
estado conhecido.

Handshake E o processo pelo qual duas méquinas afirmam uma a outra que a
reconheceu e esta pronta para iniciar a comunicacao.

Hardware Equipamentos fisicos usados em processamento de dados onde
normalmente sdo executados programas (software).

IEC Sigla para International Electrotechnical Commission, ou Comissdo
Eletrotécnica Internacional, é um drgéo internacional de normalizacdo que
prepara e publica normas internacionais no ambito elétrico, eletrénico e de
tecnologias relacionadas.

IEC 61131-3 Terceira parte da norma genérica para operagéo e utilizagdo de CPs, IEC
61131.

IHM Sigla para Interface Homem-Maquina.

Interface Dispositivo que adapta elétrica e/ou logicamente a transferéncia de sinais
entre dois equipamentos.

Interrupgéao Evento com atendimento prioritdrio que temporariamente suspende a
execucdo de um programa e desvia para uma rotina de atendimento
especffica.

Kbytes Unidade representativa de quantidade de memdria. Representa 1024 bytes.
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Linguagem de Programacéao

Um conjunto de regras e convencdes utilizado para a elaboracdo de um
programa.

MasterTool IEC

Identifica o programa da Altus adequado a norma IEC 61131-3 que permite
o desenvolvimento de aplicativos para CPs, executavel em microcomputador
com ambiente WINDOWS®.

Menu

Conjunto de opc¢ées disponiveis e exibidas por um programa no video e
que podem ser selecionadas pelo usuario a fim de ativar ou executar uma
determinada tarefa.

MODBUS

Protocolo de comunicacdo de dados para redes industriais, criado para
redes com arquitetura de mestre-escravo.

Modulo (referindo-se a
hardware)

Elemento basico de um sistema completo que possui funcées bem definidas.
Normalmente é ligado ao sistema por conectores, podendo ser facilmente
substituido.

Modulo (referindo-se a
software)

Parte de um programa aplicativo capaz de realizar uma fung¢do especifica.
Pode ser executado independentemente ou em conjunto com outros
mddulos, trocando informacgdes através da passagem de parametros.

NAVIGATION Bloco funcional para a navegacao nas telas do usuario via as teclas
direcionais “para cima” e “para baixo”.

Operandos Conjunto de oito bits numerados de O a 7.

POU Program Organization Unit, ou Unidade de Organizagdo de Programa, € uma
subdivisdo do programa aplicativo que pode ser escrito em qualquer uma
das linguagens disponiveis.

Programa Aplicativo E o programa carregado em um CP, que determina o funcionamento de uma

maquina ou processo.

Programa Executivo

Sistema operacional de um controlador programavel. Controla as fungées
basicas do controlador e a execucéo de programas aplicativos.

PTO Pulse Train Output, ou Saida de Trem de Pulsos.

PWM Pulse Width Modulation, ou Modulagdo por Largura de Pulso.

RS-232 E um padréo para troca serial de dados entre dois pontos (ponto a ponto).

RS-485 E um padréo para troca serial de dados entre dois ou mais pontos
(multipoint).

RTC Real Time Clock, ou Reldgio de Tempo Real.

Software Programas de computador, procedimentos e regras relacionadas a opera¢do
de um sistema de processamento de dados.

Tarefa Uma tarefa é uma unidade de tempo no processamento de um programa
IEC. Ela é definida por um nome, uma prioridade e por um tipo determinado
de condicdo que ira disparar o inicio da mesma.

Time-out Tempo maximo preestabelecido para que uma comunicacéo seja
completada.

UcpP Sigla para unidade central de processamento. Controla o fluxo de
informacdes, interpreta e executa as instrucées do programa e monitora os
dispositivos do sistema.

Upload Leitura do programa ou configuragao do CP.

VFO Variable Frequency Output, ou Saida de Frequéncia Variavel.

Watchdog O Watchdog, também conhecido como circuito de cdo-de-guarda, € um
circuito eletrénico destinado a verificar a integridade do funcionamento de
um equipamento.

Word Unidade de informagdo composta por dois Bytes.
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