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Condic8es Gerais de Fornecimento

Nenhuma parte deste documento pode ser copiada ou reproduzida sem o consentimento prévio e por
escrito da Altus Sistemas de Informatica S.A., que se reserva o direito de efetuar alteragBes sem
prévio comunicado.

Conforme o Cdédigo 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 automagdo industrial fabricados pela Altus sdo robustos e confiaveis devido ao
rigido controle de qualidade a que sdo submetidos. No entanto, equipamentos eletrdnicos de controle
industrial (controladores programaveis, comandos numéricos, etc.) podem causar danos as maquinas
ou processos por eles controlados em caso de defeito em suas partes e pegas ou de erros de
programacao ou instalacdo, podendo inclusive colocar em risco vidas humanas.

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

Os equipamentos fabricados pela Altus ndo trazem riscos ambientais diretos, ndo emitindo nenhum
tipo de poluente durante sua utilizacdo. No entanto, no que se refere ao descarte dos equipamentos, é
importante salientar que quaisquer componentes eletrdnicos incorporados em produtos contém
materiais nocivos a natureza quando descartados de forma inadequada. Recomenda-se, portanto, que
quando da inutilizacdo deste tipo de produto, 0 mesmo seja encaminhado para usinas de reciclagem
que déem o devido tratamento para os residuos.

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

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

A Altus garante que seus equipamentos funcionam de acordo com as descricBes contidas
explicitamente em seus manuais e/ou caracteristicas técnicas, ndo garantindo a satisfacdo de algum
tipo particular de aplicagdo dos equipamentos.

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

Pedidos de informacgOes adicionais sobre o fornecimento e/ou caracteristicas dos equipamentos e
servigos Altus devem ser feitos por escrito. A Altus ndo se responsabiliza por informacdes fornecidas
sobre seus equipamentos sem registro formal.

DIREITOS AUTORAIS

Série Ponto, MasterTool, Quark, ALNET e WebPlc sdo marcas registradas da Altus Sistemas de
Informatica S.A.

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

1. Introducéo

A Série Duo de controladores programéaveis (CP) com interface homem maquina (IHM) incorporada
é a solugdo ideal para aplicacbes que requerem controle e supervisdo em um Unico produto e
ambiente. Esta solucdo 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 aplicacdo, 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 programacdo do produto é realizada através de uma Unica ferramenta, disponibilizando para isso 6
linguagens de programagdo de CPs, sendo 5 descritas na norma IEC 61131-3: LD, ST, IL, FBD e
SFC; além de uma linguagem adicional, o0 CFC. O MasterTool IEC possui um importante recurso de
simulagdo que permite ao usudrio 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, 7 teclas de funcdo, a inovacgao
do produto também é constatada na sua apresentacao. O Duo ID possibilita que o cliente customize o
design do produto, com a sua marca de acordo com a aplicacdo e com a identidade visual da sua
empresa.

Os modelos DU350 e DU351 se diferenciam pelo tipo das saidas digitais disponiveis em cada um
deles. Enquanto o DU350 possui 14 saidas normais e 2 saidas rapidas configuraveis a transistor, o
DU351 possui 14 saidas normais a relé e duas saidas rapidas configuraveis a transistor.

Figura 1-1. Controlador DU350/DU351




1. Introducéo

O produto tem como principais caracteristicas:

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

e 20 entradas digitais isoladas, sendo 6 pontos rapidos configuraveis para 2 contadores
bidirecionais, 4 contadores unidirecionais ou para funcdes de posicionamento

e 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 funcGes de posicionamento

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

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

Visor grafico 128 x 64 — Configuravel pelo programador MasterTool IEC

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 24Vdc isolada

Memodria de aplicacdo de 256kbytes

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

Documentos Relacionados a este Manual

Para obter informagdes adicionais sobre a Série Duo podem ser consultados outros documentos
(manuais e caracteristicas técnicas) além deste. Estes documentos encontram-se disponiveis em sua
Gltima revisdo em www.altus.com.br.

Cada produto possui um documento denominado Caracteristica Técnica (CT), onde encontram-se as
caracteristicas do produto em guestdo. Adicionalmente o produto pode possuir Manuais de Utilizacdo
(o codigo do manuais sao citados na CT).

Por exemplo, 0 modulo PO2022 tem todos as informacdes de caracteristicas de utilizacdo e de
compra, na sua CT. Por outro lado, 0 PO5063 possui, além da CT, um manual de utilizacéo.

Aconselha-se os seguintes documentos como fonte de informacéo adicional:

e Caracteristicas Técnicas (CT) do Produto — CT113100
e MasterTool IEC Manual de Utilizacdo — MU299606

Inspecéao Visual

Antes de proceder a instalacéo, € recomendavel fazer uma inspecdo visual cuidadosa dos
equipamentos, verificando se ndo ha danos causados pelo transporte. Verifique se todos 0s
componentes de seu pedido estdo em perfeito estado. Em caso de defeitos, informe a companhia
transportadora e o representante ou distribuidor Altus mais préximo.

CUIDADO:

Antes de retirar os médulos 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 médulo néo serdo ultrapassados.

E importante registrar o nimero de série de cada equipamento recebido, bem como as revisées de
software, caso existentes. Essas informagOes serdo necessarias caso se necessite contatar o Suporte
Técnico da Altus.



http://www.altus.com.br/
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Suporte Técnico

Para entrar em contato com o Suporte Técnico da Altus em S&o Leopoldo, RS, ligue para +55-51-
3589-9500. Para conhecer os centros de Suporte Técnico da Altus existentes em outras localidades,
consulte nosso site (www.altus.com.br) ou envie um email para altus@altus.com.br.

Se 0 equipamento j& estiver instalado, tenha em maos as seguintes informagdes ao solicitar
assisténcia:

0s modelos dos equipamentos utilizados e a configuracdo do sistema instalado.

0 numero de série da UCP.

a revisdo do equipamento, indicada na etiqueta afixada na traseira do produto.

a versdo do software executivo encontrado na tela especial INFORMATION.

o contetdo do programa aplicativo, obtido através do programador MasterTool IEC.
a versdo do programador utilizado.

Mensagens de Adverténcia Utilizadas neste Manual

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

PERIGO:
Relatam causas potenciais, que se ndo observadas, levam a danos a integridade fisica e saude,
patriménio, meio ambiente e perda da producéo.

CUIDADO:
Relatam detalhes de configuracgao, aplicacéo e instalacdo que devem ser seguidos para evitar
condicBes que possam levar a falha do sistema e suas consequéncias relacionadas.

ATENCAO:
Indicam detalhes importantes de configuracéo, aplicacdo ou instalagdo para obtencdo da maxima
performance operacional do sistema.
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2. Descricao Tecnica

Este capitulo apresenta todas as caracteristicas técnicas dos controladores DU350 e DU351.

Caracteristicas Gerais

DU350, bU351

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, Freqiiéncia ou saida
digital

Contadores rapidos

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

Entradas analégicas

4 entradas analdgicas
0alOVouO0a20mAou4a20mA

Saidas analégicas

2 saidas analdgicas
0al0Vou0a20mA

Rel6gio de tempo real RTC

Sim, autonomia de 15 dias sem alimentagdo. Resolugéo 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, nao isolada

Circuito de cdo-de-guarda Sim
Tens&o de alimentacao externa | 19 a 30 Vdc
Consumo 24V 350 mA
Poténcia 8,4W

Interrupgdo maxima de fonte de
alimentacao

10 ms @ 24 Vdc

Isolacé@o dafonte de
alimentacao

Sim

Tempo de inicializagao

10 segundos

Normas atendidas

IEC 61131-3 2003

Peso 600 g
Temperatura de operacéo 0a60°C
Temperatura de armazenagem |-20 a 75°C
Protecéo painel frontal IP 54
Protecéo painel traseiro IP 20

Dimensdes

180,1 x 144,1 x 51 mm

Tabela 2-1. Caracteristicas Gerais
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Notas

Relégio 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.

Entradas Digitais

DU350, DU351

NUumero de entradas 20 entradas digitais divididas em 3 grupos de isolagao:
100..108 - 9 entradas — Grupo 0

110..118 - 9 entradas — Grupo 1

120..121 - 2 entradas — Grupo 2

Tensao de entrada 14 a 30 Vdc em relagdo ao comum para estado 1

0 a5 Vdc em relagdo ao comum para estado 0

Corrente de entrada 5 mA (24 Vdc em relagdo ao comum) — Entradas comuns
15 mA (24 Vdc em relagdo ao comum) — Entradas rapidas
Tipo de entrada “sink” tipo 1
Impedancia de entrada 4,3 KQ - Entradas comuns
1,5KQ - Entradas rapidas
Isolagao 2000 Vac por um minuto entre cada grupo de entrada

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

Configuragao do borne As entradas digitais estéo divididas em 3 conectores (grupos de
isolacao) isolados entre si e isolados do circuito légico. Cada
conector é constituido de um borne para cada entrada e um borne
para a referéncia de tensao.

100 a 108 — entrada 0 a 8 do grupo de isolagéo O.
110 a 118 — entrada 0 a 8 do grupo de isolacéo 1.
120 a 121 — entrada 0 a 1 do grupo de isolacéo 2.
CO — comum do grupo de isolagéo 0.
C1 - comum do grupo de isolagdo 1
C2 — comum do grupo de isolagdo 2

As entradas 100 a 102 e 110 a 112, sdo entradas rapidas, as
entradas rapidas 100 a 102 pertencem ao Bloco 0 de entradas
répidas e as entradas rapidas 110 a 112 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
Indicagéo de estado Pode ser visualizado nas telas padrdes do produto

Tabela 2-2. Caracteristicas Entradas Digitais

Notas

Tempo de resposta: O tempo maximo de resposta para entradas digitais comuns serd o tempo de resposta mais o tempo
maximo de ciclo.
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Saidas Digitais a Transistor (DU350)

DU350

NUumero de saidas comuns 14 saidas digitais a transistores divididas em 2 grupos de
isolac&o:

Q02 a Q07 — 6 saidas — Grupo 0

Q10 a Q17 — 8 saidas — Grupo 1

Corrente maxima por ponto 05A

Tipo de saida Transistor “source”

Tempo de comutagédo 600 us

Frequéncia méaxima de 250 Hz, com carga externa minima de 12500 Q

chaveamento com carga

Indicagéo de estado Pode ser visualizado nas telas padrées do produto

Protecdes Diodo TVS em todas as saidas a transistor

Tensao de operacédo 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

Impedancia de saida 500 mQ

Configuragao do borne As saidas digitais a transistor estao divididas em 2
conectores(grupos de isolagdo). Cada conector é constituido de
um borne para cada saida, um borne para o contato
comum(alimentacao) e um borne de referéncia 0V.

Q02 a Q07 — saida a transistor 2 a 7 do grupo de isolagédo 0O
Q10 a Q17 — saida a transistor 0 a 7 do grupo de isolagéo 1
C5 — 0V grupo de isolagéo 0.(compartilhado com as saidas
répidas)

C6 — Alimentac&o grupo de isolagdo 0. (compartilhado com as
saidas rapidas). Tensdo maxima 30 Vdc

C7 -0V grupo de isolacéo 1

C8 — Alimentagé&o grupo de isolagcdo 1. Tensdo maxima 30 Vdc

Tabela 2-3. Caracteristicas das Saidas Digitais a Transistor

Notas

Corrente maxima por ponto: As saidas a transistor ndo possuem protecao contra sobre-corrente, em caso de
necessidade de protecao das saidas deve ser utilizado fusivel externo ao produto.

Configuragéo do borne: O grupo de isolagdo 0 possui duas saidas rapidas a transistor(Q00, Q01).




2. Descricao Técnica

Saidas Digitais a Relé (DU351)

Notas

DU351

NUmero de saidas

14 saidas digitais a relé divididas em 2 grupos de isolag&o:
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 5 mA

Vida util esperada

10x10* operacdes com carga nominal

Tempo méaximo de comutagao

10 ms

Frequiéncia méaxima de
chaveamento

0,5 Hz maximo com carga nominal

Indicagéo de estado

Pode ser visualizado nas telas padrées do produto

Tensao maxima(C6,C8)

30 Vdc grupo de isolagéo 0
30 Vdc grupo de isolagéo 1
240 Vac grupo de isolagdo 1

Isolagéo

2000 Vac por um minuto entre cada grupo de saida
2000 Vac por um minuto entre grupo de saida e circuito l6gico

Resisténcia de contato

<250 mQ

Configuragao do borne

As saidas digitais a relé estdo divididas em 2 conectores(grupos
de isolagdo). 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 arelé 2 a 7 do grupo de isolagéo 0
Q10 aQ17 —saida arelé 0 a 7 do grupo de isolagéo 1
C5 — ndo utilizado para as saidas a relé

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

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

A utilizac6es de tensdo alternada no pino C6 causara danos
irreversiveis ao produto

C7 — Pino ndo utilizado para as saidas arelé
C8 — Pino ligado ao comum de todos relés do grupo de isolagéo 1

Tabela 2-4. Caracteristicas das Saidas Digitais a Relé

Corrente maxima por ponto: As saidas a relé nao possuem protecao contra sobre-corrente, em caso de necessidade de

protecao das saidas deve ser utilizado fusivel externo ao produto.
Configuragao do borne: O grupo de isolagao 0 possui duas saidas rapidas a transistor(Q00, Q01).

ATENCAO:

A utilizacdo de tensdo alternada no pino C6 causard danos irreversiveis ao produto.
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Saidas Digitais Rapidas

Notas

DU350, DU351

NUmero de saidas 2 rapidas:
Q00 e Q01

Corrente maxima por ponto 05A
Tipo de saida Transistor “source”
FreqUéncia maxima de geracdo |50 KHz
de pulsos
Largura de pulso minima CARGA EXTERNA MINIMA TEMPO DE PULSO MINIMO
@ 24V Sem carga 20 us

1000 Q 4 us

50 Q 2 us

Indicagéo de estado

Através de operandos fixos reservados

Protec6es

Diodo TVS em todas as saidas a transistor

Tensao de operacéo

10 a 30 Vdc

Isolagéo

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

Configuragao do borne

As saidas rapidas estédo 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 (alimentac&o) e um borne
de referéncia OV.

Q00 a Q01 — saida rapida 0 a 1 do grupo de isolagdo 0
C5 — 0V grupo de isolagéo 0 (compartilhado com as saidas Q02 a
Q07 a transistor (DU350))

C6 — Alimentacgé&o grupo de isolagcdo 0 (compartilhado com as
saidas Q02 a Q07 arelé (DU351)/transistor (DU350)).Tenséo
maxima 30 Vdc

Modos de saida

PTO, VFO e PWM

NUmero maximo de saidas
rapidas utilizadas

2

Funcdes executadas via
software

PTO VFO/ PWM

Escrita do valor do nimero de
pulsos a serem gerados
Escrita do nimero de pulsos a
serem gerados na
aceleracao/desaceleracéo

Inicio/Fim de operacgédo das
saidas

Diagnosticos das saidas rapida | Diagnésticos das saidas rapidas

Monitoragéo do estado atual
das saidas rapidas

Escrita do valor da freqiiéncia a
ser gerado em Hz(1 Hz a 50
KHz)

Escrita do Duty Cycle das
saidas de 0 a 100%

Inicio/Fim de operagdes das
saidas

Forma de acessos aos
registradores das saidas
rapidas

Em operandos fixos reservados

Tabela 2-5. Caracteristicas Saidas digitais Rapidas

Corrente maxima por ponto: As saidas rapidas a transistor ndo possuem protecao contra sobre-corrente, em caso de
necessidade de protecdo das saidas deve ser utilizado fusivel externo ao produto.

FuncOes executadas via software: Variagdo de 1 em 1Hz ou de 1 em 1% para as configuragdes de freqiiéncia e duty

cycle respectivamente.




2. Descricao Técnica

ATENCAO:

aproximadamente 100 us.

Durante a energizagdo do produto as saidas rapidas podem alterar seu estado por um periodo de

Entradas Analdgicas

Notas

DU350, DU351

Numero de entradas

4 entradas analdgicas néo isoladas do circuito légico

Tipo de entrada

Tenséo: 0 a 10 Vdc
Corrente: 0 a20 mA, 4 a 20 mA

Resolugéo do conversor

12 bhits

Configuragao do borne

AVO0 — entrada de tenséo canal 0
AlO — entrada de corrente canal 0
C9 — comum para entradas 0 e 1
AV1 — entrada de tenséo canal 1
All — entrada de corrente canal 1
AV2 — entrada de tenséo canal 2
Al2 — entrada de corrente canal 2
C10 — comum para entradas 2 e 3
AV3 - entrada de tensédo 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

Protec6es

Diodo TVS em todas as entradas analdgicas

Tempo de atualizacédo

60 ms

Tabela 2-6. Caracteristicas das Entradas Anal6gicas

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

Modo de Tensao

Notas

DU350, bU351

Preciséo

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

Crosstalk DC a 100 Hz

- 30dB

Impedancia de entrada

1,1 MQ

Tensdo maxima/minima
continua sem dano

12 Vdc/ -0.3 vdc

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

Folga de escala

3%

Tabela 2-7. Caracteristicas das Entradas no Modo Tensao

Filtragem: O valor da constante de tempo podera variar 10% do seu valor nominal. O desvio maximo do valor da
constante de tempo é igual a taxa de amostragem. Ex: Selecionando a constante de tempo de 140 ms. O tempo maximo
para o valor de tensdo 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 calibragdo de um determinado sensor utilizado.
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Modo de Corrente

DU350, DU51
Preciséo + 0,3% do fundo de escala @ 25°C
+0,015% / °C do fundo de escala
Crosstalk DC a 100 Hz - 30dB
Impedancia de entrada 1245 Q
Corrente maxima/minima 25 mA/-2mA
continua sem dano
Filtragem Constante de tempo configuravel:
2ms,90ms,1soul5s
Escala Faixa Contagem Sensibilidade
0-20 mA 0 a 30.000 5,1 nA
4-20mA 0 a 30.000 5,1 pA
Diagnéstico Corrente abaixo de 3,8 mA (valido somente quando utilizado
escala de 4 a 20 mA para sinalizar um possivel rompimento de um
fio)
Folga de escala 4%

Tabela 2-8. Caracteristicas das Entradas no Modo Corrente

Notas

Filtragem: O valor da constante de tempo poderé variar 10% do seu valor nominal. O desvio méaximo do valor da
constante de tempo é 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: 1 s * 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 calibragdo de um determinado sensor utilizado.

Saidas Analdgicas

DU350, DU351

NUumero de saidas

2 saidas analégicas néo isoladas do circuito légico

Tipo de saida

-Tens&o: 0 a 10 Vdc
-Corrente: 0 a 20 mA

Resolucéo do conversor

12 bits

Configuragéo do borne

C3 — comum para a saida AOQ.

AOO0 - saida analogica 0. (Configuravel por software como tenséo
ou corrente),

C4 — comum para a saida AO1

AO1 - saida analégica 1 (Configuravel por software como tenséo
ou corrente)

Protecbes

Diodo TVS em todas as saidas analdgicas.

Parametros configuraveis

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

Tabela 2-9. Caracteristicas das Saidas Analdgicas
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Modo de Tenséao

Notas

DU350, bU351

Preciséo

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

Crosstalk DC a 100 Hz

- 30dB

Impedancia de saida 22 Q)

Impedancia minima de carga 600 Q

Protecédo contra curto circuito | Sim

Tempo de atualizagédo 1ms

Tempo de estabilizacéo 4 ms

Escala Faixa Contagem Resolucdo
0-10V 0 a 30.000 2,59mV

Folga de escala 4%

Indicagao de sobre carga

Sim (tipicamente cargas com impedancia menor que 500 Q)

Tabela 2-10. Caracteristicas das Saidas no Modo Tensao

Modo de Corrente

Notas

Tempo de atualizagdo: Tempo maximo entre o final de um ciclo e a atualizacao das saidas.
Tempo de estabilizagdo: Tempo méaximo para estabilizacdo do sinal da saida com uma carga resistiva maior ou igual a

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.

DU350, bU351

Preciséo

+ 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 atualizacéo 1ms

Tempo de estabiliza¢&o 4 ms

Escala Faixa Contagem Resolugcdo minima
0-20mA 0 a 30.000 5,2 uA

Folga de escala 4%

Indicacéo de lago aberto

Sim (tipicamente cargas com impedancia maior que 650 Q)

Tabela 2-11. Caracteristicas das Saidas em Modo Corrente

Tempo de atualizagdo: Tempo maximo entre o final de um ciclo e a atualizagao das saidas.
Tempo de estabilizagdo: Tempo maximo para estabilizagcdo do sinal da saida com uma carga resistiva menor ou igual a

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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2. Descricao Técnica

Contadores Réapidos

DU350, bU351

NUumero 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 operacao 4.294.967.295

Frequéncia maxima de entrada 40 kHz para o Bloco 0 e 20kHz para o Bloco 1
Configuragao 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 Bidirecional) ou Contador 3(modo
Unidirecional) do bloco 1

112 — Entrada Configuravel bloco 1

Parametros configuraveis Modo do contador

Funcgé&o das entradas

Funcao das saidas
Registradores de comparacéo

Tabela 2-12. Caracteristicas dos Contadores Rapidos

Canal Serial Local

DU350, bu351
Meio fisico RS-232
Protocolo MODBUS RTU mestre e escravo, comunicagao com
programador MasterTool IEC e protocolo genérico
Sinais de hardware RTS, CTS, DCD, DTR e DSR
Isolagdo com circuito l6gico Né&o
Conector RJ45

Tabela 2-13. Caracteristicas do Canal Serial RS-232
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Canal Serial RS-485

Caracteristicas de Software

Notas

DU350, bU351

Meio fisico RS-485

Protocolo MODBUS RTU mestre e escravo e protocolo genérico
Terminagéo interna Nao

Isolag@o com circuito l6gico N&o

Conector RJ45

Tabela 2-14. Caracteristicas do Canal Serial RS-485

DU350, bU351

Linguagem de programagao

IL, ST, LD, SFC, FBD e CFC

Programacao on-line

Nao

Converséao de linguagem

Converséo dos codigos de linguagem disponivel

Meméria de aplicativo

256 kbytes

Ocupacédo média de meméria
por instrucéo IL

1000 instrugdes a cada 7 kbytes

Meméria para download de 256 kbytes

codigo fonte

Meméria de dados do tipo | 128 bytes

Meméria de dados do tipo Q 128 bytes

Meméria de dados do tipo M 6656 bytes

Meméria Global 6656 bytes

Retentividade Memodria ndo volatil de 1250 Bytes
Namero de POUs 300

Programador da IHM

Incluso na mesma interface do programador da aplicagao

Simulador

Simulador de CP para testes de aplicagdo sem necessidade de

equipamento

Funcdes avancadas

Disponiveis bibliotecas para controle avangado

Tabela 2-15. Caracteristicas de Software

Memoria de dados tipo | e Q: A opgao “Sem verificagdo de enderegos” em “Configuragdes de dispositivo” esta
normalmente nao selecionada. Neste caso somente é possivel utilizar na aplicagéo os enderegos associados as entradas
e saidas digitais e analdgicas do DU350 e DU351. Caso esta opgao seja selecionada toda a faixa podera ser utilizada.

Memoria 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.

Versdo de Software: Os dados da tabela se referem a meméria disponivel a partir da versao 1.10 do executivo do DU350
e DU351.

Retentividade: Quando uma variavel retentiva é apontada para um endereco direto %l, %Q ou %M, os controladores
DU350 e DU351 néo tratam estas variaveis como retentivas.
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2. Descricao Técnica

Compatibilidade com Demais Produtos

Caodigo Descrigéo
MT8200 MasterTool IEC versdo 1.0 ou superior

Tabela 2-16. Compatibilidade

Notas
Caracteristicas: Algumas das caracteristicas descritas nesta CT est&o disponiveis somente em determinadas versdes do
MasterTool IEC e do software do DU350 e DU351. Para maiores detalhes consulte as se¢8es especificas das

caracteristicas.

Desempenho

Mapa de Memoéria
Os controladores DU350 e DU351 possuem as seguintes areas de memarias disponiveis para a
aplicacdo do usuario:

Memoria Tipo Tamanho
Cédigo néo volatil Codigo da Aplicagao 256 kbytes
Operandos Globais 6656 bytes
Operandos Meméria (%M) 6656 bytes

Dado volatil
Operandos Entrada (%l) 128 bytes
Operandos Saida (%Q) 128 bytes
Dado néo volatil Operandos Retentivos 1250 bytes

Tabela 2-17. Quantidade de Operandos

Os operandos globais sdo utilizados em declaragdes de operandos sem um endereco definido pelo
usuario. Para cada tarefa adicionada ao projeto, o sistema utiliza até 35 bytes da memoria de
operandos globais. Em caso de utilizacdo de bibliotecas externas (Standard.lib, SysLibTargeVisu.lib,
...) 0 sistemas aloca a memdria necessaria para as bibliotecas na area de Operandos Globais.

Tempos de Aplicacao
Na tabela abaixo, encontram-se 0s tempo necessario para realizacdo de diferentes instrucdes nos
controladores DU350 e DU351. Todas as medi¢Ges foram feitas em linguagem ladder:

Instrucéo Operandos Tempos instrucdes (us)

Overhead indiferente 26 us

0Ly I(_:lcr;:gstocsom e indiferente 94,4 us
1000 Chamadas de Funcgéo indiferente 864 us
BYTE 404 us

1000 Multiplicac6es WORD 440 us

REAL 1610 us

BYTE 388 us

1000 Somas WORD 416 us

REAL 1608 us

Tabela 2-18. Tempos de Instrucdes

O overhead € calculado executando um programa sem nenhuma instrugao.
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2. Descricao Técnica

RestricOes de Linguagem

Os controladores DU350 e DU351 ndo suportam tipos de operandos de 64 bits. Sao eles: LWORD,
LINT, LREAL e ULINT.

ATENCAO:

E possivel tratar LREAL como REAL assinalando esta op¢ao no programador MasterTool IEC.
Porém esta opcdo ird apenas tratar substituir estes tipos de variaveis fazendo com que as mesmas
sejam tratadas como REAL, ou seja, variaveis de 32 bits.

Restricdes de Software

Os controladores DU350 e DU351 ndo suportam a utilizacdo de breakpoint (possibilidade de
congelar a execugdo do aplicativo para monitoracao e depuracdo) no modo “logado”. A restri¢do

abrange as fun¢des de Alternar breakpoint, Dialogo de breakpoint, Sobrepasso, Passo a passo e
Ciclado, todas no menu Comunicacao.

RestricGes de Tipos de Variaveis
Os controladores DU350 e DU351 ndo suportam a utilizacdo de variaveis do tipo PERSISTENT.
Quando uma variavel retentiva é apontada para um endereco direto %l, %Q ou %M, os controladores
DU350 e DU351 ndo tratam estas variaveis como retentivas.

Tempos de Inicializagao

Os controladores DU350 e DU351 possuem tempo de inicializagdo de 10 segundos.

Tempos de Saidas Analdgicas

Os controladores DU350 e DU351 possuem intervalo de atualizacdo das saidas analdgicas de tensao
e corrente igual ao tempo de ciclo de programa. Em caso de utilizacdo da fungéo
AES ANALOG_OUTPUT as saidas sdo atualizadas no momento da chamada da funcéo.

Tempos de Entradas Analdgicas

Os controladores DU350 e DU351 possuem intervalo de atualizacdo das entradas anal6gicas de
tensdo e corrente de 60 ms. Em caso de utilizacdo da funcdo AES_ANALOG_INPUT as entradas
analdgicas permanecem com o intervalo de atualizacdo de 60 ms, porém os operandos Alx sdo
atualizados com o valor do altimo 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.
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2. Descricao Técnica

CUIDADO:

A comunicagéo com o Programador MasterTool IEC ¢ 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 comunicagao no MasterTool IEC. Caso 0
tempo de ciclo longo seja causado por algum problema na légica 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 n&o 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, é possivel aumentar o tempo
de time-out da interface de programacao, para isso € necessario entrar em “Projeto” 2>
“Opgoes...” > “Ambiente de Trabalho” e alterar os valores dos campos “Timeout de
comunicacao [ms]” e “Timeout de comunic. para download [ms]”. O tempo de timeout padrio
do MasterTool IEC é de 2000 ms para ambos 0s campos.

Desempenho das Entradas Rapidas

As entradas rapidas necessitam de mais processamento em funcdo do aumento da freqiiéncia nas
entradas. O processamento requerido varia conforme a configuracdo dos blocos contadores. A tabela
abaixo descreve o processamento dedicado aos periféricos de contagem rapida, com diferentes
configuracdes dos contadores e 0 quanto ha de processamento livre para a aplicagdo em cada caso.

Bloco 0 Bloco 1 Processamento (%)
Contador 0 | Contador 1 Contador 0 | Contador 1 Contadores Aplicativo
1 Modo O - 40 kHz Modo O - 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 O - 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 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 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%

Tabela 2-19. Processamento livre para aplicativo
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2. Descrigcao Técnica

Dimensodes Fisicas

180.1 -
Ik
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g
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Figura 2-1. Dimensional DU350 e DU351
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2. Descricao Técnica

Dados para Compra

Itens Integrantes
A embalagem do produto contém os seguintes itens:

e mddulo DU350 ou DU351
e 8 conectores
e guia de instalacdo
Cdédigo do Produto
O seguinte codigo deve ser usado para compra do produto:

Caodigo Denominagéo
DU350 CP COM IHM 20ED 16SDT 4EA 2SA
DU351 CP COM IHM 20ED 14SDR 2SDT 4EA 2SA

Tabela 2-20. Modelos da Série Duo

Produtos Relacionados

Os seguintes produtos devem ser adquiridos separadamente quando necessario:

Cédigo Denominagéao

AL-1714 Cabo RJ45 — RJ45 RS-232 (PICCOLO)
AL-1715 Cabo RJ45-CFDB9

PO8500 Cabo de Expanséao 0,4 m

PO8501 Cabo de Expansédo 1,4 m

PO8525 Derivador e Terminacéo p/ rede RS-485
FBs-USB-232M9 Cabo Conversor USB-SERIAL

Tabela 2-21. Produtos relacionados

Notas

AL-1715: este cabo possui um conector serial RJ45 e outro DB9 RS-232C fémea padréo IBM/PC. Deve ser utilizado para
comunicagdo do modulo com o software programador MasterTool IEC, e para interface de comunicagdo RS-232 ponto-a-
ponto utilizando o protocolo MODBUS RTU.

AL-1714: este cabo possui um conector RJ45 em cada extremidade, € utilizado para interface de comunicagdo RS-232
ponto-a-ponto entre dois controladores DU350/DU351, utilizando o protocolo MODBUS RTU.

PO8500 e PO8501: este cabo possui um conector RJ45 em cada extremidade, é utilizado para conectar o derivador RS-
485 PO8525 com a porta serial RS-485 do DU350 ou do DU351.

P0O8525: este madulo é utilizado para derivagéo e terminagdo de uma rede RS-485. Para cada n6 da rede deve existir um
PO8525. No conector RJ45 do PO8525 deve ser conectado a interface de comunicagdo RS-485 do DU350 ou do DU351.
Os P0O8525 que estiverem nas extremidades da rede devem ser configurados como terminagdo, o restante como
derivacao.

FBS-USB-232M9: este médulo é utilizado para permitir a conexao da interface de comunicagao RS-232 dos controladores
DU350 e DU351 a uma interface padrdo USB de um microcomputador.
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3. Configuracéo

3. Configuracao

Os controladores DU350 e DU351 sédo configurados e programados através do software MasterTool
IEC. A configuragdo realizada define o comportamento e modos de utilizacdo dos periféricos e
caracteristicas especiais dos controladores. A programacao representa a aplicacao desenvolvida pelo
usuério, também chamada de aplicativo.

Gerais
Os controladores DU350 e DU351 possuem algumas configuragdes gerais que sdo realizadas através
da escrita em alguns operandos especiais. Estes operandos especiais, ja estdo previamente mapeados
em uma regido especifica de memoria. Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global
(simplesmente utilizando o nome do operando em qualquer POU do projeto). S&o eles:
CONTRASTE = Percentagem do contraste [0 — 100%)]
BACKLIGHT = Tempo de backlight [0 — 255s]
Os nomes dos operandos e 0 modo de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista de operandos
especiais na se¢do “Manutencdo” - “Diagnosticos” - “Lista de Operandos Reservados”.
Barramento
Os controladores DU350 e DU351 possuem Entradas e Saidas descritas na sua arvore de
configuracdo como barramento. Para fazer acesso a arvore de configuracdo, abra o MasterTool IEC
e clique em “Configuracdo do CP”, localizada na aba “Recursos”. Em seguida o médulo
“Configuracdo do CP” deve ser expandido. Nesta aba pode ser visualizado e configurado a maioria
das configuracfes necessarias para a utilizagao dos controladores DU350/DU351.
O modulo “Barramento” pode ser acessado, clicando no “+” para expandir suas opgoes.
Fif Configuracio do CP
El-- &% Configuragéo do CP
B 42 Comunicagdo[Fl]
....... ﬁ COMA [FL]
------- M COMZIFIX]
B .4 Barramento[F[x]
------- ®{ Entradas[FI]
------- & saidas(Fiq
B & Eventos Externos[FI<]
Figura 3-1. Barramento
Entradas

Os controladores DU350 e DU351 possuem as suas entradas dividas em:

e Entradas Digitais

e Entradas Analdgicas

e Entradas Rapidas

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

Entradas Digitais 0/1/2

FEE Configuracio do CP

o e

& Configuragdo do CP

. 2 Comunicagdo[FIx]

; k COMA[FI]

e COMZIFIH]

B 4 Barramento[Fx]

Bl #] Entradas[FIx]

- 33 Entradas Digitais O[Fx]

34 Entradas Digitais 1[F[x]

-~ %3 Entradas Digitais 2[F1%]
- S Entradas Analogicas[FI]

-] Entradas Rapidas[Fx]

E--- 4 Saidas[Flx
E-- & Eventos Externos[Flx]

Figura 3-2. Entradas

Os controladores DU350 e DU351 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
estdo definidas neste manual como Entradas Digitais Comuns. Os 3 blocos estdo divididos da
seguinte estrutura:

Numero de
entradas

20 entradas digitais divididas em 3 grupos de isolag&o:

100..108 - 9 entradas — Grupo 0
110..118 - 9 entradas — Grupo 1
120..121 - 2 entradas — Grupo 2

Tabela 3-1. Descricdo 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 funcéo de entrada rapida esteja configurada, todas
as 20 entradas trabalham como entradas digitais comuns.

Todas as entradas digitais estdo previamente atribuidas a operando 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
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3. Configuracéo

118 Entrada Digital 118
BLOCO 2

120 Entrada Digital 120

121 Entrada Digital 121

Tabela 3-2. Distribuicio dos Blocos de Entradas Digitais

Estes operandos especiais, ja estdo previamente mapeados em uma regido especifica de memoria.
Desta 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 segdo “Manutengdo” -
“Diagnosticos” - “Lista de Operandos Reservados”.

Entradas Analdgicas

Os controladores DU350 e DU351 possuem 4 entradas anal6gicas. Cada canal possui 3 tipos de
configuragéo, sendo elas independentes entre canais de:

e Tensdo: 0a 10 Vdc
e Corrente: 0 a 20 mA
e Corrente: 4 a 20 mA

As entradas analégicas encontram-se nos pinos descritos na tabela abaixo

Configuracgéo do borne AVO0 — entrada de tenséo canal 0
AlO — entrada de corrente canal 0
AV1 — entrada de tenséo canal 1
All — entrada de corrente canal 1
C9 — comum para entradas O e 1

AV2 — entrada de tens&o canal 2
Al2 — entrada de corrente canal 2
AV3 - entrada de tens&o canal 3
Al3 — entrada de corrente canal 3
C10 — comum para entradas 2 e 3

Tabela 3-3. Descricéo dos Pinos de Entradas Analbgicas

A configuracdo das entradas é feita através da arvore de configuracdo. Para realizar a configuracéo,
abra o MasterTool IEC e clique em “Configuragdes do CP”, localizada na aba “Recursos”. Em
seguida o médulo “Configuragdo do CP” deve ser expandido. Nesta aba encontram-Se a maioria das
configuracdes necessarias para a utilizacdo do DU350/DU351.

As configuragdes das entradas analdgicas estdo localizadas no médulo “Barramento”. Ao expandir
este modulo irdo aparecer os modulos “Entradas” e “Saidas”. Para a configuracdo das entradas
analdgicas, deve-se expandir o modulo “Entradas” e depois o submddulo “Entradas Analogicas”.

Na opcao “Tipo do Canal”, o usuario escolhe que tipo de entrada sera utilizada naquele canal. As
opcoes sdo “Tensao: 0 a 10 Vdc”, “Corrente: 0 a 20 mA”, “Corrente: 4 a 20 mA” ou “Canal
Desabilitado”, conforme descrito anteriormente.
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3. Configuracéo

- &% Configuracio do CP ﬂ
_______ o ComunicacolFIx] Canal de Entrada Analdgica |
- Barramento[FIX] Tipo do Canal
B3 #] Entradas[FIX] | Canal Desabiltado =l

------- %4 Entradas Digitais 0[FIX] Filtro
------- 49 Entradas Digitais 1[FIX] | Filtro 0 - A1=2ms 7 Av=30ms i
------- 44 Entradas Digitais 2[F1)] Byl ds Exssls
o & Entradas Analdgicas[Flx] | 0

------- &PAI0 AT %IW4: WORD; (* AID *) [CHANNEL (1]
i1 4P A1 AT %IW5: WORD; (* A1 *) [CHANNEL (1)
- 4P M2 AT %IWE: WORD: (* AI2 *) [CHANNEL (1]

------- &P A13 AT %IWT: WORD; (* A2 *) [CHANNEL (1)

- #{ Entradas Rapidas[FIx]

H--- @ Saidas[Flx]

& Eventos Externos[F1x]

Figura 3-3. Entradas Analdgicas

Apos configurar o tipo de entrada, o usuario deve configurar o filtro associado a respectiva entrada
analédgica, 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 tensdo. Também é necessario configurar o fundo
de escala na caixa abaixo, que pode variar de 0 a 30000.

Os valores das entradas analdgicas estdo previamente atribuidos a operandos especiais. Sdo eles:
e AIlO = Valor do Canal 0
e All = Valor do Canal 1
e Al2 = Valor do Canal 2
e AI3 = Valor do Canal 3

Esses operandos especiais, ja estdo previamente mapeados em uma regido especifica de memdria.
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 se¢do “Manutencao” -
“Diagnosticos” - “Lista de Operandos Reservados”.

As entradas analdgicas sdo atualizadas a cada 60 ms, isto significa que o tempo minimo para
percepcdo da variacdo de uma determinada entrada é de 60 ms. O tempo de estabilizagdo do sinal da
entrada analdgica dependera do filtro selecionado. A taxa de atualizacdo é independente do filtro
selecionado e do nimero de entradas analdgicas utilizadas. E indicado a utiliza¢do do maior filtro
possivel de acordo com as necessidade do sistema de controle ou de monitoracéo.

O valor correspondente ao fundo de escala das entradas analdgicas é configuravel. Esta configuracéo
ndo altera o valor fisico do fundo de escala que é de 10 V para entradas analdgicas de tensdo e 20 mA
para entradas analdgicas de corrente, mas sim o valor correspondente ao fundo de escala fisico que
serd lido pela aplicagdo. Essa fungdo é Util para facilitar a leitura das entradas analdgicas pelo
usuario. Ex: pode ser interessante a configuracéo do fundo de escala em 10000 para uma entrada
analdgica de tensdo de 0 V a 10 V, nesse caso cada unidade de leitura corresponde 1 mV. E
importante reforgar que a sensibilidade das entradas analdgicas é fixa, logo o aumento do valor do
fundo de escala para o valor maximo (30000) nédo acarretara melhoria na sensibilidade, mas sim
podera ser Util para o tratamento do dado de leitura em uma aplicacdo especifica. Ndo é indicado a
utilizacdo de um valor do fundo de escala menor que 4095 (12 bits) pois neste caso ocorrerd uma
perda de resolucao da respectiva entrada analogica.
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3. Configuracéo

Entradas Rapidas

Os controladores DU350 e DU351 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 manipulacdo de contadores, chamados de 100, 101,
102, 110, 111 e 112. Estes bornes também podem ser utilizados como entradas digitais comuns, caso
as entradas rapidas nao forem utilizadas.

Os 6 bornes sdo 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.

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 € utilizado somente o contador 0 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 utilizacdo do segundo borne como
entrada comum.

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

e Congelamento

e Preset

e Amostragem

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

Configuracdo das Entradas Rapidas

O primeiro passo para configurar as entradas rapidas é abrir a arvore de configurac@es. Para tanto,
abra o MasterTool IEC e clique em Configuracdo do CP, localizada na aba Recursos. Em seguida o
modulo “Configura¢do do CP” deve ser expandido. Nesta aba encontram-Se a maioria das
configuracdes necessarias para a utilizacdo dos controladores DU350 e DU351.

As configuragdes das entradas rapidas estdo localizadas no médulo “Barramento”. Ao expandir este
modulo irdo aparecer os modulos “Entradas” e “Saidas”. Para a configuragdo dos contadores,
expanda o modulo “Entradas” e depois o submodulo “Entradas Répidas”. A figura abaixo ilustra tal
procedimento:

23



3. Configuracgéo

------- +2* Comunicacio[FIx]

|_——_|4f Barramenta[F1x]

= B Entradas[FIX]

------- %4 Entradas Digitais O[FIX]
------- %3 Entradas Digitais 1[FIX]
- %4 Entradas Digitais 2[FIX]

- £ Entradas Analdgicas[FIx]
B #] Entradas Rapidas[FI)

------- Bo.Bloca O[FIX]

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

------- & Entrada Configuravél Bloco 0[FIX]
------- @ Entrada Configuravél Bloco 1[FIX]
- e Saidas[FIx]

- & Eventos Externos[FIX]

Figura 3-4. Entradas Rapidas

Como exemplo sera utilizado o Bloco 0 de contagem para descrever os processos de configuracao,

tendo em vista que as configuracdes também se aplicam ao Bloco 1 de contagem.

Ao expandir o “Bloco 0” encontra-se um modulo denominado “Desabilitado”, pois ainda néo foi
realizada nenhuma configuracdo de entrada rapida no controlador. Ao clicar com o botdo direito do
mouse na palavra “Desabilitado” aparecerd uma janela com as opgdes “Substituir Elemento”,
“Calcular Enderecos” e “Copiar”. Ao selecionar a op¢ao “Substituir Elemento” visualiza-se as

opcdes “Bidirecional” e “Unidirecional” para o Bloco 0:

ffF configuracsio do CP
B &% Configuragdo do CP ﬂ
B 3 Comunicacdo[Fix]
....... e COMT[FIX]
....... s COM2IFIX]
Bl 4 Barramemnto[F1x]
Bl 8] Entradas[FIx]
------- 33 Entradas Digitais O[F 1]
: ~ 44 Entradas Digitais 1[FI]
: ~ 34 Entradas Digitais 2[FIx]
------- & Entradas Analdgicas(FL
B #{ Entradas Rapidas[FIx]
El ....... B Bloco O[F[X]
e P DRGSR~ o I

.................. II‘lSEI’Ir EIEmEntD
Imcluic Sub-elementa
= Substituir elemento

"""" Calcular enderecos

- [ Saidas(Fi

Recarkar (L
E-- & Eventos Externos[FIx] Copiar Chrl+C
LI _I Colar Chrl 44

[el

Spagar

Figura 3-5. Configurando para contador bidirecional

Desabilitado
Bidirecional

Unidirecional

Os registradores que armazenam o ntmero de contagem dos contadores estdo previamente atribuidos
a operando especiais. Estes operandos especiais, sd0 mapeados em uma regido especifica de
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3. Configuracéo

memoria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global. O registrador que armazena
namero de contagem é chamado de:

e CNTx = Valor de Contagem
Onde x é o niUmero do contador.

Os nomes dos operandos e 0 modo de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista de operandos
especiais na se¢do “Manutencdo” - “Diagnosticos” - “Lista de Operandos Reservados”.

Abaixo é descrito o funcionamento de cada uma das opg¢des de configuracéo.
Bidirecional

No caso de selecionar o Bloco 0 como bidirecional, uma janela com a configuracdo do modo de
contagem aparecera no lado direito. Ela permite configurar o contador bidirecional nos modos:

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———P:
—H tp -
Entrada
A
Incrementa :
l
B f
Decrementa L +:‘ei -
|

Figura 3-6. Bidirecional Modo 0
fc — Fregliéncia de contagem
Bloco 0 fc < 40 kHz
Bloco 1 fc <20 kHz
tp — Duracdo do pulso tp>10 pus
te — Espacamento minimo  te > 10 pus

Modo 1: A contagem, B sentido — Nesse modo a entrada A (100 ou 110) é responsavel pela
contagem, enguanto o sentido é determinado pela entrada B (101 ou 111).

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

MODO 1
¢~ —fc-—p
= tp -
Entrada
A
Contagem :
l
B t
Sentldo___’:tei‘___
I

Figura 3-7. Bidirecional Modo 1
fc — Freqiiéncia de contagem
Bloco 0 fc <40 kHz
Bloco 1 fc <20 kHz
tp — Duracgéo do pulso tp > 10 ps
te — Espacamento minimo te > 10 us

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 fornecidos por
transdutores 6ticos de posicao.

O sentido de contagem € obtido a partir da relacdo de fase entre os sinais (a contagem € incrementada
se 0 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 relagdo ao pulso em A), enquanto os pulsos de
contagem estdo relacionados com as transicdes de estados.

No modo 2 (quadratura 4x) séo 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 freqtiéncia 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 gerado uma contagem. Desta
maneira se utilizar um sinal de entrada de 40 kHz o contador sera incrementado (ou decrementado)
com uma frequiéncia de 80 kHz.

MODOS 2e 3
ENTRADA
Contagem A
R ¢ :4___

Contagem B

Figura 3-8. Bidirecional Modo 2 e 3
fc — Fregliéncia 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
¢ —Relagdo de fase ¢ = 90+10°

Modo 3
Bloco 0 fc < 40 kHz
Bloco 1 fc < 20 kHz
tp — Duracgéo do pulso tp > 10 ps
te — Espagcamento minimo te > 10 us
¢ —Relagdo de fase ¢ = 90+10°
A figura abaixo ilustra o local de configuracdo dos modos de contagens bidirecionais.

El-- & Configuracio do CP -
: o N Contador Bidirecional |
------- _* Comunicacac[Flx]
B .4 Barramento[F1X] todo de Contagem
= W] Entradas[FIx] I.ﬁ. incrementa, B decrementa j

------- 44 Entradas Digitais 0[FIX]
~ %3 Entradas Digitais 1[FI]
- §4 Entradas Digitais 2[FIX]
4] & Entradas Analdgicas|FIX]

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

Figura 3-9. Contador Bidirecional

Unidirecional

No caso de selecionar o bloco como unidirecional, dois submdédulos estardo anexados, o modulo
“Contador 0” e 0 modulo “Contador 1”. Ao clicar sobre um dos contadores, ¢ 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:

e Progressivo

e Regressivo

No caso de um dos contadores do bloco néo 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”.
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= & Configuracio do CP ﬂ
_______ GCDI'HUHiEEQﬁD[FlK] Contador Unidirecional |
B 4 Barramento[FIX] tdodo de Contagem
& #{ Entradas[FIX] IF'ru:ugressiw:u j

------- %4 Enfradas Digitais O[FIX]
------- %4 Entradas Digitais 1[FIX]
; %4 Enfradas Digitais 2[FIX]
H-- S Enfradas Analdgicas[FIx]
B #] Entradas Rapidas[FI]
Bl Bg Bloco D[F1X]
= @ Unidirecional[SLOT]
- @iContador 0[SLOT]
‘... @ Contador 1[SLOT]
- Bg Bloco 1[FIX]
- #BEntrada Configuravél Bloco O[F1X]
G- W& Entrada Configuravél Bloco 1[FIX]
- Saidas[FIx]
E-- & Eventos Externos[FIX]

Figura 3-10. Contador Unidirecional
Entradas Configuraveis

Apos a configuracado do tipo de contagem, é possivel configurar a entrada configuravel do bloco para
realizar um determinado comando escolhido pelo usuario. Essa configuracéo é feita no médulo
“Entrada Configuravel do Bloco x”, sendo x o niumero do bloco. Ao expandir esse modulo a entrada
configuravel estara desabilitada, para habilita-la, basta selecionar a fungdo que a entrada configuravel
tera para o respectivo contador, esta configuracdo encontra-se no canto direito superior da tela
guando selecionado o respectivo contador. As entradas configuraveis ndo podem ser utilizadas para
os Contadores 1 e 3. Se 0 Bloco 0 estiver configurado como bidirecional é utilizado o Contador 0, e
para o Bloco 1 o contador correspondente € 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 112.

Apos 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

e Preset para carregar o contador com o valor contido no operando CNTx_PRESET, onde X
corresponde ao indice do contador

e Amostragem (HOLD) para copiar o valor do contador para o operando CNTx_HOLD, onde x
corresponde ao indice do contador
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Figura 3-11. Entrada de Comando

Os registradores das entradas configuraveis estdo previamente atribuidos a operandos especiais.
Esses operandos especiais, ja estdo previamente mapeados em uma regido especifica de memoria.
Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Esses registradores sdo chamados de:

e CNTx_PRESET = Valor de Carga do Preset
e CNTx_HOLD = Valor de amostragem

e CNTx_CMPO = Valor do Comparador 0

e CNTx_CMP1 = Valor do Comparador 1
Onde x € o nimero do contador.

Caso o usuario ndo 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 configuracéo.

Os registradores de comando estdo previamente atribuidos a operandos especiais. Esses operandos
especiais, ja estdo previamente mapeados em uma regido especifica de memoria. Dessa forma, basta
utiliza-los como uma variavel global. Esses registradores sdo chamados de:

e CNTx_CLR = Zera registrador de contagem
e CNTx_STOP = Desabilita contagem do contador (congelar o valor do contador)
e CNTx LOAD = Carrega PRESET
e CNTx_AMG = Amostragem da contagem (HOLD)
e CNTx_OVER = Zera 0s bits de status de overflow e underflow
Onde x € o nimero do contador.
Diagndstico dos Contadores

Os diagnosticos relacionados aos contadores estdo descritos no capitulo “Diagnosticos” - “Entradas
Rapidas”.

29



3. Configuracéo

Saidas de Comparador dos Contadores

A utilizag@o das saidas rapidas de comparagdo esta descrita no capitulo: “Configuragdes” - “Saidas” -
“Saidas Rapidas” - “Saida rapida de Comparador dos Contadores”. A utilizagdo das saidas comuns
de comparagao esta descrita no capitulo: “Configuragdes” - “Saidas” - “Saida comum de Comparador

dos Contadores”.

Saidas

Os controladores DU350 e DU351 possuem as suas saidas dividas em:

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

e Saidas Analdgicas

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

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

fff configuracio do CP

B &8 Configuragéo do CP
B €2 Comunicagdo[FIx]

.......

.......
B

s COM1[FIX]
G- ¥, COM2[FI
B~ 4 Barramento[F[x]
®{ Entradas[FIX]

- 94 Saidas Digitais 1[FIX]

- @ Saidas Comum de Contador[FIX]
B & Eventos Externos[FIX]

‘Saidas([FI]
- 94 Saidas Digitais 0[F ]

- &y Saidas Analdgicas(FIx]
- |4 Saidas Rapidas[FIx]

Saidas Digitais

Figura 3-12. Saidas

Os controladores DU350 e DU351 possuem 2 blocos de saidas digitais com um total de 16 saidas
digitais divididas em 2 grupos de isolacdo. O DU350 possui as 16 saidas (2 rapidas e 14 saidas
normais) a transistor, enquanto o DU351 possui as 14 saidas normais a relé e 2 saidas rapidas a
transistor. A distribuicdo das saidas pode ser vista nas tabelas abaixo:

DU350

NUmero de saidas comuns

16 saidas digitais a transistores divididas em 2 grupos de
isolagao:

Q00 a Q07 — 8 saidas — Grupo 0

Q10 a Q17 — 8 saidas — Grupo 1

Tabela 3-4. Saidas comuns DU350
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DU351

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 isolagao:
Q02 a Q07 — 6 saidas — Grupo 0
Q10 a Q17 — 8 saidas — Grupo 1

Tabela 3-5. Saidas comuns DU351

As 2 saidas Q00 e Q01 podem ser utilizadas como saidas normais, saidas rapidas (PWM/VFO ou
PTO) ou saidas de comparacdo dos contadores, enquanto as saidas Q02 e Q03 podem ser
configuradas como saidas normais ou saidas de comparagdo dos contadores. Caso essas saidas
estiverem sendo utilizadas com uma funcéo especial, as mesmas ndo poderdo ser utilizadas como

saida digital comum.

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

BLOCO 0
Q00 Saida Digital Q00
Q01 Saida Digital Q01
Q02 Saida Digital Q02
Q03 Saida Digital Q03
Q04 Saida Digital Q04
Q05 Saida Digital Q05
Q06 Saida Digital Q06
Q07 Saida Digital Q07

BLOCO 1
Q10 Saida Digital Q10
Q11 Saida Digital Q11
Q12 Saida Digital Q12
Q13 Saida Digital Q13
Q14 Saida Digital Q14
Q15 Saida Digital Q15
Q16 Saida Digital Q16
Q17 Saida Digital Q17

Tabela 3-6. Operandos de saidas digitais

Esses operandos especiais, ja estdo previamente mapeados em uma regido especifica de memdria.
Desta 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 segdo “Diagnostico” -
“Lista de Operandos Reservados™.

Saidas Analodgicas

Os controladores DU350 e DU351 possuem 2 saidas analdgicas. Cada canal pode ser configurado

individualmente como saida de:
e Tensdo: 0a 10 Vdc
e Corrente: 0 a 20 mA

As saidas analdgicas encontram-se nos pinos descritos na tabela abaixo:
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Configuragao do borne C3 — comum para a saida canal 0
AOO - saida anal6gica canal 0
C4 — comum para a saida canal 1
AO1 - saida anal6gica canal 1

Tabela 3-7. Descri¢do dos Pinos de Saidas Analdgicas

A configuracao das saidas analdgicas, € feita através da arvore de configuracdo. Para realizar a
configuragdo, abra o MasterTool IEC e clique em “Configuragdo do CP”, localizada na aba
“Recursos”. Em seguida o modulo “Configuragdo do CP” deve ser expandido. Nessa aba encontram-
se a maioria das configuracBes necessarias para a utilizagdo do controlador DU350/DU351.

As configuragdes das saidas analodgicas estdo localizadas no médulo “Barramento”. Ao expandir este
modulo irdo aparecer os modulos “Entradas” e “Saidas”. Para a configuracao das saidas analdgicas,
deve ser expandido o modulo de “Saidas” e depois o submoddulo “Saidas Analogicas”.

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

= & Configuracio do CP ﬂ
_______ GCnmunicagﬁn[FI}ﬂ Canal de Saida Analogica |
B 4 Barramento[FIX] Tipo do Canal
....... ®] Entradas[FIx] |Canal Desabiitads 7|
- ]‘ Saidas[F1x] Fundo de Escala
------- %3 saidas Digitais 0[F 1] | 10000

------- ¢ saidas Digitais 1[FIX]

E‘ """" g Saidas Analdgicas[FIX]

B AP A00 AT %QW3: WORD: (* AO0 *) [CHANNEL (Q)]
i e &P AC1 AT %QW4: WORD, (* AQ1 *) [CHANMEL (Q)]
------- I Saidas Rapidas(FIx]

------- ) Saidas Comum de Contadar]FIx]

H-- & Eventos Externos[FIX]

Figura 3-13. Saida Analbgicas

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.

O valor das saidas analdgicas esta previamente atribuido a operandos especiais. Sdo eles:
e AOO0 = Valor do Canal O;
e AOLl = Valor do Canal 1.

Esses operandos especiais, ja estdo mapeados em uma regido especifica de memoria. Dessa forma,
basta utiliza-los como uma varidvel global. Os nomes dos operandos e 0 modo de acessa-los
encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na se¢do “Diagnostico” - “Lista de
Operandos Reservados™.

O valor correspondente ao fundo de escala das saidas analdgicas é configuravel. Essa configuracéo
ndo altera o valor fisico do fundo de escala que € de 10 V para as saidas analdgicas de tensao e 20
mMA para saidas analdgicas de corrente mas sim o valor correspondente ao fundo de escala fisico que
serd escrito pela aplicacdo. Essa funcdo é util para facilitar a escrita das saidas analogicas pelo
usuario. Ex: pode ser interessante a configuracdo do fundo de escala em 100 para uma saida
analdgica de tensdo de 0 V a 10 V, neste caso cada unidade de leitura corresponde a 1% da fundo de
escala (10V). E importante reforcar que a sensibilidade das saidas analdgicas € fixa, logo 0 aumento
do valor do fundo de escala para o valor maximo (30000) ndo acarretara melhoria na sensibilidade,
mas sim poderd ser (til para o tratamento do dado de escrita em uma aplicacdo especifica. N&o é
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indicado a utilizacdo de um valor do fundo de escala menor que 4095 (12 bits) pois neste caso
ocorrerd uma perda de resolucao da respectiva entrada analogica.

Saidas Rapidas

Os controladores DU350 e DU351 possuem 2 (duas) saidas rapidas. Essas estdo no conector do
grupo de isolacdo 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 isolagéo 0.(compartilhado com as saidas Q02 a
Q07 atransistor(DU350)).

C6 — Alimentagé&o grupo de isolagdo 0. (compartilhado com as
saidas Q02 a Q07 arelé(DU351)/transistor(DU350)).Tensao
méaxima 30 Vdc

Tabela 3-8. Descrigdo dos Pinos de Saidas Rapidas
As duas saidas rapidas, Q00 e Q01, podem ser configuradas como:
e PTO (“Pulse Train Output” — Saida de Trem de Pulsos)
e VFO (“Variable Frequency Output” — Saida de Freqliéncia Variavel)
e PWM (“Pulse Width Modulation” — Modula¢do por Largura de Pulso)
e Saidas rapidas de comparacdo dos contadores

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

CUIDADO:

Para a utilizacdo das saidas rapidas, é indicado a utilizacdo 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.

A configuracgdo das saidas rapidas, ¢ feita através da arvore de configuragdo. Para realizar a
configuragdo, abra o MasterTool IEC e clique em “Configuracdo do CP”, localizada na aba
“Recursos”. Em seguida o médulo “Configuracdo do CP” deve ser expandido. Nessa aba encontram-
se a maioria das configuracdes necessarias para a utilizacdo do controlador DU350/DU351.

As configuragdes das saidas rapidas, estdo 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 mddulo de “Saidas” e depois o submoédulo “Saidas Rapidas”.

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

e 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 descri¢do de cada uma das configuracGes das saidas rapidas.
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Figura 3-14. Saidas Rapidas
PTO

A saida PTO gera um trem de pulsos (duty cycle de 50%) com niimero de pulsos totais, namero de
pulsos em aceleracdo/desaceleracdo e freqiiéncia 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 aceleracdo/desaceleracdo. O eixo vertical representa a freqliéncia e o
eixo horizontal representa o tempo.

f"5.0!32! pulsos

10000 pulsos

5.000 pulsos

Aceleracio

Regmme Penmarerte
(Rurming State)

Total: 20,000 pulsos

= >
Desacekragao

k 4

L 3

Figura 3-15. Exemplo Saida PTO

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

Ap6s completar o nimero de pulsos da fase de regime permanente, a saida rapida entra na fase de
desaceleracdo, onde a freqliéncia do trem de pulsos varia do valor predefinido até 0 Hz, completando
0 acionamento da saida rapida. Dessa forma, a nova posicéo, representada pelo nimero total de
pulsos definido pelo usuério, € alcancada.
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A principal utilizacdo das saidas PTO é em projetos que envolvam controle de posicionamento. Pela
caracteristica de gerar apenas um determinado nimero 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 aceleragdo suave. Isso implica em que o0 motor ndo execute a aceleragdo 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 seré apresentado como podem ser calculados os parametros da fungdo tendo como ponto de
partida os dados do projeto.

Perfis de Aceleracdo

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

Os parametros das saidas PTO sdo: numero total de pulsos; niGmero de pulsos em
aceleracdo/desaceleragdo; freqliéncia de regime permanente. Esses parametros ndo 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 nimero de pulsos em rampa de aceleracdo/desaceleracao
(Fx_PLS_RMP) ou o operando de freqliéncia de regime (Fx_FREQ), o controlador recalcula a
distribuicdo dos pulsos para a geracdo da nova rampa. O tempo utilizado para o respectivo calculo é
inversamente proporcional ao nimero de pulsos em rampa utilizado, este tempo pode variar de 1ms a
3,5ms.

Perfil do Tipo Trapezoidal

Nesse tipo de perfil o motor é acelerado de forma linear, ou seja, com aceleracéo constante.
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Figura 3-16. Gréfico gerado por uma saida PTO utilizando o perfil do tipo Trapezoidal

O gréfico da Figura 3-16 mostra uma aquisicao real da curva gerada por uma saida PTO configurada
com perfil trapezoidal, 5000000 de pulsos totais, 1000000 de pulsos em aceleracéo/desaceleracéo e
50 kHz de freqliéncia de regime permanente.

Para o calculo do nimero de degraus de frequiéncia que serdo executados durante a
aceleracdo/desaceleracdo, para um perfil trapezoidal, utilize a seguinte expressao:

divs ~ V2 Fr_PLS_RMDP

Onde a parte inteira de divs é 0 namero de degraus da rampa e FX_PLS_RMP é o nimero de pulsos
em rampa (aceleracdo/desaceleracdo) configurado pelo usuério.
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Com valores entre 0 e 10000 pulsos em rampa de aceleragao/desaceleracdo, obtém-se uma
guantidade de 0 a 100 degraus na rampa, obedecendo a expressdo acima. A quantidade de degraus
em rampa serd limitada a 100 degraus para valores maiores que 10000 pulsos em rampa, porém o
namero de pulsos por degraus crescerd proporcionalmente ao nimero de pulsos em rampa.

Devido aos arredondamentos que acontecem durante o calculo do perfil, alguns pulsos da rampa
podem ndo acontecer durante a rampa, sendo compensados durante a fase de regime permanente. Nos
piores casos 0 erro por degrau sera de um pulso.

Perfil do Tipo S

O valor da aceleracdo € menor no inicio e no fim do perfil, sendo que ela é maxima na parte
intermedidria e € 3,6 vezes maior que a aceleracdo de um perfil do tipo trapezoidal equivalente. As
curvas de aceleracdo e desaceleragdo sdo simétricas.
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Figura 3-17. Grafico gerado por uma saida PTO utilizando o perfil do tipo S

O grafico da Figura 3-17 mostra uma aquisicao real da curva gerada por uma saida PTO configurada
com perfil S, 20000000 de pulsos totais, 5000000 de pulsos em aceleragdo/desaceleracao e 50 kHz de
freqUéncia de regime permanente.

Para o calculo do nimero de degraus de frequiéncia que serdo executados durante a
aceleracdo/desaceleracdo, para um perfil trapezoidal, utilize a seguinte expressao:

divs® + 2 x divs® + divs + 4« Fx_PLS_RMP = (

Onde a parte inteira da parte real das raizes complexas de divs é o nimero de degraus da rampa e
Fx_PLS_RMP é o nimero de pulsos em rampa (aceleracdo/desaceleracdo) configurado pelo usuario.

Com valores entre 0 e 256000 pulsos em rampa de aceleracdo/desaceleracdo, obtém-se uma
guantidade de 0 a 100 degraus na rampa, obedecendo a expressao acima. A guantidade de degraus
em rampa serd limitada a 100 degraus para valores maiores que 256000 pulsos em rampa, porém o
namero de pulsos por degraus crescera proporcionalmente ao nimero de pulsos em rampa.

Devido aos arredondamentos que acontecem durante o calculo do perfil, alguns pulsos da rampa
podem ndo 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 € a desaceleragdo 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
aceleracdo. Quando um softstop for gerado na rampa de desacelerac¢éo o trem de pulsos ndo sofrera
alteragdes em seu comportamento, pois o sistema ja estara desacelerando. Ver Figura 3-18.

O operando responsavel pela parada suave é 0 Fx_PTO_SOFTSTOP.
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No caso de erro no nimero de pulsos em aceleracdo devido ao arredondamento durante uma parada
suave o status de Fx_PTO_REG pode ser acionado durante alguns ciclos enquanto esta compensacédo
esta sendo executada mesmo que ndo 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 interno

Cada saida rapida possui dois contadores de pulsos, um relativo e um absoluto. Ambos os contadores
mostram em tempo real informacdes do nimero 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 o0 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 séo:

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¢do 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 alteracfes em seu valor durante um trem de pulsos ndo
influénciam no sentido de contagem.

Fx PTO_CNT_CLR: Reseta contador de pulsos absoluto da saida Fx.

FXx PTO_CNT_CMPO: Comparador 0 do contador de pulsos absoluto da saida Fx. Este operando
deve ser configurado com o valor de comparacéo 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 diagndsticos do contador de pulsos da PTO. Os
diagnosticos sdo: Bit 0 — Fx PTO_CNT_MAX CMPOe Bit 1 —Fx_PTO_CNT_MAX_CMP1.

FXx PTO_CNT_MAX_CMPO: Sinaliza que o contador de pulsos absoluto de Fx é maior que o
comparador 0.

FX PTO_CNT_MAX_CMP1: Sinaliza que o contador de pulsos absoluto de Fx é maior que o
comparador 1.

Calculo da freqliéncia de regime

Em geral, os motores utilizados para posicionamento tem especificado qual é a sua resolucéo, ou
seja, quantos passos Sa0 necessarios para se completar uma volta. Os motores de passo, por exemplo,
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possuem como um de seus parametros o angulo desenvolvido a cada passo. Sendo assim o nimero de
passos por volta pode ser conhecido dividindo 360 por este valor.

360

0

onde: ndmero de passos por volta

p =
6 = angulo desenvolvido a cada passo

Ja os servos possuem este dado diretamente indicado nas caracteristicas dos seus drivers.

Para fazer o célculo da freqliéncia de regime é necessario saber também a velocidade nominal do
motor. Os motores de passo em geral ndo tem este pardmetro muito bem definido. Os fabricantes
definem uma curva de torque por velocidade. Cabe entdo ao projetista identificar qual o tipo de
aplicacdo e qual o torque desejado. Em funcéo disso é 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 séo
normalmente definidas em RPM (rotagdes por minuto).

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

3 pxV
60

f

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

Célculo dos parametros de aceleracao

A aceleracdo 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 =aceleracdo em rpm/s
T = torque do motor
J = inércia total em g.m2 = Jm (inércia do motor) + Jc (inércia de carga)

Para uma aceleracdo linear (perfil trapezoidal) o tempo de aceleracdo pode ser calculado da seguinte
maneira:

1l
> <

onde: t=tempo de aceleracéo

Este tempo calculado, é o tempo de aceleracdo, para que a aceleracdo seja maxima e que foi
calculado em funcéo dos pardmetros do motor. Este é o tempo minimo que o motor deve permanecer
na fase de aceleragdo. A partir deste valor é possivel calcular o nimero de passos durante a fase de
aceleracdo, parametro este que é passado para o registrador Fx_PLS_RMP.

N :5,5><f><t

10
onde: N = ndmero de pulsos na fase de aceleragdo/desaceleragéo

E importante salientar que para um perfil do tipo S a aceleragdo maxima é 3,6 vezes maior que a
aceleracdo para o perfil trapezoidal. Desta forma para um perfil S o tempo de aceleracdo deve ser 3,6
vezes maior que o calculado para um perfil trapezoidal de mesma freqiiéncia de regime, de modo que
a aceleragdo maxima ndo ultrapasse a aquela calculada em funcéo dos parametros do motor.
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Configuragédo PTO

Para realizar a configuragdo da saida como PTO, apds seguir 0s passos descritos acima, deve-se
clicar com o botdo direito do mouse sobre o submoddulo “Saida Rapida 0 Desabilitada”, no caso da
saida zero. Sera exibida uma janela com as opgdes “Substituir Elemento”, “Calcular Endereco” e
“Copiar”. Dentro do item “Substituir Elemento” ha as seguintes opgoes: “Saida Rapida 0
Desabilitada”, “PTO”, “VFO/PWM?”, “Comparador Contador 0” e “Comparador Contador 1.

Ao clicar sobre “PTO”, aparecera a direita da tela a aba “PTO”, onde é possivel realizar a
configuragdo do tipo de curva da PTO, os tipos de curvas sdo “Trapezoidal” ou “Curva S”.

= &% Configuracio do CP ﬂ
------- 2+ Comunicacia[FI] PO |
&4 Barramento[FIX] Tipo de Curva
------- ®| Entradas[FIX] | Trapezoidal =

------- %3 saidas Digitais O[FI1X]

------- $1 Saidas Digitais 1[FIX]

------- g Saidas Analdgicas]FIx]

- 4 Saidas Rapidas[FIx]

......... ?EFPTD[SLDTJ

: o ¥ Saida Rapida 1 Desahilitada[SLOT]
------- i Saidas Comum de Contador[FIX]

- & Eventos Externos[FIx]

Figura 3-19. PTO

E necessario também realizar a configuracdes de alguns operandos especiais referentes a PTO. Séo
eles:

e Fx FREQ = Valor da frequiéncia para PTO/VFO/PWM [1 - 50.000] Hz

e Fx PLS TOT = Valor dos pulsos totais para PTO [1 > 4294967295]

e Fx PLS _RMP = Valor dos pulsos em rampa para PTO [1 &> ((PLS_TOT-1)/2)]
Onde x é o nimero da saida.

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
regido especifica de memdria. Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os homes
dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na segdo “Diagnostico”
- “Lista de Operandos Reservados”.

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

e FX _PTO_STOP = Cessa a geracado de pulsos (PTO) na saida rapida correspondente. Se houver
um disparo pendente, 0 mesmo sera descartado.

e FX PTO_SOFTSTOP = Inicia a curva de desaceleragéo para realizar uma parada suave. Caso
este bit seja setado durante a aceleracdo, uma desaceleracdo simétrica a etapa
anterior sera gerada. Se setado durante o regime permanente a curva de
desaceleracdo sera antecipada.

Onde x é o nimero da saida. O valor légico 1 ativa a funcéo do operando.

Quando os comandos FXx_PTO_START, Fx PTO _STOP e Fx PTO_SOFTSTOP forem ativados, 0
sistema identifica-os, reseta-os (coloca o valor logico 0) e executa 0 comando.
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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 ser4 atendido, gerando uma para
abrupta.

Durante a execucdo de um trem de pulsos € possivel escrever novamente no operando
Fx_PTO_START, preparando um novo trem de pulsos que seré executado ao final do primeiro
disparo. E possivel colocar apenas um novo disparo na fila e este disparo utilizara os valores de
freqliéncia, de nimero de pulsos totais e de nimero de pulsos em rampa que estiverem configurados
no momento da execucdo 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 frequiéncia variavel (VFO) e de modulacédo por largura pulso (PWM) sdo
utilizadas principalmente para interligacdo com conversores de freqliéncia-tensao, possibilitando, por
exemplo, a implementacdo de duas saidas analdgicas adicionais. A diferenca entre os dois tipos de
saidas é o parametro que sera controlado. Na VFO o duty cycle € constante e a freqliéncia é variavel,
enquanto a modulacdo PWM é€ o inverso, ou seja, a freqiiéncia é constante e o duty cycle é variavel.

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

Saida VFO / PWM

1 4-— Periodo ——»!
——! P 4 |

Saida
Sinal

Duty Cycle (%) = ﬁ x 100

Figura 3-20. VFO/PWM

Para realizar a configuragdo da saida como VFO/PWM, expanda o submdédulo “Saidas Rapidas”
(descrito anteriormente), clique com o botdo direito do mouse no submodulo “Saida Rapida 0
Desabilitada”, para configurar a saida rapida 0. Selecione a op¢ao “Substituir Elemento”, selecione a
op¢do “VFO/PWM”,

& Configuracio do CP ﬂ
....... +* Comunicacio[F1x]
Bl 4 Barramento[F1x]

------- %3 saidas Digitais O[FI1X]

------- #1 Saidas Digitais 1[FIX]

------- - Saidas Analdgicas[FIx]

& 4 Saidas Rapidas[Fix]

L e [EVFOPWIELOT) :
: - ¥ Saida Rapida 1 Desahilitada[SLOT]
------- £ Saidas Comum de Contadaor[FIx]

B & Eventos Externos[FIxX]
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Figura 3-21. Configurando para VFO/PWM

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

e Fx_FREQ = Valor da freqiiéncia para PTO/VFO/PWM [1 —50000] Hz

e Fx DUTY = Valor do Duty Cycle para VFO/PWM [0 - 100] %

e Fx DUTY_HR = Valor do Duty Cycle de alta resolugcdo para VFO/PWM [0,00 — 100,00] %
e Fx DUTY_SRC = Define a origem do parametro de duty. Fx_DUTY ou Fx_DUTY_HR.
Onde x é o nimero da saida.

Para utilizar o duty de alta resolucdo é necessario primeiramente configurar Fx_DUTY_SRC
escolher Fx_DUTY_HR como origem do duty.

O duty de alta resolucdo permite utilizar um duty com a resolucgdo de até duas casas decimais.

Os operandos especiais de configuracdo da freqliéncia e duty cycle ja estdo previamente mapeados
em uma regido 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 terminar a geracao de pulsos PTO/PWM, é utilizado o operando especial:
e Fx_VFO =0 (FALSE) - Desabilita 0 VFO/PWM na saida rapida correspondente
1 (TRUE) -> Habilita o0 VFO/PWM na saida rapida correspondente
Onde x € 0 nimero da saida.
Saida rapida de Comparador dos Contadores

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

Ap0s clicar sobre “Comparador Contador 07, selecione a logica de comparacao a ser utilizada, opgéo
no lado direito da tela do programador MasterTool IEC. E possivel realizar a configuracéo do tipo de
comparacao, dentre as opgoes:

e Contador > Comparador 0
e Contador < Comparador 1
e Comparador 0 < Contador < Comparador 1

Quando a comparacdo possuir o valor 16gico 1 (comparagéo é verdadeira) a saida rapida sera setada
para 1 (nivel alto). Quando a comparagao possuir o valor l6gico O (comparacéo é falsa) a saida sera
setada para 0 (nivel baixo). O valor dos comparadores sdao configurados em operandos especiais. Sao
eles:

e CNTx_CMPO = Valor do Comparador 0
e CNTx_CMP1 = Valor do Comparador 1
Onde x é o nimero do contador.

Os operandos especiais Comparador 0 e Comparador 1 ja estdo previamente mapeados em uma
regido especifica de memdria. Dessa forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os nomes
dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na segdo “Diagnostico”
- “Lista de Operandos Reservados”.
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- &% Configuracio do CP ﬂ
_______ £+ Comunicac3o[FIX] Saida de Comparador
B¢ Barramento[FIX] Tipo de Camparagdo
- B Entradas[FI] “Euntadur » Comparador 0 j

B @ Saidas[FI
------- ¢1 Saidas Digitais O[F1]
------- 41 Saidas Digitais 1[F1X]

£ |4 Saidas Rapidas[FIx]

E §§§Cnmparadnrt}nntadnrEI[SLOTJ

E ¥ Saida Rapida 1 Desabilitada[SLOT]
------- & Saidas Comum de Contador(F1x]

B & Eventos Externos[FIx]

Figura 3-22. Configurando para Saida Rapida de Comparador dos Contadores VFO/PWM

Saida comum de Comparador dos Contadores

Os controladores DU350 e DU351 possuem 2 (duas) saidas comuns que podem ser configuradas
como saidas de comparacéo de contadores.

A configuracdo das saidas comuns como Saida de Comparacéo de Contador é feita através da arvore
de configuragdo. Para realizar a configuracdo, abra o MasterTool IEC e clique em “Configuragdo do
CP”, localizada na aba “Recursos”. Em seguida o médulo “Configuragdo do CP” deve ser expandido.
Nessa aba encontram-se a maioria das configuracfes necessarias para a utilizacao do controlador
DU350/DU351.

As configuracgBes das saidas comuns como saida de comparacao de contador estdo localizadas no
moédulo “Barramento”. Ao expandirmos o mesmo, aparecerdo os modulos “Entradas ¢ “Saidas”. Para
a configuracdo das saidas comum como Saida de Comparacdo de Contador, devemos expandir o
moédulo “Saidas Comum de Contador”.

As 2 saidas comuns sdo mostradas e é possivel realizar a configuracdo das saidas como saidas de
comparacdo de contador. Os pinos gque recebem as saidas de comparacdo do Bloco 0 e do Bloco 1 de
contadores sdo respectivamente as saidas Q02 e Q03. Caso a saida ndo esteja configurada como saida
de comparador, as saidas podem ser utilizadas como saidas digitais comuns.

As saidas comuns de comparacdo sdo verificadas e atualizadas a cada 1 milisegundo.

=l &% Configuracio do CP ﬂ
---{?Cﬂmunicagﬁﬂ[FI}ﬂ Saida de Comparador |
Bl 4 Barramenta[FIX] Tipo de Comparaga
....... ®] Entradas[FI¥] “Enmparadnr 0 < Contador < Comparador 1 j

El-- 1 Saidas[FI]

- $3 Saidas Digitais 0[FI]

44 Saidas Digitais 1[FIX]

£y Saidas Analdgicas[FIx]

------- l#& Saidas Rapidas[Flx]

o ® Saidas Comum de Contador[FIX]

- g;@t}nmparadnrCuntadnrD[SLOT]

- ¥ Saida do Bloco 1 Desabilitada]SLOT]
E- & Eventos Externos[FIx]

Figura 3-23. Configurando a saida comum de contador
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Funcdes de Posicionamento

Para facilitar as operacdes de posicionamento utilizando as entradas rapidas, saidas rapidas e saidas
analdgicas do Duo séo disponibilizadas para este produto um conjunto de blocos funcionais
responsaveis pelo posicionamento de eixos. Nao se faz necessaria nenhuma configuragéo na arvore
de configuracdo para as entradas rapidas, saidas rapidas ou saidas analdgicas.

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

Esta biblioteca utiliza um conjunto de fungbes comuns que fazem a inicializacéo e referenciamento
dos eixos e um conjunto de funcdes especificas de posicionamento que sao utilizadas para cada tipo
de saida de controle.

Os posicionamentos sdo de quatro tipos:

1. Utilizacdo de Saidas Rapidas do Tipo PTO para posicionar 0 motor conectado ao eixo sem um
retorno de outro tipo para validar o movimento. Utiliza a Fungdo PTO_MOTION para o
posicionamento.

2. Utilizacdo de Saidas Rapidas 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.

3. Utilizacdo 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.

4. Utilizacdo de Saidas Analdgicas de tensdo para posicionar o0 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 0 posicionamento.

Para cada eixo controlado deve ser criada uma estrutura do tipo S_MOVE descrita adiante. Esta
estrutura € responsavel por descrever os padrdes fisicos do eixo a ser posicionado. O parametro
TIPO_CONTROLE_BYTE indica qual desses tipos de movimento sera realizado. Apo6s inicializar a
estrutura para uma dada entrada e saida deve ser chamada a funcdo de posicionamento com o0 mesmo
tipo usado nesta estrutura de dados.

As funcdes de inicializacdo ANALOG_INI e PTO_INI ndo executam movimentacdes, e devem ser
chamadas dentro do programa PLC_PRG ou dentro de uma POU chamada dentro deste. Ja as
funcgbes de posicionamento ANALOG_MOTION e PTO_MOTION devem ser chamadas dentro de
programas por interrupc¢éo de tempo.

ATENCAO:
Esta funcionalidade esta disponivel somente a partir da versdo (1.11) do software executivo e (1.04)
do Mastertool 1EC.
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Funcdes de Inicializagcdo ANALOG_INI e PTO_INI

Entrada

Saidas

AMALOG_IMI

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

FTC_INI

—{SMOVE : 5_MOVE EXEC_BOOL :BOOL—
CODIGO_ERRO_IMT D INT—

Figura 3-24. Blocos Funcionais ANALOG_INI e PTO_INI

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

EXEC_BOOL.: Inicializagio executada com sucesso. Caso exista algum erro ou inconsisténcia nos
parametros da estrutura de movimentacao entdo esta saida ndo sera ligada e sera indicado um coédigo
de erro na saida CODIGO_ERRO_INT.

CODIGO_ERRO_INT: Indica o tipo de erro que causa o término da execucdo da funcdo 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
inicializacdo através das funcdes ANALOG INI ou PTO_INI, conforme o tipo de controle desejado.
Estas fungdes realizam a consisténcia dos parametros da estrutura S_ MOVE e a configuragéo do
hardware.

Antes de executar uma funcdo de inicializacdo é necessario preencher uma estrutura do tipo
S_MOVE conforme os limites da tabela abaixo, e entdo executar a funcao correspondente ao tipo de
controle escolhido.

A funcdo PTO_INI realiza a inicializacdo 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 funcdo de inicializagdo é executada com sucesso, ou seja, a estrutura S_ MOVE esta
com todos os seus valores corretos, a saida EXEC_BOOL serd TRUE e a saida
CODIGO_ERRO_INT mostrara o valor 0, indicando que ndo ocorreram erros na inicializacao.

Toda a alteragdo nos parametros da estrutura S_MOVE deve ser realizada com o sistema parado e
seguido de uma chamada da respectiva fungdo de inicializagdo. O sistema est4 parado quando as
funcdes de posicionamento, ANALOG_MOTION e PTO_MOTION, estiverem com a saida
EXECUTANDO_BOOL em FALSE.

As funcges de posicionamento possuem uma verificagdo de inicializa¢do correta, assim, so serd
possivel executar uma fungdo de posicionamento quando a funcdo ANALOG_INI ou PTO_INI for
executada com sucesso, caso contrario um erro sera retornado.
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Estrutura de Configuracdo para COUNT_PTO, PTO, COUNT_ANALOG e REFER_PTO

Variavel da estrutura

| Unidade | Valores permitidos

| Descrigdo 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 realimentacéo por um encoder ligado a entrada
répida.

PTO, controle através de uma saida répida sem
realimentacéo.

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

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

SAIDA_BYTE

0 — Saida rapida FO /
Saida analdégica AOO
1 - Saidarapida F1/
Saida anal6gica AO1

Indica qual a saida PTO ou analégica sera usada para
a fungdo de posicionamento e referenciamento. O tipo
de saida depende do tipo do controle escolhido.

ENTRADA_BYTE

0 — Contador 0 (CNTO)
1 - Contador 2 (CNT2)

Indica qual o contador utilizado para a fungdo de
posicionamento e referenciamento.

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

MODO_ENCODER_BYTE

0-Aincrementa e B
decrementa

1- Aincrementa ou
decrementae B dao
sentido

2 — Quadratura 2X
3 — Quadratura 4X

Define a configuragdo 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¢cao dentro
da faixa de erro para validar um movimento completo.

PERFIL_BYTE

0 — Perfil trapezoidal
1 - Perfil S

Define o perfil de aceleragdo/desaceleragéo que sera
utilizado.

AMOSTRAGEM_TIME

tempo

#ims a t#ls

Tempo de chamada da fun¢do de posicionamento.

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

REFER_SENTIDO_BOOL

FALSE — Sentido de
busca positivo
TRUE — Sentido de
busca negativo

Indica se o sentido de busca pela zona de
referenciamento é feito com nivel Iégico “0” ou “1”.

REFER_VELOCIDADE_INICI
AL_DWORD

um/s

1 a2.000.000.000

Indicia qual a velocidade inicial de busca pela zona de
referenciamento. Este parametro permite que a
velocidade seja diferente daquela configurada no
campo VELOCIDADE_REGIME_DWORD.

REFER_PERCENTUAL_VEL
OCIDADE_INICIAL_BYTE

%

1al00

E o percentual com relag&o a velocidade inicial que
sera utilizado para finalizar a busca pelo zero 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_INVERSAO
_ZONA_TIME

tempo

t#Oms a t#1lm

Define o tempo apds o qual serd invertido o sentido de
busca caso o0 mesmo inicie no sentido contrério ao sinal
de busca. Como o tempo de desaceleragdo também é
relevante neste sentido o tempo total para inverséo
depende do tempo de desacelera¢do acrescido deste
parédmetro.

VELOCIDADE_REGIME_DW
ORD

um/s

1 a2.000.000.000

Define a velocidade de regime (velocidade apés a
aceleracao) do eixo em unidade de comprimento por
segundos.

TENSAO_VELOCIDADE_RE
GIME_WORD

mV

1a10.000

Tens&o, que fornecida ao servocontrole, causa a
velocidade méxima.

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

TENSAO_MAXIMA_WORD

mV

1a10.000

Tensdo maxima que seré fornecida ao servocontrole.
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 néo é relevante.

KP_REAL

0a50

Ganho proporcional do lago de posicionamento.

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

KI_REAL

0a50

Ganho integral do laco de posicionamento, ativado
apenas ao final para corrigir o erro em regime.
Para o controle do tipo PTO ou COUNT_PTO, este
parametro néo é relevante.

TEMPO_ACELERACAO_TIM
E

tempo

t#0s a t#10m

Tempo da aceleragao/desaceleragédo do motor.

LIMITE_DE_PARADA DINT

um

1a10.000.000

Faixa de tolerancia em torno da posi¢édo de parada.
Caso aconteca escorregamento maior que o toleravel 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 méaximo permitido para o deslocamento de um eixo
para uma posicao.

FIM_CURSO_SW_POSITIVO
_DINT

um

1 a2.000.000.000

Fim de curso por software no sentido positivo do eixo.
Quando o valor atual da posigéo for maior que o valor
especificado neste parametro € feita uma parada
suave. Deve ser estabelecido este parametro de forma
gue este valor permita que a parada acontega antes do
limite fisico positivo do eixo.

FIM_CURSO_SW_NEGATIV
O_DINT

um

-1 a-2.000.000.000

Fim de curso por software no sentido negativo do eixo.
Quando o valor atual da posigéo for menor que o valor
especificado neste parametro é feita uma parada
suave. Deve ser estabelecido este parametro de forma
gue este valor permita que a parada aconteca antes do
limite fisico negativo do eixo.

TIMEOUT_TIME

tempo

t#1s a t#10h

Timeout para execucéo do referenciamento do eixo. Se
o referenciamento néo for concluido apés o tempo
estabelecido neste parametro é executada uma parada
suave da saida sem a conclusdo do posicionamento.

COMPENSACAO_DE_FOLG
A_DINT

um

-10.000.000 a
10.000.000

Compensador de folga para sistemas com medi¢ao
indireta.

O sinal da compensacao é utilizado para diferenciar
entre a situag@o em que o sistema de medic¢&o conta,
mas o eixo, devido a folga, ndo desloca-se (utilizar sinal
+) e aquela em que o eixo desloca-se o sistema de
medig&o, devido a folga, inicia atrasado a contagem
(utilizar sinal -).

Caso o valor da folga seja diferente de zero e nas
funcées PTO_MOTION e ANALOG_MOTION tentar se

utilizar um movimento relativo as func¢des irdo retornar
erro.

NUMERO_PULSOS_MOTOR
_DINT

pulsos

1a 1.000.000

Define o nimero de pulsos necessarios para que um
motor de passo ou outro motor execute uma volta do
eixo.

Para o controle do tipo COUNT_ANALOG, este
parametro néo é relevante.

DESLOCAMENTO_MOTOR_
DINT

um

1a 10.000.000

Define o deslocamento em unidade de comprimento
gue corresponde a uma volta do motor.

Para o controle do tipo COUNT_ANALOG, este
parametro néo é relevante.

NUMERO_PULSOS_ENCOD
ER_DINT

pulsos

1a 1.000.000

Define o nimero de pulsos gerado por um encoder
guando este executa uma volta do eixo. Deve ser
preenchido com o nimero de pulsos nominal do
encoder.

DESLOCAMENTO_ENCODE
R_DINT

um

1a10.000.000

Define o deslocamento em unidade de comprimento
gue corresponde a uma volta do encoder.

Tabela 3-9.Variaveis de uma estrutura do tipo S MOVE
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ATENCAO:

O erro maximo deve ser maior ou igual & razdo (DESLOCAMENTO_ENCODER_DINT /
NUMERO_PULSOS_ENCODER_DINT), o mesmo que a resolucdo em um/pulso, e esta resolucdo
deve ter um valor de no minimo 1.

Funcionamento de um Referenciamento
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l Posicao do Zero da Maquina

Figura 3-25. Diagrama de referenciamento

A Figura 3-25 mostra o diagrama para o referenciamento de um eixo. Nele esta representado o perfil
de aceleragdo 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 € 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 ¢ 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
considerado 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 é realizada.

Sempre que a COMPENSACAQO_DE_FOLGA DINT (configurada na estrutura S_ MOVE) for maior
gue zero, apos encontrar o zero da maguina, um deslocamento do tamanho da folga do sistema sera
gerado, com o objetivo de garantir que a folga estard compensada ao final do referenciamento.

Ao final deste processo caso 0 eixo esteja parado dentro da tolerancia de erro,
ERRO_MAXIMO_DWORD, nenhum movimento € 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 é testada e caso
esteja em “True” o referenciamento ird 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 pardmetro
REFER_SENTIDO_BOOL da fungao.
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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 ndo for desta forma pode acontecer do eixo estar
posicionado fora da zona mas do lado oposto ao sentido de busca. Acontecendo isso 0 eixo seré
parado bruscamente pelo fim de curso posicionado deste lado do eixo.

No caso de um controle utilizando somente a saida PTO, o contador € zerado para indicar o zero da
maquina na borda de subida do REFER_SENSOR_ZONA_BOOL. Isso acontece pois como ndo é
utilizado o encoder ndo existe a indicacao de passagem pelo zero do encoder.

Montagem mecanica de um eixo

Orientacio do eixo

Y Faixa possivel para deslocamento i
1
1
1
1

Limite fisico Sentido do Sentido do Limite fisico
Movimento Movimento
DISP_POS_BOOL v

1 1
l 1
1 1
| I
1 1
1 1
. +\ ,/ \‘ ’I' ! * .
T e .
1 1 ‘

. |

| " Parada Suave quanilo Parada Suave quando’ ' Parada Brusca quando
'D D‘ detecta fim de curso detecta fim de curso 'DDv detecta fim de curso
J .. porsoftware negative por software positive - fisico

FIM_CURSO_HW_NEGATIVO FIM_CURSO_SW NEGATIVO DINT  FIM_CURSO_SW POSITIVO DINT FIM_CURSO_HW_POSITIVO

Figura 3-26. Montagem do eixo

Funcbes de Referenciamento e Posicionamento

As bibliotecas de motion do DU350 e DU351 possuem duas fungdes de posicionamento e
referenciamento, onde uma das funcdes de controle utiliza como atuador uma saida rapida
configurada para a geracdo de trem de pulsos (PTO) e a outra funcdo utiliza uma saida analdgica.

Funcdo PTO_MOTION

A funcdo PTO_MOTION utiliza uma saida rapida configurada como PTO para atuar no sistema. Esta
funcdo pode ser configurada para utilizar um contador bidirecional com um encoder associado ou um
contador de pulsos interno como realimentacdo da malha de controle. A diferenciacdo de qual o
comportamento desejado é feita através do parametro TIPO_CONTROLE_BYTE da estrutura
SMOVE. Neste caso quando este parametro € igual a 1 (COUNT_PTO) o lago sera fechado
utilizando um contador rapido. Ja no caso de se configurado como 2 (PTO) o controle € feito
utilizando o préprio contador absoluto da saida rapida PTO.

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

Para selecionar qual o tipo de controle deve ser utilizado deve ser levado em consideracgao qual o tipo
de acionamento é utilizado. Nos casos em que o servoacionamento possui controle de posi¢édo, ou
seja, 0 lago de controle é fechado dentro do proprio driver, o controle a ser utilizado é o PTO direto.
Caso este sistema possua a informagao 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 é o caso dos drivers para acionamentos de motores de passo, sendo
estes acoplados a um eixo de um encoder, deve-se escolher a utilizagdo do controle do tipo
COUNT_PTO.
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Esta fungdo deve ser chamada periodicamente através de uma POU acionada por interrupgéo de
tempo, o qual deve ser configurado conforme mostra o capitulo “Configura¢ao” — “POUs acionadas
por interrup¢ao de tempo”. Para ter um controle mais preciso, recomenda-se utilizar o0 menor tempo
possivel para a chamada desta fungéo.

Apbs configurar este modulo de controle através da fungdo PTO_INI e chamar periodicamente a
funcdo PTO_MOTION esta ird monitorar periodicamente as entradas da fungdo. Caso o disparo de
um referenciamento ou posicionamento seja solicitado através das entradas a funcdo passa a executar
a maquina de estados responsavel por cada uma fun¢des. Enquanto estiver executado nao sera
permitido um novo posicionamento ou referenciamento a ndo ser apds concluido o movimento ou em
caso de uma parada forcada 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 funcdo nao precisa de CONFIRMACOES_WORD maior que 1. Porém em
sistemas com uma inércia grande se faz necessario aumentar o nimero de confirmacgdes afim que seja
garantido o posicionamento dentro de ERRO_MAXIMO_DINT. Caso o valor do erro seja muito
pequeno pode ocorrer do eixo nao ser posicionado corretamente. O nimero de confirmagdes SO é
utilizado para funcéo do tipo COUNT_PTO.

No caso do posicionamento nédo ser encerrado corretamente existe o parametro de TIMEOUT_TIME
que para 0 movimento ap6s um tempo estabelecido mesmo que o movimento nado tenha sido
concluido com sucesso.

Funcdo ANALOG_MOTION

A funcdo ANALOG_MOTION utiliza uma saida analdgica para atuar no processo e o controle é
realimentado através de um encoder. Esta saida anal6gica, 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 analdgico é do tipo proporcional-integral, os ganhos sdo configurados pelos pardmetros
KP_REAL, ganho proporcional, e KI_REAL, ganho integral, na estrutura S_ MOVE. Porém, o
controle integral € 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 ndo
haja a necessidade de um controle integral, o parametro KI_REAL deve ser configurado com o valor
zero.

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

Ap0s configurar este modulo de controle através da funcdo ANALOG_INI e chamar periodicamente
a fungdo ANALOG_MOTION, o lago de controle iniciard 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 laco de controle esta fechado, a verificagdo do limite de parada estara sendo realizado. Esta
verificagdo serve para garantir que em caso de perda de controle ou movimentacdes indevidas,
geradas por causas externas ao sistema, o laco sera aberto, evitando acidentes. O parametro
LIMITE_DE_PARADA DINT da estrutura S_MOVE € o responsavel pela configuragéo 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 reinicializa¢cdo do modulo de controle com valores
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errados na estrutura S_MOVE, pelo estouro da posicéo atual ou pela tentativa de disparo de um
posicionamento com um valor de posi¢cdo (POSICAO_DINT) fora da faixa permitida.

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

O erro de acompanhamento entre o perfil tedrico gerado pelo médulo de posicionamento e a posi¢cdo
atual media através do encoder é 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 relacdo aos ganhos definidos na estrutura
S_MOVE. Caso o erro de acompanhamento esteja aumentando constantemente é sinal de que o
ganho proporcional ndo esta com um valor suficiente para fazer a posi¢do real acompanhar a posi¢do
tedrica com um erro constante, assim o ganho proporcional deve ser aumentado.

Outra informacao importante para a calibracdo do controle é a saida SATURADO_BOOL. Esta saida
é setada quando o sinal tedrico de controle ultrapassa a tensdo maxima da saida analdgica

configurada no parametro TENSAO_MAXIMA_WORD na estrutura S_ MOVE. A saturacédo do sinal
leva o erro de acompanhamento a aumentar constantemente, conforme descrito no paragrafo anterior.

A conclusdo de um posicionamento acontece quando a posicao do eixo for verificada o nimero de
confirmagdes consecutivas, configurada no parametro CONFIRMACOES_WORD da estrutura
S_MOVE. Caso o sistema ndo encontre a posi¢do e uma parada de emergéncia nao for disparada, o
controle sera aberto ap6s passar o tempo de timeout e um cddigo 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 funcdo 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.

FTO_MOTION
—DISF_REFER_BOOL : BOOL EXECUTAMDO_BOOL : BOOL—
—DISFP_POS_BOOL: BOOL REFEREMCIADO_BOOL : BOOL|—
—SMOVE 1 S_MOVE FosICIOMNADO_BOOL : BOOL—
—REFER_SEMNSOR_ZOMA_BOOL: BOOL ERRO_BOOL : BOOL—
—POSICAC_DINT : DINT CODIGO_ERRO_IMNT  INTH—
—MODo_POSICIOMNAMENTO_BOOL  BOOL  SAIDA_SENTIDO_OUT_BOOL : BOOLI—
—AUTO_MANUAL_BOOL : BOOL POSICAD_ATUAL_DIMT : DINT—
—FIM_CURS0_HW_POSITRO_BOOL : BOOL
—FIM_CURS0_HW_MEGATIVO_BOOL : BOOL
—EMERGEMNCIA_BOOL : BOOL
—S0FTETOP_BOOL : BOOL
—SAIDA_SENTIDO_[M_BOOL : BOOL

Figura 3-27. Bloco Funcional PTO_MOTION
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AMNALOG_MOTION

—DISP_REFER_BOOL :BOOL EXECUTANDO_BOQOL : BOOL—
—DISP_POS_BCOOL:BOOL REFEREMCIADO_BOOL : BOOL—
—SMOVE : 3_MOVE POSICIONADO_BOOL : BOOL—
—{REFER_SEMSOR_ZOMNA_BOOL : BOOL ERRC_BOOL : BOOL—
—{POSICAO_DINT : DINT CODIGO_ERRO_INT : INT—
—{MODC_POSICIONAMENTO_BOOL - BOOL SAIDA_SENTIDO_OUT_BOOL : BOOLI—
—AUTO_MAMUAL_BOOL  BOOL POSICAO_ATUAL_DINT : DINT—
—{FIM_CURSC_HW_POSITVO_BOOL : BOOL CLOSED_LOOP_BOOL : BOOL—
—FIM_CURSCO_HW_MEGATIVO_BOOL : BOOL SATURACAC_BOOL : BOOL|—
—{EMERGENCIA_BOOL : BOOL ERRO_ACOMPANHAMENTO_DWORD : DWORD—
—SOFTSTOP_BOOL : BOOL SINAL_ERRO_ACOMPANHAMENTO_BOOL : BOOL—
—{SAIDA_SENTIDO_IN_BOOL : BOOL

—{CLOSE_LOOP_BOOL : BOOL

Figura 3-28. Bloco Funcional ANALOG_MOTION

Compensacdao de folga

Entradas

As fungdes de posicionamento possuem uma compensacdo de folga para sistemas que utilizem
medicdo indireta, onde o motor é ligado ao encoder através de um sistema.

Para utilizar a compensacao de folga € necessario configurar o parametro
COMPENSACAQ_DE_FOLGA_DINT na estrutura S_MOVE. Quando ndo houver a necessidade de
compensacao de folga, este pardmetro deve ser configurado com o valor zero.

O sinal da compensacdo é utilizado para diferenciar entre a situacdo em que o sistema de medicdo
conta, mas o eixo, devido a folga, ndo desloca-se (utilizar sinal positivo) e aquela em que o eixo
desloca-se e o sistema de medicdo, devido a folga, inicia atrasado a contagem (utilizar sinal
negativo).

A compensacao de folga somente ira funcionar quando 0 movimento ¢ absoluto. Em caso de
movimento relativo e compensacao diferente de zero fungdo retorna um cédigo de erro.

DISP_REFER_BOOL.: Entrada utilizada para disparar um novo referenciamento. A entrada é
sensivel a nivel. Depois de energizada a fungdo ela permanece executando com a saida
EXECUTANDO_BOOL acionada até que o referenciamento seja concluido. Apos a conclusdo a
saida REFERENCIADO_BOOL ¢ ligada e um novo referenciamento ou um posicionamento podem
ser realizados.

DISP_POS BOOL.: Entrada utilizada para disparar um novo posicionamento. A entrada € sensivel a
nivel. Quando a func¢do for executada com esta entrada ligada se um posicionamento ndo estiver em
andamento entdo um novo posicionamento serd executado. Depois de energizada a funcéo ele
permanece executando com a saida EXECUTANDO_BOOL acionada até que o posicionamento seja
concluido. Apo6s a conclusdo a saida POSICIONADO_BOOL ¢ ligada e um novo posicionamento ou
um referenciamento podem ser realizados.

SMOVE: E uma instancia da estrutura de configuragdo S_MOVE, utilizada para definir os
parametros da maquina. Previamente deve ser executa a funcdo POS_INI que verifica os parametros
e consiste se existe algum tipo de erro. Qualquer alteragdo 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 logico “1” nesta entrada.

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

MODO_POSICIONAMENTO_BOOL.: Indica se 0 movimento a ser realizado para o proximo
disparo é absoluto ou relativo. Quando esta entrada for FALSE o movimento € absoluto e o
posicionamento sera realizado de forma que o eixo se posicione no valor indicado pela entrada
POSICAO_DINT. Quando este entrada for TRUE o0 movimento € relativo e o posicionamento sera
realizado de forma que o eixo se posicione no valor atual mais o valor da entrada POSICAO_DINT.

AUTO_MANUAL_BOOL.: Esta entrada € 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 sdo tratadas normalmente. Se esta
entrada for TRUE entdo as entradas de fim de curso serdo ignoradas e os movimentos poder&o ser
realizados mesmo que o eixo esteja em um dos limites fisicos. Esta entrada sé 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 direcdo em que 0 movimento sera
realizado a fim de evitar danos ao equipamento. Esta entrada s6 € interpretada no caso da entrada
DISP_POS_BOOL ser acionada, ou seja ndo sendo interpretada no caso da tentativa de um
referenciamento. Apos um referenciamento concluido no caso da entrada igual a TRUE o a saida de
erro nao permanecera ligada mesmo que o eixo se encontre sobre um dos fins de curso por hardware.

FIM_CURSO_HW_POSITIVO: Esta entrada € utiliza para indicar qual € o limite fisico no sentido
positivo do eixo. Quando esta entrada é acionada indica para as fungdes que nao 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 situacdo somente sera possivel
movimentar o eixo através de um posicionamento com a entrada AUTO_MANUAL_BOOL
acionada ou através de deslocamento forcado.

FIM_CURSO_HW_NEGATIVO: Esta entrada é utiliza para indicar qual é o limite fisico no sentido
negativo do eixo. Quando esta entrada € acionada indica para as fun¢fes que ndo é desejado que 0
movimento permaneca acontecendo nesta direcao sob pena de danificar a estrutura deste eixo. Desta
forma ao detectar este sensor ativo uma parada busca e realizada no eixo para que este pare
imediatamente sem desaceleracdo. Caso esteja parado nesta situacdo somente sera possivel
movimentar o eixo atraves de um posicionamento com a entrada AUTO_MANUAL_BOOL
acionada ou através de deslocamento forgado.

EMERGENCIA BOOL.: Esta entrada € utilizada para parada de emergéncia. A parada de
emergéncia gera uma parada brusca no eixo e ndo pode ser bypassada na funcdo, de maneira que
possa ser acionada caso 0s mecanismos de seguranca 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 para suave.

SAIDA _SENTIDO_IN_BOOL.: Saida digital utilizada para indicar o sentido do movimento
executado pelo motor. Deve ser declarado o mesmo parametro que ha
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 é utilizada apenas no controle
analégico.

EXECUTANDO_BOOL: Execucéo da funcéo realizada com sucesso

REFERENCIADO_BOOL.: Finalizac&o do referenciamento do eixo no ultimo ciclo do programa
aplicativo.

POSICIONADO_BOOL.: Finalizacéo do referenciamento do eixo no altimo ciclo do programa
aplicativo.
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ERRO_BOOL.: Ocorreu algum erro durante a execuc¢do da fungdo. O erro pode ser visto na saida
COD_ERRO 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 execucdo da funcdo com erro.
Esta variavel permanece apenas um ciclo com o valor de erro, sendo necessaria a verificagao
constante da mesma. Pode ser consultada a causa na tabela Tabela 3-10 de Codigos de Erro.

SAIDA _SENTIDO_OUT_BOOL.: Saida digital utilizada para indicar o sentido do movimento
executado pelo motor. Quando 0 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 logico “1”.

POSICAO_ATUAL_DINT: Posi¢ao atual em unidade de comprimento definida pelo usuario
conforme;

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 analégico.

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

ERRO_ACOMPANHAMENTO_DWORD: Mostra o valor da diferenca entre a posicéo 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 ndo é suficiente para fazer o sistema acompanhar o perfil tedrico. Esta saida é utilizada apenas
pelo controle analdgico.

SINAL_ERRO_ACOMPANHAMENTO_BOOL.: Indica qual ¢ o sinal da variavel
ERRO_ACOMPANHAMENTO_DWORD.

Caodigos de Erro

Erro da Funcéo Cddigo do Descricéo do Erro da Fungéo
Erro Fungéo

Codigos de Erros Gerais

COD_ERRO_EMERGENCIA 1 Quando ocorre uma parada brusca devido ao
acionamento da entrada de emergéncia.
COD_ERRO_FIM_CURSO_HW_POSITIVO 2 Quando ocorre uma parada brusca devido ao estado
l6gico “1” na entrada de fim de curso positivo.
COD_ERRO_FIM_CURSO_HW_NEGATIVO 3 Quando ocorre uma parada brusca devido ao estado
I6gico “1” na entrada de fim de curso negativo.
COD_ERRO_FIM_CURSO_SW_POSITIVO 4 Quando ocorre uma parada suave devido a posi¢do

atual maior que o valor configurado no fim de curso
por software positivo.

COD_ERRO_FIM_CURSO_SW_NEGATIVO 5 Quando ocorre uma parada suave devido a posi¢do
atual menor que o valor configurado no fim de curso
por software negativo.

COD_ERRO_NAO_INICIALIZADO 6 Tentativa de executar um posicionamento ou
referenciamento sem antes ter executado uma
inicializagc&o através da fungdo ANALOG_INI ou
PTO_INI.

COD_ERRO_INTERTRAVAMENTO 7 Retorna este erro ao tentar executar uma fungao
guando outra ainda esta sendo executada utilizando
0 mesmo recurso, por exemplo a mesma saida PTO.

COD_ERRO_TIMEOUT 8 Quando um movimento ultrapassou o tempo de
timeout estabelecido pelo usuério
COD_ERRO_SOFTSTOP 9 Quando ocorre uma parada suave devido ao

acionamento da entrada de softstop.
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COD_ERRO_POSICAO_ATUAL 10 Falha no célculo da posigéo atual devido ao estouro
do limite das variaveis.

COD_ERRO_POSICAO 11 Parametro de posi¢éo fora da faixa.

Cadigos de Erros de referenciamento

COD_ERRO_BUSCA 80 Erro interno da fungdo na maquina de estados de
busca por zero.

COD_ERRO_BUSCA_INV 81 Erro interno da fung@o na méaquina de estados de
busca por zero.

Cadigos de Erros da Fungdo PTO_MOTION

COD_ERRO_ESTADO_PTO 110 Erro interno da fung@o na maquina de estados de
posicionamento.

COD_ERRO_ESTADO_COUNT_PTO 140 Erro interno da fung@o na méaquina de estados de
posicionamento.

Cadigos de Erros da Fungdo ANALOG_MOTION

COD_ERRO_LIMITE_DE_PARADA 170 O deslocamento do eixo, quando deveria estar
parado, passou do limite de parada.

COD_ERRO_ESTADO_COUNT_ANALOG_PO | 171 Erro interno da fung@o na méaquina de estados de

S posicionamento.

COD_ERRO_ESTADO_COUNT_ANALOG_RE | 172 Erro interno da fung@o na méaquina de estados de

FER_1 referenciamento.

COD_ERRO_ESTADO_COUNT_ANALOG_RE | 173 Erro interno da fung@o na maquina de estados de

FER_2 referenciamento.

Erros nos parametros da Estrutura Smove

COD_ERRO_PARAM_ERRO_MAXIMO 200 Valor do erro maximo é menor que a resolucao do
motor ou do encoder. Este Codigo também é utilizado
para indicar que a variavel de erro maximo tem uma
valor menor que zero.

COD_ERRO_PARAM_PERFIL 201 Tipo de perfil invalido

COD_ERRO_PARAM_MODO_ENCODER 202 Valor do modo do encoder invélida

COD_ERRO_ PARAM_SAIDA 203 Valor da saida invalido

COD_ERRO_ PARAM_ENTRADA 204 Valor do contador invalido

COD_ERRO_ PARAM_TIPO_CONTROLE 205 Valor do tipo de controle de posicionamento invalido

COD_ERRO_ 206 Valor da velocidade de regime fora da faixa de

PARAM_VELOCIDADE_REGIME velocidade ou, no caso de controle utilizando a saida
PTO, afrequiéncia esta fora da faixa permitida. Neste
caso a freqiiéncia é calculada como:
(VELOCIDADE*NUMERO_PULSOS_MOTOR_DINT/
DESLOCAMENTO_MOTOR_DINT)

COD_ERRO_ 207 Valor de numero de pulsos por volta do motor esta

PARAM_NUMERO_PULSOS MOTOR fora da faixa.

COD_ERRO_ 208 Valor do deslocamento por volta do motor de passo

PARAM_DESLOCAMENTO_MOTOR est4 fora da faixa.

COD_ERRO_ 209 Valor de numero de pulsos por volta do encoder esta

PARAM_NUMERO_PULSOS_ENCODER fora da faixa.

COD_ERRO_ 210 Valor do deslocamento por volta do encoder esta fora

PARAM_DESLOCAMENTO_ENCODER da faixa.

COD_ERRO_TEMPO_ACELERACAO 211 Valor do tempo de aceleracao fora da faixa permitida.

COD_ERRO_PARAM_COMPENSACAO_DE_ |[212 Valor do compensador de folga diferente de zero e

FOLGA fora da faixa permitida ou diferente de zero e menor
que o erro maximo (ERRO_MAXIMO_DWORD).
Além disso este c6digo também é gerado quando é
disparado uma movimento relativo com compensagao
de folga diferente de zero.

COD_ERRO_PARAM_FIM_CURSO_SW_POS |213 Valor do fim de curso por software positivo fora da

ITIVO faixa permitida.

COD_ERRO_PARAM_FIM_CURSO_SW_NEG |214 Valor do fim de curso por software negativo fora da

ATIVO faixa permitida.

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

COD_ERRO_PARAM_REFER_PERCENTUAL (216 Parametro de percentual de velocidade na zona fora

_VELOCIDADE_INICIAL dafaixa de 1 a 100%

COD_ERRO_PARAM_TEMPO_INVERSAO _Z (217 O tempo de inversdo ao sair da zona de

ONA referenciamento fora da faixa permitida.

COD_ERRO_PARAM_REFER_VELOCIDADE_ |218 Velocidade inicial de busca maior que velocidade de
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INICIAL

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

COD_ERRO_PARAM_CONFIRMACOES

219

Valor de confirmagdes de posicionamento fora da
faixa permitida.

Erros nos parametros da Estrutura SMOVE especificos do controle

analégico

COD_ERRO_PARAM_AMOSTRAGEM 220 Tempo de amostragem fora da faixa permitida.
COD_ERRO_PARAM_TENSAO_VELOCIDAD |221 Tensé&o de velocidade de regime fora da faixa
E_REGIME permitida ou maior que a tensdo maxima.
COD_ERRO_PARAM_TENSAO_MAXIMA 222 Tensdo maxima fora da faixa permitida.
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_PARADA 225 Valor do limite de parada fora da faixa permitida ou

menor que o erro maximo.

Tabela 3-10. Cddigos de erro das fun¢des de motion

Comunicacgao

Para configurar as portas, abra o MasterTool IEC e clique em “Configuragdo do CP”, localizada na
aba “Recursos”. Em seguida o médulo “Configura¢do do CP” deve ser expandido.

As configurac@es das Portas COM estdo localizadas no médulo Comunicagdo. Ao expandir esse

modulo irdo aparecer os modulos de “COM1” e “COM2”. Para a configurar a COM1, por exemplo,
clique no modulo “COM1”. Ao lado direito, aparecera uma aba com as configuracdes da porta. Nela
podem ser configuradas:

e Paridade:

Sem paridade
impar

Par

Sempre 1
Sempre 0

e Stop Bits:

1 Stop Bit
2 Stop Bits

e Sinais de Modem:

Sem RTS/CTS
Com RTS/CTS
ComRTS sem CTS
RTS sempre ligado

e Delay:

5a 1000 ms
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e Baud Rate (bps — bits por segundo):

e 1200

e 2400

e 4800

e 9600

e 19200

e 38400

e 57600

e 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 execuc¢do das POUs utilizadas. EX:
caso exista uma POU com um tempo de execucdo de 20 ms o delay entre frames podera ser de
aproximadamente 20 ms mesmo estando configurado como 5 ms.

ATENCAO:

Ao tempo definido no campo delay, paraa COM2, sempre € acrescido um tempo de 30 ms devido a
maneira como esta construida esta interface serial. Neste caso quando for configurado um tempo de
15 ms o delay na pratica sera de 45 ms.

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

=& Configuracio do CP ﬂ — :
& 2+ Comunicacia[FIX] Configuragdes Gerais I
=
E| “”3“ COMIFI] : Yelocidade Paridade
L W MToolIECISLOT] 115200 | [semParidade 7]
"""" M= COM2IFIX] . o
Bits de Parada Sinaiz de Modem

B 4 Barramentao[F ]
E-- & Eventos Externos[FIX]

[15topBt =] |SemRTS/ICTS 7|

Delay(mz]
| 5

Figura 3-29. Configurando COM1

ATENCAO:
Para relacéo entre o tempo de ciclo da UCP e a comunica¢do com o MasterTool IEC, ver mensagem
de adverténcia no capitulo “Descri¢do Técnica” - “Desempenho” - “Tempo de Ciclo”.
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ATENCAO:

Os operandos reservados Ixx (entradas digitais), Qxx (saidas digitais), Alx (entradas analdgicas) e
AOXx (saidas analdgicas) estdo mapeados em operandos | e Q acessiveis via MODBUS, para a
verificacdo do endereco de memoria utilizado para cada operando utilize a tabela Lista de Operandos
Reservados presente neste manual.

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 MasterTool IEC e clique em
“Configuracao do CP”, localizada na aba “Recursos”. Em seguida o médulo “Configuragdo do CP”
deve ser expandido.

As configuracOes das Portas COM estéo localizadas no médulo Comunicagdo. Ao expandir o
mesmo, aparecerdo os modulos de “COM1” e “COM?2”. Para configurar a COM1, o modulo
“COM1” deve ser expandido, da mesma maneira deve ser expandido o médulo “COM2” para
configurar a interface de comunicacdo COM2.

Ao expandir este bloco a porta COM1 ndo estara habilitada para MODBUS, para habilita-la, é
necessario clicar com o botdo direito do mouse sobre o0 modulo “MToollEC” e selecionar a opgao
“Substituir elemento” em seguida escolha “MODBUS Mestre” para habilitar a COM1 como
MODBUS Mestre. Para a configuragdo da porta COM2, deve se realizar 0 mesmo procedimento,
porém para esta interface de comunicagdo ndo existira a op¢ao “MToolIEC”.

Clicando sobre o modulo habilitado “MODBUS Mestre”, aparecerdo ao lado direito duas caixas de
texto contendo as seguintes opgdes:

e Time-out (ms) — Configura quanto tempo o controlador aguardard 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 comunicacao no respectivo operando (caso nao exista mais retentativas). Em caso de
time-out o controlador retransmite o pacote a um determinado escravo o nimero de vezes
definido no campo Retentativas antes de executar uma nova relagdo MODBUS definida. O time-
out pode ser configurado com valores de 1ms a 10s (10000ms);

¢ Retentativas — Configura o nimero de vezes que o Mestre ira retransmitir o pacote no caso do
Escravo ndo responder (ap6s aguardar o tempo de time-out configurado). O nimero de
retentativas pode ser configurado com valores de 1 a 10.

Ap0s configurar estas duas configuracOes, é necessario habilitar as relagbes MODBUS desejadas.

=& Configuracio do CP ﬂ
B 43 Comunicacio[F 1]

E‘ """" W"’?‘:CONH[FW Tirne-out{rms
. = [MiMODBUS Mestre[SLOT] 1000

------- ﬁ COMZ[FIX] Fietentativaz
- . Barramenta[F1x] 0

- & Eventos Externos[FIX]

MODBUS Mestre |

=+

=+

Figura 3-30. MODBUS Mestre
Relacdo MODBUS

Uma relacdo MODBUS, nada mais é que uma mensagem do protocolo MODBUS enderecada a um
determinado mddulo Escravo. No total, é possivel utilizar até 32 relagdes MODBUS distribuidas
entre as duas portas COM, sendo o limite 16 relacdes por porta COM. O tratamento das rela¢des €
feito de forma seqiiencial, conforme as mesmas forem adicionadas a Arvore de Configurag&o.
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As relagdes MODBUS podem ser adicionadas ao Mestre clicando-se com o botéo direito do mouse
sobre o0 modulo “MODBUS Mestre” e selecionando-se a opgao “Incluir Relaggo MODBUS”. Dessa
forma, sera adicionado o submddulo “Relagio MODBUS” ao MODBUS Mestre.

Caso o operando COMx_DR estiver com o valor TRUE, as relagdes da porta de comunicagéo x
estardo desabilitadas. Onde X, é o nimero da porta de comunicacdo podendo assumir os valores de 1
ou 2.

Cada relagéo possui os seguintes parametros de configuracdo que devem ser ajustados:

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

Tabela 3-11. Fungdo Read Coils

Funcdo MODBUS Read Discrete Inputs Lé um numero variavel de entradas digitais
Endereco do 1-247 Enderego do Escravo
Dispositivo
Quantidade 1-2000 Quantidade a ser lido
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagéo e um novo disparo
Tipo: %M | %MXO0 - %MX3186 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
Operando . : -
Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
MasterTool
IEC comando
Tipo: %l | N&o é permitido escrever nas Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
entradas comando

Tabela 3-12. Fun¢do Read Discrete Inputs

Funcdo MODBUS Read Holding Registers Lé um nimero variavel de registros
Endereco do 1-247 Enderego do Escravo
Dispositivo
Quantidade 1-123 Quantidade a ser lido
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagéo e um novo disparo
Tipo: %M | %MWO - %MW 3186 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
Operando S - -
Tipo: %Q | %QWO - %QW63 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
MasterTool
IEC comando
Tipo: %l | N&o é permitido escrever nas Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
entradas comando

Tabela 3-13. Fun¢éo Read Holding Registers
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Funcdo MODBUS

Read Input Registers

Lé um numero variavel de registros de entrada

Endereco do 1-247 Endereco do Escravo
Dispositivo
Quantidade 1-123 Quantidade a ser lido
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de leitura no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagéo e um novo disparo
Tipo: %M | %MWO - %MW 3186 Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
comando
Operando - I'rio o060 [96QW0 - %QW63 Faixa de end ita do valor d d
MasterTool ipo: %Q | %QWO - %Q aixa de endereco para escrita do valor da resposta do
IEC comando
Tipo: %l | Nao é permitido escrever nas Faixa de endereco para escrita do valor da resposta do
entradas comando

Tabela 3-14. Fungéo Read

Input Registers

Funcdo MODBUS

Write Single Coil

For¢ca uma Gnica bobina

Endereco do 1-247 Enderego do Escravo
Dispositivo
Quantidade 1-1 Quantidade a ser escrito
Endereco MODBUS 1- 65535 Endereco MODBUS inicial de escrita no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagéo e um novo disparo
Tipo: %M | %MXO0 - %MX3186 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
Operando . - - -
Tipo: %Q | %QX0 - %QX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
MasterTool
IEC comando
Tipo: %l | %IX0 - %IX63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando

Tabela 3-15. Write S

ingle Coil

Funcdo MODBUS

Write Single Register

Preset de um Unico registro

Endereco do 1-247 Enderego do Escravo

Dispositivo

Quantidade 1-1 Quantidade a ser escrito

Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de escrita no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagéo e um novo disparo

Tipo: %M | %MWO - %MW 3186 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando
Operando S - - -
Tipo: %Q | %QWO0 - %QW63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
MasterTool
IEC comando
Tipo: %l | %IWO0 - %IW63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando

Tabela 3-16. Fungdo Write

Single Register

Funcdo MODBUS

Write Multiple Coils

Forca uma quantidade variavel de bobinas

Endereco do 1-247 Enderego do Escravo

Dispositivo

Quantidade 1-1968 Quantidade a ser escrito

Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de escrita no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagéo e um novo disparo

%M

%MXO0 - %MX3186

Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando

1 %Q

%QXO0 - %QX63

Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando

Tipo:
Operando -
MasterTool Tipo
IEC
Tipo

: %I

%IX0 - %1X63

Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no

comando

Tabela 3-17. Fung@o Write Multiple Coils
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Funcdo MODBUS Write Multiple Registers Preset de uma quantidade variavel de registros
Endereco do 1-247 Endereco do Escravo
Dispositivo
Quantidade 1-120 Quantidade a ser escrito
Endereco MODBUS 1-65535 Endereco MODBUS inicial de escrita no escravo
Polling 0-10000 ms Tempo entre o disparo da relagéo e um novo disparo
Tipo: %M | %MWO - %MW 3186 Faixa de enderego para leitura do valor a ser enviado no
comando
Operando - I'rin o060 [96QW0 - %QW63 Faixa de end leitura do val iad
MasterTool ipo: %Q | %QWO - %Q! aixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
IEC comando
Tipo: %l | %IWO0 - %IW63 Faixa de endereco para leitura do valor a ser enviado no
comando

Tabela 3-18. Fungdo Write Multiple Registers

------- M COM2[FIN]
- 4 Barramento[FIX]
] & Eventos Externos[FLX]

I+

-

Relagdo MODBLUS

Fungao MODEIS

|Read Coils =l
Endereco Dizpositivo [uantidade

| 1 | ‘

Enderego MODBUS Fallinglms]

| 1 | 0
Operando tagterTool IEC
| EM0.0

MODBUS Escravo

Figura 3-31. Relagdo MODBUS

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

As configuracBes das Portas COM estdo localizadas no médulo Comunicacdo. Ao expandir 0
mesmo, aparecerdo os modulos de “COM1” e “COM2”. Para configurar a COM1, o médulo

“COM1” deve ser expandido, da mesma maneira deve ser expandido o moédulo “COM?2” para
configurar a interface de comunicacdo COM2.

Ao expandir este bloco a porta COM1 ndo estara habilitada para MODBUS, para habilita-la, é
necessario clicar com o botao direito do mouse sobre o médulo “MToollEC” e selecionar a opg¢ao
“Substituir Elemento” em seguida escolha “MODBUS Escravo” para habilitar a COM1 como
MODBUS Escravo. Para a configuracdo da porta COM2, deve ser realizado o mesmo procedimento,
porém para esta interface de comunicacao ndo ha a opgao “MToollEC”.

Clicando sobre o modulo habilitado “MODBUS Escravo”, aparecerao ao lado direito uma caixa de
texto referente ao endereco MODBUS:
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& Configuracio do CP
& 3 Comunicacio[FIx]
B 5 COMA[FIX]

o [E]IMODBUS Escravo[SLOT]

------- e COM2[FIX]
- 4 Barramento[F 1]
i & Eventos Externos[FIx]

=1

=+

:| MODBUS Escravo |

Endereco

| 1

Coilz

| 1-1024 | 20%0.0 - %AXE315

|1 025 - 2048 | BM=2872.8 - EMH2936.7
| npLik

I 1-1024 | %=0.0 - ZXE315

I'I 025 - 2048 | ZM=2336.8 - 2Mx3000.7
Holding Regizters

I 1- 2000 M0 - ZMW1939

|nputing Reagizters

I 1- 870 EMW2000 - ZMW 2863

Figura 3-32. Relagdo MODBUS

O Unico parametro a ser configurado no MODBUS Escravo €é o seu endereco, que indica qual é o
endereco do escravo. A relacdo entre os operandos MODBUS e os operandos MasterTool IEC 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- 2000 | %6MWO - %MW 1999
Inputing Register
1-870 | 9%6MW 2000 - %MW 2869

Tabela 3-19. Areas de dados Escravo MODBUS

As RelagGes entre operandos MODBUS e operandos MasterTool IEC indicam em que posi¢do de
memoria estardo os valores de cada operando MODBUS, possibilitando a utilizacdo do protocolo de
forma simples. Nas tabelas abaixo encontram-se exemplos de utilizacao:

Operandos MasterTool IEC
Endereco . Holding Inputing
MODBUS il (ryes Register Register
1 %QX0.0 %I1X0.0 %MW O0 %MW 2000
16 %QX0.15 %I1X0.15 %MW 15 %MW 2015
17 %QX1.0 %I1X1.0 %MW 16 %MW 2016
1024 %QX63.15 %I1X63.15 %MW 1023
1025 %MX2872.8 %MX2936.8 %MW 1024
2048 %MX2936.7 %MX3000.7

Tabela 3-20. Relagédo entre Endereco MODBUS e Endereco MasterTool IEC
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R?epseerf\l/r;%% Descricéo Mogs?é?rggl EﬂnggrBejg Tamanho Fun¢do MODBUS
AOO0 Saida Analdgica %QW3 49 16 Write Multiple Coils
AO1 Saida Analdgica %QW4 65 16 Write Multiple Coils
AlO Entrada Analégica %IW4 65 16 Read Discrete Inputs
All Entrada Analégica %IW5 81 16 Read Discrete Inputs
Al2 Entrada Analégica %IW6 97 16 Read Discrete Inputs
Al3 Entrada Analégica %IW7 113 16 Read Discrete Inputs

Tabela 3-21. Endereco MODBUS das saidas e entradas analdgicas para acesso direto

Protocolo genérico de comunicagéao

As portas de comunicacdo (COM1 e COM2) podem ser configuradas para suportar um protocolo de
comunicacao genérico, sendo possivel receber ou transmitir frames de até 256 caracteres. Para tanto,
deve ser selecionado o elemento “Protocolo Genérico” nas mesmas. A figura a seguir ilustra essa

selecdo na Configuracdo do CP.

% Master Tool [EC | powered by CoDeSys - Modelo_DU350_DU351.pra - [Cenfiguracio do CP]
Arquive Editar Projeto  Inserir  Extras Comunicagdo Janela Ajuda

alz|a|

2ol |2 |2l ol

=, Recursos
B[] Bibliateca D35 b 7.11.08 095312 varive
B0 Bibliateca lecsfe.ib 13.4.06 15:51:28 varidve
El-[_] Biblioteca Mavigation.ib 23.10.08 14:09: 42,44
B2 Biblioteca SysLibT argetvisw.lib 25.4.08 p423:
B[] Yaraveis globais

Configuragio de alarmes

A Configuracio de tarefas

----- m Gerenciador de bibliotecas

Q Gerenciador de monitoragdo e receitaz

[

E@ Configuracdo do CP

- R Protocolo Genérico[SLOT]
B COM2[FIX]

- BgiProtocolo Genérica[SLO

E-- & Eventos Externos[FIX]

Figura 3-33. Op¢ao “Protocolo genérico” para as portas de comunicacio

ATENCAO:

Esta funcionalidade esté disponivel somente a partir da versdo (1.02) do executivo e (1.01) do
Mastertool IEC.

Para selecionar essa op¢do nas portas de comunicagao é necessario substituir o elemento atualmente
configurado. Ao pressionar o botdo direito do MOUSE na porta desejada, um sub-menu aparece e 0
comando “Substituir elemento” pode ser efetuado. A figura a seguir ilustra esse procedimento.
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% Master Tool [EC | powered by CoDeSys - Modelo_DU350_DU351.pro - [Cenfiguragde do CP]
Arquive Editar Projeto  Inserir  Extras  Comunicagdo Janela Ajuda

2l=8| B@ledBISIAS| 5]

-8 Configuracia de slarmes
e Configuracio de tarefas

onfiguragio do CF
ﬁ Configuragties de dispositivo
""" m Gerenciador de bibliotecas
""" Q Gerenciador de monitoragdo e receitas
..... m LOG
""" (B Mavegador - CP
""" '}@ Area de trabalho

= Np— 5@ Configuracéo do CP =
B (23 Biblioteca DU35x b 7.11.08 09:5312; varidve g% Comunicaco[FIX] —
B[] Biblioteca lecsfc.lib 13.4.06 15:51:28; varidvei B4 COM1[FIX]

B[] Biblioteca Mavigation.lib 29.70.08 14:09:42: +. : i

B[] Biblioteca SysLibT angetvisu ib 25.4.08 0923 E ________ e COM2[F|X]

B-[C3 Waridveis globais '

+# Barramento[FIX]
- & Eventos Externos[FIX

\ Incluir Sub-elemento

Calcular enderegos
Recortar
Copiar

Colar

Apagar

Substituir elemento,

4 MToollEC
MODBUS Mestre
Chrl+X MODEUS Escrave
CtrleC &_Protocolo Genérico_»

Ctrl+V

Del

Figura 3-34. Procedimento de substituicdo de elemento em uma porta de comunicacéo

Biblioteca UartLib

Para que todos os recursos das fungdes de comunicacdo do protocolo genérico possam ser utilizados
¢ necessario adicionar a biblioteca (extensdo “.lib”) UartL.ib.

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 selegéo.

Comunicagao

% Master Tool IEC | powered by CoDeSys - Modelo_DU350_DU351.pro* - [Gerenciader de bibliotecas]
ﬂil Arquive  Editar  Praj nserir | Extras

a Ajuda

Bi=E

Biblioteca adicional...

Ins

E Recursos

[E

[

B[] Bibliateca Mavigation.lib 29.10.08 14:0
£

£

- (7] Waridveis alabaiz
Configuracdo de alames

""" Configuragdo de tarefas

""" Configuragdo do CF

""" ﬁ Configuragdes de dispositivo

Q Gerenciador de monitaracdo e receitas

----- Bj LoG
""" W avegadar - CP
""" 5@ Area de trabalho

7-([] Biblioteca DU35x. b 7.11.08 09.5312:

q
e
=
i

W

o [DU35xIib 7.
Mavigation.lib 29.10.08 14:09:42

SysLibTargetVisulib 25.4.08 09:23 Return TRU
Standard.lib 30.10.08 14:26:10
lecsfc lib 13.

SYSLIBCALLBACK.LIB 25.4.08 09

11.08 09:53:12

406 15:51:28

i |

FUNCTION Sys
(* Functionto|

ATTENTION

3

ATTENTIOR
“callback” fq

*

VAR_INPUT

<[

Figura 3-35. Procedimento de inclusédo de uma biblioteca

Na seqliéncia deve-se selecionar a biblioteca desejada para inclusdo no projeto pressionando, em
seguida, o botdo “Abrir” (ver figura a seguir).
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£, Recursos N Abrie ==
-3 Biblioteca DU35xlib 7.11.08 035312 Examinar- b E =
B[] Biblioteca lecsic.lib 13.4.06 15:51:28: v - - )
B3 Biblioteca Navigationib 23.10.08 140g]| | Neme | Modificadoem  Tipo Tamanho 1
B1-(Z] Biblioteca SysLibT argetvisulb 25,408 0| | | -ysibEventlib
[ Biblioteca LartLib.ib 19.3.09 15:32:44: LI SysLibFile.lib
B[ Varidveis globais || SysLibMerm.lib
- [#48) Configurago de slames || SysLib5tr.lib 3
""" Configuragdo de tarefaz || SYSLIBTARGETVISULLIE
""" Configuragdo do CP || UartLib.lib =
""" ﬁ Configuragdes de dizpogitivo
----- m] Gerenciador de bibliotecas ITE @ Aorir
..... % f;::miadm de monitoragEo e receitas Tipo: [Eiblicteca Master Tool IEC | powered by Col =] ~ Cancelar
""" Mavegador - CF
""" 42 Area de trabalho Diretdrio da biblioteca: | C-\Program Files\Common Files\Caa-T argetsiltushl v |

Figura 3-36. Incluséo da biblioteca UartLib
Biblioteca SerialCommunicationLib

O protocolo genérico opera através de uma biblioteca especifica (extensdo “.lib”") denominada
SerialCommunicationLib a qual deve ser adicionada ao projeto para que ela possa ser utilizada.

O procedimento € 0 mesmo adotado na inclusdo da biblioteca Uart.

W Master Tool IEC | powered by CoDeSys - Modelo_DU350_DU351.pro™ - [Gerenciador de bibliotecas]
m] Arquive Editar Projeto Inserir Extras Comunicagic Janela Ajuda
=] B|S]ad-B|S| S5 & |B] ]

: i i i
£, Recurzos Yo Abrir () )
B[] Biblioteca DU35xlb 7.11.08 | Beminar | | Lib j = B
B[ Biblicteca lecsfe b 12.4.05 1 = - _

[ (] Biblioteca Navigation b 29.1( | Nome Modificadoem | Tipa s |
B~ Biblioteca SysLibTargetvisul] || Analyzation.lib =
G- (] Varidveis globais || AnalyzationMew.lib

Configuragio de alarmes DU35% lib

""" Configuracio de tarefas Mavigation.lib

..... Eu:unf!gural;an do EE‘ ) CS—E__riaICommunicationLi@

""" ﬁ Configuragdes de dizpositivo - - -

- - - SvsLibCallback.lib

""" m] Gerenciador de bibliotecas |

""" Q Gerenciador de monitoraco Nome: Abrir (

..... LI:IG

_____ % Navegador - CF Tipo: |Bi|:u|inteu:a Master Toaol IEC | powered I:r:.rCDEj Cancelar !

""" 3 Area de trabalho

Diretorio da biblioteca: |E:HF’rngram Filez\Cammon FiIes\Eﬁ.ﬁ.-Targetskﬁ.ltus‘s[j
MTT T

Figura 3-37. Incluséo da biblioteca de comunicacéo
Apo6s a inclusdo a biblioteca aparecerda como indicado na figura a seguir.
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»

DU35xlib 7.11.08 09:53:12
Mavigation lib 29.10.08 14:09:42
SysLibTargetVisu.lib 25.4.08 09:23:18 1
Standard lib 30.10.08 14:26:10 3

lecsfc.lib 13.4.06 15:51:28

SenalCommunicationLib lib 12.3.09 17:12:58
SYSLIBCALLBACK.LIB 25.4.08 09:23:20 -

4 | 111 "

3 POUs
e EMVIAR_DADOS [FE)
[E] LER_D&DOS [FE)

------ MESTRE [FE)

FUNCTION_BLOCK ENVIAR_DADOS
VAR _INPUT
PORTA_SERIAL : SPORTA;
BUFFER : POINTER TO BYTE;
QUANTIDADE : WORD:
END_VAR
\VAR_OUTPUT
PRONTO : BOOL;
ERRO : BOOL;
END_VAR
(LIBRARY PRIVATE}
VAR
RODANDO : BOOL;
RECONFIG : BOOL;
_ UART_STATUS - BOOL:

< |

—PORTA_SERIAL : sPORTA

—QUANTIDADE : WORD

ENVIAR_DADOS

BUFFER.: POINTER TO BYTE

PRONTO : BOOL—
ERRO : BOOL—

Figura 3-38. Biblioteca de comunicacéo carregada

Esta biblioteca é formada por trés blocos funcionais: ENVIAR_DADOS, LER_DADOS e MESTRE,
cujas caracteristicas serdo detalhadas a seguir. Bloco funcional é um tipo de POU (Unidade de
Organizacdo de Programa) que se caracteriza por ser um elemento encapsulado de software, o qual
pode ser reutilizado. Ele define o comportamento (Idgica interna), a estrutura de dados (instancia) e a
interface externa (parametros 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.

SerialCommunicationLib lib 2

UartLib lib 19.3.09 15:32:44
DU35xlib 7.11.08 09:53:12
Navigation.lib 29.10.08 14:09:«
SysLibTargetVisulib 25408 C
Standard lib 30.10.08 14:26:1(
lecsfclib 13.4 06 15:51:28
SYSLIBCALLBACKLIB 254 (

FUNCTION_BLOCK ENVIAR_DADOS
WVAR_INPUT

PORTA_SERIAL : SPORTA;
BUFFER : POINTER TO BYTE;
QUANTIDADE : WORD:

END_VAR
VAR_OUTPUT

PRONTO : BOOL;
ERRO : BOOL;

END_VAR

< [

1 | i r

3 POl
| EIAR_DADOS [FB)
i[£] LER_DADOS [FB)
“[£] MESTRE [FB)

ENVIAR_DADOS

—PORTA_SERIAL : sPORTA  PRONTO
—BUFFER : POINTER TO BYTE
—QUANTIDADE : WORD

ERRO

:BOOL—
:BOOL—

Descricdo das entradas

Figura 3-39. Detalhamento da declaragdo das entradas e saidas do bloco funcional ENVIAR_DADOS

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

e PORTA do tipo BYTE, a qual permite selecionar o tipo de porta de comunicagdo. A opcao “1”
equivale & RS-232 e “2” a RS-485
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e BAUDRATE do tipo DWORD onde é definida a velocidade de comunicacéo, aceitando valores
entre 1200 a 115200. A unidade “bps” € implicita

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

e 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)

e DELAY do tipo TIME define o intervalo de tempo minimo entre o recebimento e um novo envio.
Esta entrada ndo 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 funcdo ADR do MasterTool IEC.

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

Descricdo das saidas

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

Funcionamento

Ao chamar o bloco funcional o mesmo verificara se o canal ndo esta sendo usado por outra instancia.
Caso ndo esteja em uso, 0 préximo passo a ser realizado é a verificacdo da configuracdo. Se algum
dos parametros da estrutura SPORTA foi alterado em relagdo a Gltima configuragdo, o canal é
reconfigurado. Na ocorréncia de algum problema nessa etapa, a saida ERRO ¢ ativada e a execucao
da instancia € 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 inicializacdo do envio, novamente ¢ sinalizado através da saida ERRO e a instancia € encerrada
liberando o canal de comunicacgdo. No caso de sucesso, a instancia libera o processamento, pois ela
ndo 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 usuério para o reconhecimento do
final da escrita. Ele é sinalizado através da saida PRONTO.

Para implementar protocolos que necessitem de um tempo de silencio 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
0 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.

66



3. Configuracéo

SerialCommunicationLib lib &g

UartLib.lib 19.3.09 15:32:44|_
DU35x.lib 7.11.08 09:53:12

N
S

4

avigation.lib 29.10.08 14:0
ysLibTargetVisulib 25 4 0t

Ctandard lih 20 AN NR 1428 7

L1 2

£ POUs
i[Z] ENVIAR_DADDS [FB]
Bl LER_DADOS [FE)

“[Z] MESTRE [FE)

FUNCTION_BLOCK LER_DADOS
VAR_INPUT
PORTA_SERIAL - SPORTA:
BUFFER - POINTER TO BYTE;
QUANTIDADE - WORD;
END_VAR
\VAR_OUTPUT
PRONTO : BOOL;
ERRO - BOOL:
QTD_LIDO - WORD:;
QTD_REST : WORD;
END_VAR
VAR_IN_OUT
RESET - BOOL;
END_VAR

4

—PORTA_SERIAL - SPORTA
—BUFFER : POINTER TO BYTE
—QUANTIDADE : WORD
—RESET : BOOL (VAR_IN_OUT)

LER_DADOS

RESET : BOOL (VAR IN_OUT)—

PRONTO : BOOL—
ERRO :BOOL—
QTD_LIDO : WORD—
QTD_REST : WORD—

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

Descri¢ao das entradas

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

Neste caso deve ser utilizada a fun¢cdo ADR do MasterTool IEC.

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

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

PARIDADE do tipo BYTE que possibilita as seguintes configurac6es: 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 ndo € utilizada para este bloco funcional

A entrada BUFFER do tipo POINTER TO BYTE configura o endere¢o de meméria do buffer.

A entrada QUANTIDADE do tipo WORD define o nimero de bytes a serem recebidos e copiados
para 0 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.

Descricdo das saidas

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

Funcionam

ento

Ao chamar o bloco funcional o0 mesmo verificara se o canal ndo esta sendo usado por outra instancia.
Caso ndo esteja em uso, 0 proximo passo a ser realizado é a verificacdo da configuragdo. Se algum
dos parametros da estrutura SPORTA foi alterado em relacéo a Gltima configuracéo, o canal é
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MESTRE

reconfigurado. Na ocorréncia de algum problema nessa etapa, a saida ERRO ¢ ativada e a execucao
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 est& pronto para receber os dados e o processo € inicializado. Se ocorrer uma falha
durante a recepc¢do dos dados (FRAMMING, erro de paridade, STOPBITS...), novamente €
sinalizado através da saida ERRO e a instancia é encerrada liberando o canal de comunicag¢éo. No
caso de sucesso, a insténcia libera o processamento, pois ela ndo trava o aplicativo aguardando o
recebimento de um FRAME. Dessa forma, é necessario processar a fun¢do com um POLLING de
acordo com a necessidade do usuério para o reconhecimento do pacote de dados. Ele é sinalizado
através da saida PRONTO. Juntamente com essa sinalizacdo, a quantidade de bytes lidos e copiados
para o buffer do usuério é quantificado na saida QTD_LIDO. Caso ainda existam bytes que ndo
foram copiados no BUFFER da UART, essa quantidade é expressa na saida QTD_REST. A
sinalizacdo 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:

Nos blocos funcionais LER_DADOS e ENVIAR_DADOQOS nao ¢ utilizado o DELAY da estrutura
SPORTA. Isso se deve ao fato dos blocos poderem operar individualmente ndo existindo tempo entre
transmitir e receber. No caso de utilizacdo destas duas funcdes em conjunto para implementagéo de
um protocolo o delay deve ser controlado na aplicacéo.

NOTA:

Os blocos de funcdo ENVIAR_DADOS e LER_DADOS néo podem ser desabilitados durante uma
transmissao ou recepcdo de dados, sempre se deve aguardar até que a saida PRONTO indique que a
operacao foi finalizada. Caso estd condi¢do ndo seja respeitada o bloco de funcdo podera ndo liberar
a porta serial para uma nova transmissdo ou recepcdo. Para liberar a porta serial manualmente é
necessario passar a variavel global PORTA_OCUP[x] para a FALSE, sendo que x=0 paraa COM1 e
x=1 paraa COM2.

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.
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-
UariLib.lib 19.3.09 15:32:44|_
DU35xlib 7.11.08 09:53:12 |
Nawvigation.lib 29.10.08 14:0
SysLibTargetVisulib 25.4.0i

Ctandard lih 20 10 N2 14-98 7
L] 1 }

A POUs
i [E] ENVIAR_DADOS [FE)
-[E] LER_DADDS [FE)

e E] HES TRE [FE]

FUNCTION_BLOCK MESTRE
VAR_INPUT
PORTA_SERIAL : SPORTA;
TIME_OUT : TIME;
(* ESCRITA %)
BUFFER_WR : POINTER TO BYTE;
QUANTIDADE_WR : WORD;
(* LEITURA ™)
BUFFER_RD : POINTER TO BYTE;
QUANTIDADE_RD : WORD;
END_VAR
\VAR_OUTPUT
PRONTO : BOOL;
ERRO : BOOL;
QTD_LIDO : WORD;
QTD_REST : WORD:
END_VAR
VAR IN_OUT
RESET : BOOL;
END_VAR
4

MESTRE

PORTA_SERIAL : sSPORTA
TIME_OQUT : TIME

BUFFER_WR : POINTER TO BYTE
QUANTIDADE_WR : WORD

QUANTIDADE_RD : WORD

RESET : BOOL (VAR_IN_OUT)

PRONTO : BOOL|
ERRO : BOOL

QTD_LIDO : WORD
QTD_REST : WORD

BUFFER_RD : POINTER TO BYTE RESET : BOOL (VAR_IN_OUT)

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

Descricdo das entradas

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

e PORTA do tipo BYTE, a qual permite selecionar o tipo de porta de comunicagdo. A opgdo “1”
equivale a RS-232 e “2” a RS-485

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

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

e 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)

e 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 enderego de memoria do buffer de
escrita. Para tal deve-se utilizar a fungdo ADR do MasterTool IEC.

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

A entrada BUFFER_RD do tipo POINTER TO BYTE indica o enderego de memoria do buffer de
leitura. Para tal deve-se utilizar a fungdo ADR do MasterTool IEC.

A entrada QUANTIDADE_RD do tipo WORD define o niimero de bytes a serem recebidos e
copiados para 0 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.
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Descri¢do das saidas

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

Funcionamento

Ao chamar o bloco funcional o mesmo verificara se o canal ndo esta sendo usado por outra instancia.
Caso ndo esteja em uso, 0 proximo passo a ser realizado é a verificagdo da configuracdo. Se algum
dos parametros da estrutura SPORTA foi alterado em relacdo a Gltima configuracgéo, o canal é
reconfigurado. Na ocorréncia de algum problema nessa etapa, a saida ERRO ¢ ativada e a execucao
da instancia € 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 0 processo € inicializado. Se ocorrer uma
falha na inicializacdo do envio, novamente é sinalizado através da saida ERRO e a instancia é
encerrada liberando o canal de comunicacdo. No caso de sucesso, a instancia libera o processamento,
pois ela ndo trava o aplicativo aguardando a conclusdo do envio. E necessario processar a funcéo
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 € liberada a recepcao 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 comunicag&o.

No caso de sucesso, a instancia libera o processamento, pois ela ndo trava o aplicativo aguardando o
recebimento de um FRAME. Novamente vale lembrar que é necessario processar a funcdo com um
POLLING. O recebimento de um pacote € sinalizado através da saida PRONTO. Juntamente com
essa sinalizacdo, a quantidade de bytes lidos e copiados para o buffer do usuario é quantificado na
saida QTD_LIDO. Caso ainda existam bytes que ndo foram copiados no BUFFER da UART, essa
guantidade é indicada na saida QTD_REST. A sinalizacdo 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 néo existe indicacao de que o frame de requisi¢do acabou de ser
enviado, existem apenas as indica¢Ges de que o pacote de resposta foi recebido pela UART (liga
PRONTO) e de gque o pacote de resposta foi copiado para 0 BUFFER de aplicagdo do usuério
(desliga PRONTO). Portanto ndo 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 comunicagdo ocorre com menos bits. Por
exemplo: Um computador configurado com 8 bits de dados e com paridade comunicando com um
Duo com 8 bits de dados e sem paridade. Nesse caso a fun¢des de comunicagao ndo 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.

Sinais de MODEM

Os sinais de MODEM podem ser acessados através de varidveis especiais. A figura a seguir ilustra a
declaracéo das variaveis globais da biblioteca de operandos especiais enfatizando a atribuicdo dos
sinais de MODEM RTS e CTS as posices de memoria %MB6373 e %MB6374 respectivamente.
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2 Recursos
B3 Bibl

-

m

ioteca DU35x.lib 10.11.03 14:00:26: variaveis globaig
] Global Varisbles <>

1-(_] Biblioteca lecsfc.lib 26.11.08 09:46:13: variaveis globaisy

-] Biblioteca SysLibT argetvisulib 26.11.08 09:53:28: vavié(l

7] Biblioteca SysLibTime.lib 23.9.04 11:04:00: varidveis gloﬁ

-3 Variaveis globais

. Configuragdo de variaveis [VAR_CONFIG)

Varidveis globais

\fﬂ Configuragdo de alarmes

-} B Configuragdo de tarefas

(* Pino RTS da Porta COM1/RTS pin of COM1/Pin RTS de la Porta COM1 *)

(* Pino CTS da Porta COM1/ CTS pin of COM1/Pin CTS de Ia Porta COM1 *)
(* Pino DCD da Porta COM1/ DCD pin of COM1 / Pin DCD de la Puerta COM1 *)
(* Pino DTR da Porta COM1/DTR pin of COM1 / Pin DTR de |a Puerta COM1 *)
(* Pino DSR da Porta COM1 / DSR pin of COM1 / Pin DTR de Ia Puerta COM1 %)

Y

CLR_ALL_COM AT %IBB3TE
(*COM1*)

COM1_DE AT %M
COM1_CE AT %M

BOOH. e e i O alagnosis /Pon a cero diagnostico de las COMs *

: BYTE; (* Diagnéstico em modo escravo / Diagnosis in slave mode / Diagndstico en modo esclavo *)
:BYTE; (* Contador em modo escravo / Error counter in slave mode / Contador en modo esclavo *

Figura 3-42. Sinais de MODEM

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

Melhores praticas de programacéao

Os blocos funcionais sdo projetados para serem utilizados com apenas uma instancia. Ou seja, a idéia
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, ndo 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 Duo possui a capacidade de 256 bytes, assim como 0 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. J& o bloco funcional de recebimento, caso receba mais de 256
bytes ira copiar os 256 bytes para 0 BUFFER e sinalizara o estouro do BUFFER atraves das saidas
PRONTO e ERRO, acionando-as.

Prioridade de tratamento

Os blocos funcionais MESTRE e ENVIAR_DADOS possuem preferéncia em relacdo ao bloco
LER_DADOQS. Dessa forma, esses blocos podem interromper as instancias do bloco LER_DADQOS e
assumir o controle do canal. Vale salientar que os blocos MESTRE e ENVIAR_DADOS néo
interrompem um ao outro, sendo necessario que um complete as suas agdes, CoOm SUCESSO OU erro,
para 0 outro iniciar 0 seu processo.

A utilizacdo de maltiplas instancias deve ser controlada de acordo com o seu resultado. 1sso porque,
ao interromper o processamento de uma delas, sem que essa tenha sido concluida, pode ocorrer a
situacdo de o canal permanecer alocado para a instancia e os demais ndo conseguirem atuar sobre ele.

ATENCAO:
Deve-se ter um cuidado especial na configuracéo dos atributos da tarefa ciclica
KEYBOARD_USAGE no que se refere ao seu intervalo de execucdo, pois comportamentos

inesperados podem ocorrer se uma requisi¢do de comunicagdo é efetuada antes que a serial seja
reconfigurada.
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ATENCAO:

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

IHM — Interface Homem-Maquina

Os controladores DU350 e DU351 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 usuério.

Visor Gréfico

A ferramenta de desenvolvimento MasterTool IEC, utilizada na programacéo dos controladores
DU350 e DU351, possui uma interface de programacédo de IHM integrada que torna simples e
amigavel a integracdo entre aplicativo e IHM.

Para a adi¢do de uma nova tela, clique na pasta “Visualizagdes”, clique com o botdo direito em
“Visualizagdes” (texto dentro da aba “Visualizagdes™), selecione a opgdo “Acrescentar objeto”, digite
0 nome da tela com apenas letras maiusculas e clique em OK.

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

Para a utilizacdo da IHM, é necessario adicionar uma chamada para a funcao
MAINTARGETVISU_PAINT_CODE. Esta funcéo € responsavel pela atualiza¢do 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 necessario a utilizacdo de uma atualizacao
mais freqlente da tela, o periodo da respectiva tarefa deve ser reduzido. Ao reduzir o tempo entre
chamadas da funcéo de atualizacdo da tela MAINTARGETVISU_PAINT_CODE, ocorre uma perda de
capacidade de processamento do 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
apos alguma tecla ser pressionada, pode ser modificado através do operando BACKLIGHT, este
operando pode ser carregado com valores inteiros entre 0 e 255. A valor no operando BACKLIGHT
representa o tempo na unidade de segundos.

O Visor utilizado nos controladores DU350 e DU351 é um Visor grafico monocromatico 128 x 64,
devido a restrigdes de resolucao do visor, os seguintes itens disponiveis no software MasterTool IEC
ndo podem ser exibidos no Visor da IHM de forma clara:

Fungio “Poligono”: Funciona adequadamente, porém a funcionalidade de preenchimento de cor
desta fungdo ndo tem efeito, permanecendo o elemento sem preenchimento mesmo que esta opgéo
seja configurada.
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Teclado

Fungio “Visualizagdo”: O seu funcionamento ocorre de forma adequada, porém, seu uso ndo é
indicado para o controladores DU350 e DU351 por ocupar muito espagco em memoria.

Funcio “Tendéncia”: N&o suportada pelo produto.
Funcio “Barra de rolagem”: N&o suportada pelo produto.

Funcio “Botao”: A funcéo botdo funciona corretamente tanto no MasterTool IEC quanto na IHM.
Porém, em modo supervisorio é possivel associar o botdo a um clique de mouse, enquanto na IHM a
associagdo do botdo a alguma tecla da IHM deve ser realizada através das acOes referentes a
Visualizacdo (Extras — Keyboard usage)

Funcio “Retangulo arredondado”: N&o suportada pelo produto.
Funcio “PIE*“: Ndo suportada pelo produto.
Funcio “Arquivo WMF*: Ndo suportada pelo produto.

Funcio “Tabela “: Funciona corretamente no MasterTool IEC. Na IHM dos controladores DU350 e
DU351 as tabelas sdo exibidas de forma correta, porém, ndo podem ser editadas através do teclado.

Funcéo “Bitmap*: Nao suportada pelo produto.

Funcio “Tabela de Alarmes” : Nao suportada pelo produto.
Funcio “Elemento ActiveX*: Nao suportada pelo produto.
Funcio “Barra de Rolagem”: Nao suportada pelo produto.

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

Configuracio 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 poderdo ndo ser exibidos no CP conforme o MasterTool IEC os
exibe, sendo necessario fazer ajustes nos tamanhos dos objetos, orientacdes e em seu contelido
exibido.

O teclado utilizado nos controladores DU350 e DU351 é de membrana com 25 teclas.

A acdo de uma tecla pode ser associada a alguma Tela (Visu) ou através da utilizacdo da fungéo
isKeyPressed().

Para realizar o tratamento de uma tecla em funcdo da tela que esta habilitada, basta selecionar a tela
desejada e clicar no menu “Extras” — “Fungdes do teclado”. Aparecera uma janela contendo as a¢des
de botdo que ocorrerdo enquanto a tela estiver habilitada. Para alterar de tela ao pressionar um botéo,
selecione a opgdo “ZOOM” no campo “Agdo”, selecione a respectiva tecla no campo “Chave” e
escreva no campo “Expressdo” o nome da respectiva tela que deve ser habilitada ao pressionar a tecla
selecionada. Na tabela abaixo pode ser verificado a associa¢do das teclas com o nome das teclas no
software MasterTool IEC. Ex: para a utilizagdo da tecla “Seta para cima” habilitando uma tela, deve
ser selecionado a op¢ao “VK_UP” no campo “Chave”, “ZOOM” no campo “A¢do” e digitar o nome
da tela a ser habilitada no campo “Expressao”. Para utilizar a associagdo das teclas com as telas, é
necessario adicionar no projeto a POU MAINTARGETVISU_INPUT_CODE. Esta POU é definida
internamente e € utilizada na atualizagdo do teclado, recomenda-se a utilizagdo 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, caso duas teclas
estiverem pressionadas simultaneamente o sistema considera que ndo existem teclas pressionadas.
Desta forma o teclado deve ser utilizado acionando apenas uma tecla de cada vez. Caso uma tecla
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permaneca pressionada o tratamento do teclado considera somente uma vez o pressionamento da
tecla independente do tempo que a mesma permaneca pressionada.

O modo de utilizagdo das demais opgdes presentes no campo “Ag¢do” podem ser verificadas no
manual do programador MasterTool IEC (MU299608).

A utilizacdo das teclas atraves da funcdo isKeyPressed(), presente na biblioteca
SysLibTargetVisu.lib, € realizada através do codigo da tecla. A funcdo retorna TRUE se somente a
tecla cujo codigo 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 DU350 e DU351 os parametros de entrada da funcéo isKeyPressed
sdo necessariamente: Cadigo da tecla, 0 e 0.

ATENCAO:

Na utilizacdo do teclado em uma tela ou com a funcdo isKeyPressed() é utilizada a amostragem.
Desta forma ap6s fazer a leitura da tecla ela ndo pode ser lida novamente. Desta forma ndo podem
ser utilizados os dois recursos a mesmo para a mesma tecla.

ATENCAO:
Quando utilizada a funcdo ControleTelas() (presente na l6gica de navegacgdo) nao podem ser
utilizadas as teclas MAIN, UP e DOWN com as funcGes IsKeyPressed ou em Telas.

ATENCAO:

Ao ser pressionada uma tecla ela permanece registrada quando o médulo muda de estado, se isso for
feito no modo stop entdo podera ser registrado um evento quando o mddulo passar para estado
“Run”.

A tabela com as associacdes de siglas e botbes e cddigo do teclado presentes da IHM é apresentada
abaixo.

Posicdo no Teclado | Simbolo no Overlay | Sigla Utilizado no MasterTool IEC | Cédigo datecla
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 -+ N&o suportado por sigla 16#2E
14 4 [jkI] 4 16#34
15 5 [mno] 5 16#35
16 6 [pars] 6 16#36
17 Seta para esquerda VK_LEFT 16#25
18 Seta para direita VK_RIGHT 16#27
19 Esc VK_ESCAPE 16#1B
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20 Seta de Retorno VK_RETURN 16#0D
21 0 0 16#30
22 1 [tuv] 1 16#31
23 2 [wxzy] 2 16#32
24 3 [%%/] 3 16#33
25 Seta para baixo VK_DOWN 16#28

Tabela 3-22. Tabela de Codigos para Utilizacdo do Teclado

Notas
13: A tecla 13 tem como funcdo alterar o valor do sinal de uma variavel entre “+” e “—* ou ainda adicionar o ponto decimal
“.” em variaveis reais. No caso de edigcdo de strings esta tecla é utilizada para permitir inserir os caracteres “+”, “-“ e “.”.

Funcéo tecla momentanea (KEY_PRESSED)

Através da funcdo KEY_PRESSED ¢ possivel fazer a leitura do estado atual de cada tecla do
controlador DU350 ou DU351. O uso desta funcdo 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 funcéo isKeyPressed.

Esta fungdo possui um Unico parametro, o qual deve ser preenchido com o codigo da tecla de
interesse. Os codigos das teclas estdo na Tabela 3-22.

O retorno da funcdo KEY_PRESSED ¢ uma variavel do tipo BOOL, onde TRUE sinaliza que a tecla
de interesse estava pressionada no momento em que a fungéo foi executada e FALSE sinaliza que a
tecla ndo estava pressionada.

E possivel ler o estado de uma determinada tecla com até trés teclas pressionadas a0 mesmo tempo.
Se mais de trés teclas estiverem pressionadas ao mesmo tempo o retorno da fungdo poderé ndo ser o

esperado.
Exemplo de utilizagdo da fungcdo KEY_PRESSED:
LEFT BOOL := KEY PRESSED (16#25);

Quando a seta para a esquerda (VK _LEFT) estiver pressionada, LEFT_BOOL seré igual a TRUE,
caso contrario serd igual a FALSE.

Edicdo de Variaveis

Para editar uma variavel via IHM é necessario selecionar o campo ‘Entrada de texto da variavel
Textdisplay’ conforme mostrado na Figura 3-43, no objeto em que a variavel estd sendo exibida. Os
campos ‘Min:” e ‘Max’ devem ser preenchidos para a edicao de variaveis numéricas. Para variaveis
boleanas ou String estes campos ndo tem efeito na variavel em edicdo.
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e

Configuragao de elemgnto regular (£3)

Categoria:
Entrada

Formato ‘ 0K
Variaveis de texto
Largura da linha I Pulsar vanave I Cancelar |

Cores
Varidveis cor Tk
Movimento absoluto

Movimento relativo [T Zoom navi I
Varidveis
Texto para tooltip
Seguranga v Entrada de texto da varidvel 'Textdisplay'
Proaramabilidade
ITexto v] Min: IEI
7 Escondido Max: |3DUUU

Titulo dislogo|

Figura 3-43. Edicao de Variaveis

A navegacdo entre os objetos editaveis em uma mesma tela é feita através das teclas Setas para a
direita ou esquerda, situacdo que tornara o objeto selecionado com o fundo escuro. Para desmarcar o
objeto selecionado basta pressionar a tecla Esc.

Para chamar a edicdo do objeto selecionado basta pressionar alguma das teclas numéricas, situacao
na qual seré aberta a tela de edicdo com o valor da tecla pressionada no campo da variavel em edigéo
ou pressionar a tecla Enter, situacdo na qual a tela de edi¢do serd chamada, mas a variavel em edi¢éo
mantera o valor atual da mesma até que a mesma seja editada.

Para editar a variavel basta utilizar o teclado alfa-numérico. Ja para apagar algum caractere basta
utilizar a tecla Seta para esquerda. Se a tecla Esc for pressionada, a edicdo sera cancelada e a tela
principal sera exibida novamente. Para confirmar a edicdo, a tecla Enter deve ser pressionada.

Edicdo de Variaveis do Tipo BOOL.: Para se editar variaveis do tipo BOOL basta pressionar na tela
de edicdo a tecla 0 para ‘FALSE’ ou tecla 1 para ‘TRUE’.

Edicdo de Variaveis do Tipo DATE, TIME_OF DAY, DATE_AND_TIME: Oseu
funcionamento ¢ possivel utilizando a tecla 3 para os caracteres especiais “-“ e “:”. Nao € necessario
indicar o tipo quando se esta editando pela interface do controlador, como ocorre no supervisorio por
meio do PC.

Edicéo de Variaveis do Tipo TIME: O funcionamento ¢ possivel utilizando as teclas 5 e 6 para 0s

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

ATENCAO:
O numero maximo de objetos editaveis em uma mesma tela é de 12 objetos.

Para maiores detalhes dos formatos e separacdes dos tipos de variaveis descritos acima, verifique o
manual do Programador MasterTool IEC.
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Teclas de Atalho

Os controladores DU350 e DU351 possuem 5 sequéncias de teclas que realizam operacgdes especiais.
Sdo elas:

[MAIN + SETA PARA CIMA] = Exibe/Oculta as Telas Especiais (a navegacao entre as telas ¢ feita
com as teclas para cima e para baixo);

[MAIN + SETA PARA BAIXO] = Troca entre protocolo MODBUS e protocolo de programacéo na
porta COM1,

[PRESSIONANDO ESC AO REINICIAR] = Inicia o controlador sem carregar a aplicagdo do
usuario, possibilitando regravar a aplicacdo em caso de watchdog ou falha grave. Para voltar a
executar a aplicacdo gravada, basta desenergizar e energizar o controlador sem pressionar ESC.

As funcg0es das sequéncias de teclas especiais ja estdo previamente configuradas. O usuario nao
necessita de nenhuma configuracao especial para poder utiliza-las.

Telas Especiais

Os controladores DU350 e DU351 possuem 7 telas especiais previamente incluidas na UCP para
facilitar o diagnostico e 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 informacg6es de Modelo (Model), verséo de software (Version) e
namero 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 gréafico.

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 ESQUERDA para decrementar ou SETA PARA DIREITA para
incrementar o valor em uma unidade.

Relégio RTC

Os controladores DU350 e DU351 possuem um relégio 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.

Resolugéo = 1 segundo.

Variagdo maxima = 2 segundos por dia.
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RTCinst

RTC
WarBOO1 -HEM o WarBooL2

CT#2003-01-30-00:00:00.4PDT  CDT—dandt_1=0T#2003-01-30-00:00:17.

Figura 3-44. Bloco funcional RTC

A utilizacdo do rel6gio é feita através do bloco funcional, no seguinte formato
RTC(EN,PDT,Q,CDT), onde:

EN e PDT séo variaveis de entrada, EN é do tipo BOOL e PDT é do tipo DT. Q e CDT por sua vez
sdo variaveis de saida, Q é do tipo BOOL e CDT é do tipo DT. Quando EN estd 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 rel6gio de tempo real. Caso tenha ocorrido a perda da data e hora, o bloco funcional carrega
o relégio de tempo real com o valor de PDT. Caso o reldgio ndo tenha perdido a hora e data, ndo
acontecera a atualizacdo do mesmo com o valor da variavel PDT.

Para atualizar a hora e data do rel6gio de tempo real com o valor da variavel PDT quando o rel6gio
nao estiver sinalizando perda de data e hora (FALHA_RTC), é necessario ocorrer uma borda de
descida seguido 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 Diagnostico de perda de Reldgio esta mapeado em um operando especial chamado de:
FALHA _RTC - Indica a perda das informagdes do rel6gio quando em TRUE
Ap0s o tratamento do operando FALHA _RTC, podera ser atribuido para o mesmo o valor FALSE.

O operando especial do Reldgio ja estd previamente mapeado em uma regido especifica de memoria.
Dessa forma, basta utiliza-lo como uma variavel global. O nome do operando encontra-se melhor
descritos na lista de operandos especiais na se¢do “Diagnodstico” - “Lista de Operandos Reservados'".

ATENCAO:
Deve-se utilizar datas a partir do ano 2000 até 0 ano 2105.

ATENCAO:
N&o é possivel utilizar o bloco funcional RTC em POUs acionadas por interrupcéo de tempo.

Exibicéo do relogio em telas

Para exibir o valor do rel6gio em uma tela da aplicac@o 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.
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Configuragao de elemento regular (#0) [‘5_<|
Categaria:

Farmato Wandvelz
Tedto

Y aridveis de texto Irvizivel: |

Largura da linha . Cancelar
Cores Dezabilitar |

Yaridveis cor entrada:

M avimenta absaluta

M ovimento relativo Trocar cor. |

W ariaveis

Entrada T estar |DT_HTE

Texto para tooltp )

Seguranca T ooltip: |

Programabilidade TODO:ausgat

Figura 3-45. Declaracao da variavel do relogio

No campo ‘Texto’‘Conteudo’ o valor do relogio s6 podera ser exibido utilizando %s, ou seja sera
incluido o texto desejado e no lugar do %s aparecera a data e hora.

Configuragao de elemento regular (#0) [z|
Categaria:

| Farmata Texta
Yaridveis de testo Conteddo: Data e hara: %s| ﬂ

Largura da linha Cancelar
Eu:urgs _ Harizontal

Varidveis cor " Esquerda ©* Centro " Direita

Maovimenta absaluta
kovimento relativo

e Vertical

anidveis , ,
Enfrada " Superior ™ Centra £ Inferiar
Testo para toaoltip

Seguranga Farte. .. Fonte ariginal

Programabilidade

Figura 3-46. Configuragao do objeto para exibi¢éo do reldgio

Além de exibir o valor do reldgio no formato data e hora pode-se exibi-lo também no formato
somente de data ou somente de hora. Para isso utiliza-se as funcdes de conversdo DT_TO_DATE e
DT _TO_TOD respectivamente.

ATENCAO:

Deve ser utilizado para exibi¢do %s em minusculo. A exibicdo ndo serd feita caso esta declaragdo
seja feita com letras maidsculas.
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ATENCAO:
N&o deve ser utilizado %t nas telas pois este 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” a 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”, ap6s passar o tempo do intervalo definido para a tarefa, ela somente sera executada apos a
completa execucdo 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.

POUs acionadas por interrupcédo de tempo

Caso exista a necessidade de uma determinada tarefa ciclica possuir um intervalo de execucédo
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
interrupcao de tempo deve ser configurado na arvore de configurac6es da seguinte forma: abra a aba
“Recursos” e selecione “Configuragdes do CP”. Expanda a arvore de configuragdes clicando no “+”
ao lado de “Configuragdes do CP” ¢ em seguida expanda a op¢do “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 nimero inteiro entre 1 e 1000 que
corresponde ao tempo entre as chamadas desta tarefa.

Para a criacdo e configura¢do de uma nova tarefa clique em “Configuracdo de tarefas” localizado na
aba “Recursos”, clique no “+” ao lado da palavra “Configuragio de tarefas”, clique com o botdo
direito do mouse em “Eventos de sistema” e selecione a op¢do “Insere Tarefa”. Altere o nome da
tarefa e suas configuracfes conforme a descri¢do acima. Para relacionar uma POU com uma tarefa,
clique com o botao direito na tarefa desejada e selecione a opgao “Inclui Chamada de Programa” e
selecione a POU desejada no campo “Chamada de”.

Em caso de utilizacdo de tarefas acionadas por interrupcao de tempo (TIMER_INT) deve ser
verificado com extremo cuidado se existe outra POU gue escreva em endere¢os de memaoria comuns
(presentes na mesma DWORD de meméria, Ex: os operandos Q00 e Q01 compartilham 0 mesmo
BYTE (%QB0) e DWORD (%QD0) na memdria) aos utilizados nas POUs acionadas por interrupgao
de tempo. Caso ocorra esta condicao, durante a atribuicdo de algum valor a estes operandos nas
demais POUs deve ser utilizado a fun¢do “EXT_EVENT_OFF” para desabilitar momentaneamente a
tarefa acionada por interrupcdo de tempo. Para reabilitar a tarefa acionada por interrupcdo de tempo
deve ser utilizado a fungdo “EXT _EVENT ON”.

ATENCAO:
Quando utilizado MasterTool IEC em modo de simulagdo do programa aplicativo o recurso de
interrupcao de tempo ndo 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 interrupcdo de tempo é possivel utilizar as fun¢es AES para atualizar o valor dos operandos de
entradas e saidas e seus respectivos diagnosticos durante o processamento de uma rotina.
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AES_DIGITAL_INPUT

Esta funcdo atualiza os operandos de entradas digitais normais com o valor atual das entrada digitais,
Ixx.

AES_DIGITAL_OUTPUT
Este comando atualiza as saidas digitais normais com o valor atual dos operandos de saidas digitais,

QxX.

AES_ANALOG_INPUT

Esta funcdo atualiza os operandos de valor de entrada analdgica e de diagnostico de entrada
analdgica, Alx, Alx_DG e Alx_OPN. A taxa de atualizacdo das entradas analégicas permanece em
60 ms, ou seja, ao utilizar o comando AES_ANALOG_INPUT os valores das entradas analdgicas sao
atualizados com os valores lidos (e processados pelo filtro correspondente) no ultimo ciclo completo
de 60 ms.

AES_ANALOG_OUTPUT

Esta funcgdo atualiza as saidas analdgicas com os valores atuais dos operandos, AOX, e atualiza 0s
operandos de diagnosticos, AOx_DG, AOx_ERR.

AES_COUNTERS

Esta funcdo atualiza o contador com os valores dos operandos de controle, CNTXx_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 funcdo 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 funcdo 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 interrupcéo
de tempo durante uma chamada anterior em outra POU (presentes no ciclo principal) que exista
alguma alteracdo nos operandos utilizados para controle e configuracdo das saidas rapidas tipo PTO.
Caso os operandos utilizados para controle e configuracdo da PTO forem somente alterados no lago
principal ou somente alterados na POU ativada por Timer ndo € necessario o tratamento do retorno
da fungdo AES_FAST_OUTPUTS pois 0 mesmo sempre retornara TRUE para estas condigoes.

Navegacdao nas Telas de Usuéario via teclado (NAVIGATION)

O bloco funcional NAVIGATION, definida na biblioteca Navigation.lib, habilita a navegacéo
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¢Oes de string de até 10 caracteres. Desta maneira é possivel utilizar até 30 telas
com navegacéo pelo bloco funcional, cada tela deve possuir até 10 caracteres. N&o é necessario que
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todas as telas da aplicagéo estejam na lista de telas utilizadas pela navegacao, neste caso a navegagéo
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 ¢ DU351 o bloco funcional habilita a tela
adicionada na posicao 0 da lista de telas. Ao pressionar a tecla direcional para cima, o bloco
funcional habilita a proxima tela da lista em relagdo a ultima tela habilitada pela bloco funcional
NAVIGATION utilizado. Ao pressionar a tecla direcional para baixo, o bloco funcional habilita a
tela anterior da lista em relagdo a Gltima tela habilitada pelo bloco funcional NAVIGATION
utilizado.

Ent radas de controle ENABLE_UPDW, UP, DOWN:

A entrada de controle ENABLE_UPDW habilita a utilizacdo 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 utilizagdo:

Pode ser verificado um exemplo de utilizacdo do bloco funcional NAVIGATION no modelo de
projeto e no capitulo “Programacao Inicial” - “Analisando o Modelo”.

Habilitacdo de Tela (CHANGE_SCREEN)

A fungdo 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 funcéo é
utilizada para habilitar alguma tela em funcéo de alguma l6gica 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 0 nome da tela de usuério 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 DU350 e DU351 possibilitam a gravacdo de um projeto na memdria do produto que
pode ser recuperada e reutilizada através do software MasterTool IEC.

Para armazenar um projeto na memoria do produto o DU350/DU351 deve estar em modo “logado” e
no estado “Stop”. No menu “Comunicagido” deve ser selecionado a opgao “Download de codigo
fonte”.

ra recuperar o proj Vi zenado deve ser seleci a rir u
Para recuperar o projeto previamente armazenado deve ser selecionado a opgao “Abrir” do men
“Arquivo”. Na tela de selecdo de arquivo, deve-se clicar no botdo “CP...”. Na tela seguinte, deve ser
selecionado o controlador DU35x no campo “Configuracao”.

ATENCAO:
O tamanho da area de memoria para armazenar um projeto no DU350/351 é de 256kB.
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ATENCAO:

O Upload recupera o ultimo projeto armazenado no controlador conforme descrito nos paragrafos
anteriores. Caso ocorra apenas o carregamento para execuc¢ao de um determinado aplicativo, o
mesmo ndo podera ser recuperado pela procedimento de Upload.

Watchdog

Os controladores DU350 e DU351 possuem um sistema de watchdog que indica ao usuério 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 ¢ setado quando ocorrer um watchdog, este operando pode
ser lido na préxima inicializagdo do sistema. Caso o valor do operando seja TRUE, significa que
ocorreu um watchdog na execucédo anterior. O operando pode ser limpo escrevendo o valor FALSE
no mesmo, facilitando aplicacGes de verificacdo e tratamento de diagndstico de watchodog.

Caso a aplicacdo esteja gerando watchdog continuamente, para a gravagao de uma nova aplicacéo é
necessario pressionar a tecla ESC ao reiniciar o CP, conforme o capitulo “Configuracéo” - “IHM -
Interface Homem - Maquina” - “Teclado” - “Teclas de Atalho”, impossibilitando a execugdo da
aplicacdo e permitindo a comunicacdao com o software MasterTool IEC, assim, € possivel realizar a
gravacao de um novo aplicativo.

O operando especial de indicacdo de watchdog ja esta previamente mapeado em uma regiao
especifica de memoria. Dessa forma, basta utiliza-lo como uma variavel global.

Brownout

Os controladores DU350 e DU351 possuem um sistema de brownout gque informa ao usuério quando
o nivel de tensdo na alimentagdo do CP estiver abaixo de 19 V. Nesse momento, existem duas formas
de diagnosticar a queda.

1 — Caso o CP permaneca com a tensdo de alimentacdo abaixo dos 19 V por mais de trés segundos, o
CP exibe uma tela indicando o acontecimento de um brownout, as saidas fisicas vdo para um estado
seguro e o CP permanece travado até ser reinicializado (desenergizado e energizado novamente).

2 — Caso a alimentacdo do CP tenha uma queda de tensdo para menos de 19 V e retornar 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¢do da aplicacdo esta ocorrendo apds uma
reinicializacdo por brownout. O usuério pode alterar o valor do operando de BROWNOUT para
FALSE durante a execuc¢do do aplicativo, facilitando aplicages de verificacdo e tratamento de
diagnostico de brownout.

O operando especial BROWNOUT ja esta previamente mapeado em uma regido especifica de
memoria. Dessa forma, basta utiliza-lo como uma variavel global. O nome do operando encontra-se
melhor descritos na lista de operandos especiais no capitulo “Diagnostico” - “Lista de Operandos
Reservados™.

Erro de Sistema

Os controladores DU350 e DU351 possuem um sistema de identificacdo 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 aplicagao esteja gerando o erro, para 0 usuario reprogramar o controlador é necessario
pressionar a tecla ESC ao reiniciar o CP, conforme o capitulo “Configuragdo” - “IHM - Interface
Homem - Maquina” - “Teclado” - “Teclas de Atalho”, impossibilitando a execug@o da aplicacdo e
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Estado

permitindo a comunicacdao com o software MasterTool IEC, assim, é possivel realizar a gravacéo de
um novo aplicativo. Caso esse procedimento ndo resolva, recomenda-se que 0 usuario entre em
contato com o suporte.

Os erro de sistemas séo identificados pelas telas com a informagdo ERROR + “numero do erro”.

Seguro

Enquanto os controladores DU350 e DU351 estiverem em estado seguro, as saidas digitais (comuns e
rapidas) serdo forcadas para o nivel 16gico 0 (FALSE) e as saidas analdgicas serdo forcadas para 0 V
ou 0 A, dependendo do modo em que a saida estiver operando. Caso as saidas analdgicas ndo estejam
habilitadas serdo forcadas para 0 V no caso de estado seguro.

A entrada em Estado Seguro acontece nos seguintes casos:
1. Brownout;

2. Watchdog;

3. Indicacdo de Erro;

4. Durante a programacao do controlador;

5. Durante Stop (através do software MasterTool IEC).
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4. Instalacao

Instalac&o Elétrica

PERIGO:
Ao realizar qualquer instalacdo em um painel elétrico, certifique-se de que a alimentacédo geral
do armario esteja DESLIGADA.
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Figura 4-1. Exemplo de ligacdo DU350/DU351

Notas do diagrama
1 —Exemplo de utilizagdo tipica das entradas digitais tipo “sink”, C0, C1, e C2 sdo os comuns (0 V)
para 0s respectivos grupo de entrada 100 a 108, 110 a 118 e 120 a 121.

2 — Alimentacdo 24 V com os pinos 24 V, 0 V e terra de protecao.
3 — Exemplo de utilizacdo de uma saida analdgica configurada para saida em modo tens&o.
4 — Exemplo de utilizacdo de uma saida analégica configurada para saida em modo corrente.

5 — Exemplo de utilizac&o tipica das saidas digitais a transistor (DU350) e saidas rapidas (DU350 e
DU351). Para a utilizag&o das saidas digitais a relé (DU351), ndo é necessario a ligagdo dos pinos C5
e C7, necessitando apenas a ligacdo do comum C6 e C8.

6 — Exemplo de utilizacdo de duas entradas analdgicas configuradas para entrada em modo corrente.

7 — Exemplo de utilizacdo de duas entradas analogicas configuradas para entrada em modo tensdo. A
ligagdo de um sinal de 0 a 10 VV em um pino de entrada de corrente pode causar danos ao produto.
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Conexodes

A correta fixagdo dos cabos dos controladores DU350 e DU351 e dos mddulos do sistema, garantem
a seguranca do equipamento e seu correto funcionamento. Para isso, devem ser verificados os
seguintes pontos:

e 0s cabos devem ter bitola e tensdo de isolagdo coerentes com a aplicacao;

e 0s cabos junto aos bornes de ligacdo do painel de montagem devem estar com conexao segura e
firme;

e 0s bornes de alimentacao e aterramento das partes do sistema devem estar firmes e bem
conectados, assegurando boa passagem de corrente;

e aconexdo 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?;

e recomenda-se efetuar a identificacdo de todos os cabos com anilhas plasticas ou similar, para
facilitar as operacGes de montagem e manutencéo.

ATENCAO:

Para a fixacao dos cabos nos bornes do produto deve ser utilizado um chave de fenda adequada em
funcdo da dimenséo do parafuso de fixacdo. Os bornes de entradas analégicas 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 utilizacédo de
um cabo com sec&o minima de 1,5 mm?

Interfaces Analdgicas

Cabo com malha: Recomenda-se a utilizacdo 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 utilizado a extremidade ligada ao DU350/DU351 para
aterramento da malha, deve ser utilizado uma borneira de terra 0 mais préximo possivel das entradas
e saidas analdgicas.

Comum entrada analdgica: As entradas analdgicas 0 (AV0 ou AlQ) e 1 (AV1 ou All) compartilham
um mesmo borne de comum, C9. Da mesma forma, as entradas analdgicas 2 (AVO0 ou AlQ) e 3 (AVO0
ou AlQ) compartilham um mesmo borne de comum, C10. Para utilizar duas entradas que
compartilnam um mesmo borne de comum, deve ser ligado os dois comuns dos sinais de entrada
analdgica em uma borneira e conectar o respectivo comum do DU350/DU351 na mesma borneira:

031015014

Figura 4-2. Ligagdo das Entradas Analdgicas
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Notas do diagrama

1 — Cada canal de entrada analégica possui dois bornes de entrada AVx e Alx. Em caso de utilizagao
do canal como entrada de tenséo, 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—0 canal 0 e o canal 1 compartilham o mesmo borne de comum, a unido dos mesmo deve ser feita
com uma borneira adequada o mais proximo possivel do equipamento.

Interface com Encoders em Quadratura

Para a utilizagdo do tratamento de sinais de encoder, deve ser verificado se o respectivo encoder
cumpre 0s requisitos funcionais das entradas rapidas e temporizacdo 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 ligadas 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 OV do
encoder dever ser ligado ao CO (Bloco 0) ou C1 (Bloco 1):

Al
ov

A

J LI

B

Ref

I LI

CO0/C1

100/110
101/111
102/112

Figura 4-3. Exemplo de ligacdo com encoder

081015024,

A entrada configuravel pode ser utilizada como zeramento, conectando-a a saida de posi¢éo de

referéncia do encoder.

Protecéo saidas digitais.

Para o acionamento de cargas indutivas deve ser utilizado um diodo de protecdo o mais préximo
possivel da carga, suprimindo eventuais picos de tensdo oriundos de uma variacao brusca na corrente

da carga indutiva:

Pontos

Diodo x |:] Carga Indutiva

Figura 4-4. Circuito de prote¢do das saidas digitais

081015034,

87



4. Instalacédo

Instalacdo Mecanica

Para possibilitar uma correta fixagao do produto, o painel deve ser cortado com as dimensdes

definidas na figura abaixo. Dimensfes em mm.

1379203

173503

Figura 4-5. Corte do Painel para Instalacao
As presilhas laterais de fixacdo devem ser recolhidas para a instalacdo do Controlador em painel.

081202014

Figura 4-6. Presilhas Laterais

08052601A
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4. Instalacédo

O Controlador deve ser instalado no painel, encaixando-se primeiramente a parte superior.

d -
-
=

VNN

D R
NN
D 9

Figura 4-7. Instalacé@o no Painel

080526028

Apos devidamente encaixado, as presilhas devem ser abertas (girando-as conforme a figura a seguir)

e os parafusos de fixacdo devem ser apertados utilizando uma ferramenta adequada.

Figura 4-8. Fixacdo Mecéanica

08052701A
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Apos estas etapas, o controlador estd montado no painel e pode-se iniciar a ligacéo da fiagdo de
campo. Os bornes localizados na parte traseira do equipamento estdo identificados pelas interfaces
aos quais pertencem. Os bornes sdo do tipo parafuso e destacaveis, a fim de facilitar a ligacdo. A
fiacdo de campo deve ser conectada ao equipamento sem energizagéo, a fim de evitar choques
elétricos. Apos verificagdo das ligacdes, 0 equipamento pode ser energizado.

Os mddulos DU350 e DU351 possuem uma pelicula protetora sobre o overlay frontal para a protegé-
lo de danos durante o transporte e manipulacao na fase de instalacdo. Apdés instalado o médulo esta
pelicula pode ser removida permitindo melhor visualizacéo do teclado e do visor.

Instalacao do Programador

Para realizar a instalagdo do software de desenvolvimento MasterTool IEC, é necessario inicialmente
efetuar o “download” do arquivo de instalagdo no site www.altus.com.br. Apds realizar o

“download” do arquivo, feche todos os programas que estejam em execugdo no seu computador € em
seguida de um duplo clique no arquivo de instalacdo. O instalador abrira a seguinte tela de instalagéo:

Tarma® Installer

Please wait while the integrity of the archive is verified...

(T

Figura 4-9. Extraindo Arquivos
Aguarde enquanto o instalador extrai os arquivos necessarios para realizar a instalacéo.
Em seguida, aparecerdo as seguintes telas:

Tarma® Installer

Egspanhol ({internacional) espariol

i Ini |Es iEstados Unidos:ll Eni lish
tPortugués (Brasil Portugugs

Figura 4-10. Sele¢do do Idioma

Na primeira tela é realizada a opgéo do idioma em que o MasterTool IEC serd instalado. Selecione a
opgao desejada e clique em OK.

Aparecera em seguida uma tela indicando o inicio da instalacdo. Clique em Avangar para continuar.
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+: MasterTool IEC 1.00

MasterTool IEC 1.00

Empresa: Altus 5.4,
Site da Web: http: / Avavaw. altus. com. br
Suporte: suporte@altus.com.br

Tarma Installer ird instalar ou atualizar o MasterTool IEC no seu
computadar,

Clique em Avangar para continuar.

Copyright © 2008 Altus S_A.

Este programa & protegido por leis de direitos autorais e
tratados internacionais. A reprodugdo ou distribuicdo ndo
autorizada deste programa, ou de qualquer parte dele, & uma
violagdo das leis aplicaveis.

< Voltar [ Avancar > ] [ Cancelar ]

Figura 4-11. Tela bem-vindo

Surgira a tela que refere-se ao contrato de licenca. Leia a licenga atentamente e selecione apds isso a
op¢do “concordo com esses termos e condigdes”, caso concorde com eles.

+« MasterTool IEC 1.00

Contrato de Licenca

Por favor, leia o Contrato de Licenga com atengdo antes de continuar.

1. Observacdes Preliminares A

Condigdes gerais da licenga do software MasterT ool IEC para utilizagdo em automagdes
[Termos do Contrato de Uso do Software). O MasterTool IEC & um facilitador para o L3
desenvolvimento, diagndstico e comissionamento de controladores programéaveis.

Por favor, leia atentamente os seguintes Termos do Contrato de Uso antes de utilizar o
MasterTool IEC.

0 MasterT ool IEC colocado a sua disposig&o € protegido por direitos autorais. As seguintes
condigdes sdo acordadas entre vocé como usudrio do software e a empresa Altus 5.4,
sendo juridicamente obrigatdrio. 4 instalagdo do pacote constitui o reconhecimento por parte
do cliente das condigSes do presente acordo.

Se vocé ndo concordar com as seguintes condiges, por favor, devolva o software

MasterT ool [EC imediatamente e ndo o utilize. Todas as taxas dos direitos de utilizagdo que
tenham sido pagos serdo reembolsados.

v
£ 4 NL: I T P S —

[¥] Concordo com estes termos e condicdes [ < Voltar ][ Avangar > ] [ Cancelar ]

Figura 4-12. Tela de Licenga

Apos concordar com os termos clique em avangar para continuar. Uma tela solicitando as
informacGes de registro seré apresentada, apds preencher os campos corretamente clique em avangar
para continuar.
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+: MasterTool IEC 1.00

Informagdes do Registro

Por favor, digite as suas informagdes de registro personalizadas.

Por fFavor, digite as informagdes de registro que voce recebeu do Altus S.A.,

MNome 1: [ altus

Iniciais 2: | RL

Empresa 3: ‘ altus

Se vocé ndo recebeu as informagdes de reqistro, ou para mais informagdes sobre o processo
de registro, por Favor visite o site da Web do produto.

Site da Web do produto:  http: //www. altus. com.br

mMAalk

[ < Voltar " Avancar > ] [ Cancelar

Figura 4-13. Tela de Registro

Na proxima tela sdo oferecidas as opc¢des de selecionar os componentes a serem instalados e o
caminho onde sera feita a instalagdo do software, é recomendado manter caminho padrédo
“C:\Arquivos de programas\Altus\MasterTool IEC”. Clique em Avangar para continuar.

+« MasterTool IEC 1.00

Opcoes de instalacao

E stas opgdes determinam como o aplicativo serd instalado.

2:: :z:: HECRDR Dispositivo em Espanhal...
= @&/ Targets DUO
Inglés
&) Portugués
= Help
English
Espariol
&) Portugués

Tamanho do recurso; 788 KB
Tamanho da instalagdo: 40,667 KB
Tamanho da remogdo : 0KB
Espaco em disco: 4,657,556 KB

Instalagdo pasta:

‘ C:\Arquivos de programasiarquivos comuns\CAA-Targets\Altus\DUO\Spanis | [ Procurar... ]

Tarma®@ Installer

[ < Voltar " Instalar ] [ Cancelar ]

Figura 4-14. Selecdo dos componentes

Nessa etapa a instalagdo do MasterTool IEC foi iniciada. Aguarde enquanto 0s arquivos necessarios
sdo instalados em seu computador, isso pode levar alguns minutos dependendo da configuragéo de
seu computador.

Apos a instalagdo ser finalizada, a proxima tela sera exibida, nela é possivel escolher se 0 MasterTool
IEC serd inicializado automaticamente ap6s a concluséo do instalador. Clique em Concluir para
finalizar o procedimento de instalacéo.
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+« MasterTool IEC 1.00

Instalacao concluida

MasterTool IEC foi instalado com €xito no seu computador.

Clique em Concluir para fechar Tarma Installer.

<Yoltar || Concluir | Cancelat

Figura 4-15. Instalacdo completa

O MasterTool IEC esta instalado e pronto para ser usado. Para executar o MasterTool IEC clique no
atalho “MasterTool IEC” dentro do grupo “Altus S.A”>*“MasterTool IEC”, criado durante a
instalacdo, no menu Iniciar.
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5. Programacao Inicial

Primeiros passos com MasterTool IEC e DU350/DU351

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 DU350 DU351.pro e clique em “Abrir”.

Conceitos de Tarefas e POUs

O modelo Modelo_DU350_DU351.pro possui um conjunto de tarefas configuradas conforme a
tabela abaixo:

Nome da Tarefa POU chamada pela Tarefa Intervalo de ativagao
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 esté incluida no Modelo DU350 DU351.pro e as POUs
MAINTARGETVISU_PAINT_CODE e MAINTARGETVISU_INPUT_CODE ja estdo definidas.
Para compilar o projeto sem erros, deve ser adicionado 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 serd executada ap6s o término da POU em execu¢do). Maiores informacdes sobre
Configuracdo de Tarefas e POUs verifique o capitulo “Configura¢do” - “Chamadas de POUs” ou
utilize o manual do programador MasterTool IEC.

Criando a POU PLC_PRG

Para adicao da POU “PLC_PRG” siga os seguintes passos: clique na aba “POUs”, clique com o
botdo direito do mouse na palavra “POUs” dentro da aba “POUs”, selecione a opgao “Acrescentar
objeto...”, selecione a opc¢do “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 adicdo da POU “PLC_PRG”.

Cada POU deve possuir ao menos uma légica para ser compilada corretamente, caso a POU utilize a

[73%2]

linguagem ST, basta escrever “;” na primeira linha de comando.

Compilando

Para realizar a compilacdo completa do projeto, clique no menu “Projeto”, e em seguida em
“Compilar tudo”.

CUIDADO:

Antes de realizar uma compilagéo ou se houver algum problema durante uma compilacéo,
recomenda-se que seja clicado no menu “Projeto” = “Limpar” tudo para remover qualquer
vestigio de compilagbes anteriores.
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Download

Para realizar o download do projeto a interface de comunicacao deve estar configurada corretamente.
Para configurar a interface de comunicacédo siga os seguintes passos: Clique no menu
“Comunicacdo”, selecione a opcao “Parametros de comunicagao...”. Uma nova conexao deve ser
criada para isso pressione o botdo “New”. A tela da Figura 1-1 sera exibida, nela deve ser definido o
nome da conexdo. Ao clicar em OK a conexao sera criada. Os parametros da conexao devem ser
configurados da mesma maneira que estdo na Figura 5-2. A porta de comunicagdo do computador
utilizada deve ser configurada para permitir a conexao da serial conectada ao CP. Para editar 0s
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

Mame ISeriaI

il

Brenfae Cancel

I arne | Info |
Senal [FS5232] 35 Senal RS232 driver

Figura 5-1. Nova Conexao

X
— Channels
=) localhost’ via Tepdlp ISE"EI [R5232] I
‘o Serial = |
M ame | W alue | Commment | &l
Port COM1
B audrate A1
Parity Mew
Stop bits
Matarala byteorder Mo Remove |
Flows Control (i
Gateway ... |
Update |
Figura 5-2. Parametros de Comunicacéo
CUIDADO:

O timeout para download deve ser de no maximo 8000 milisegundos. O valor padréo para esse
item é de 2000 milisegundos. N&o é recomendado altera-lo sem um prévio estudo. Para
configurar este item clique no menu Projeto = Opcoes..., selecione a op¢cdo Ambiente de
Trabalho e configure o campo Timeout de comunic. para download [ms].
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Ap6s configurar a porta COM basta clicar no menu “Comunicac¢do” e selecionar a opg¢ao “Login”,
assim o projeto sera enviado o controlador. Para iniciar a execugdo, clique no menu “Comunicagdo”
e selecione a opgdo “Run”.

CUIDADO:
Durante o download, o CP passa todas as suas saidas fisicas para um estado seguro, conforme
descrito no capitulo “Configuracio” - “Estado Seguro”.

Analisando o Modelo

Os controladores DU350 e DU351 possuem algumas configuracdes basicas necessarias para o seu
funcionamento correto. Estas configuracoes, ja estdo implementadas no Modelo_DU350_DU351.pro.
Sdo elas:

Configuracéo de Visor

Para garantir uma correta visualizacdo do visor, o tempo de backlight e o contraste da tela da IHM do
CP devem ser configurados. Essa configuracdo € realizada pelos operandos CONTRASTE e
BACKLIGHT ou pelas telas especiais (ver “Configuragdo” — “Telas Especiais™).

Navegacgéo Telas

Para percorrer as telas do projeto utilizando as setas direcionais para cima e para baixo dos
controladores DU350 e DU351, o Bloco Funcional NAVIGATION (instanciada como
ControleTelas) deve ser incluida. 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 utilizado uma lista com no maximo 10 telas e 0 nome de cada tela deve ter menos que 30
caracteres. Outra caracteristica da utilizacdo deste Bloco Funcional é que ao pressionar a tecla MAIN
dos controladores D350 e DU351 a tela 'MAIN' € ativada (a tela 'MAIN' deve estar definida na
posicédo 0 da lista).

No caso do modelo, somente uma tela é acrescentada a lista, pois s6 existe uma tela no projeto. Esta
implementacdo é realizada nas seguinte linhas de cddigo.

(* Adiciona a tela MAIN como tela principal ¥*)
ListaTelas[0] := '"MAIN';
Obs: Para a adi¢do 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' 0 nome da respectiva tela adicionada na lista (0s
nomes das telas devem ser escritos em letra maidscula).

(* Ativa o controle automatico de navegagdo somente pelo teclado *)

ControleTelas (ENABLE UPDW := FALSE, VISU LIST := ListaTelas, UP :=
FALSE , DOWN := FALSE);

Configuragdo de Tarefas

Os controladores DU350 e DU351 utilizam Tarefas (com intervalo, tipo de ativagdo e prioridade
definidas) para a chamada das rotinas POUs. O modelo fornecido apresenta quatro tarefas pré
configuradas que encontram-se na aba “Recursos”, no subitem “Configuracdo de tarefas”. Sdo Elas:

PRINCIPAL — Esta tarefa chama a POU “PLC_PRG” criada pelo cliente com um intervalo de
ativacdo de 1 ms.
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NAVIGATION - Esta tarefa ¢ utilizada para chamar a POU “NAVEGA();”, responsavel pela
configuracdo das telas e pela chamada do Bloco Funcional de navega¢do. E recomendado utiliza-la
como tipo ciclico com intervalo de 200 ms.

VISUALIZATION — Esta tarefa é necessaria para a utilizagio do visor. E recomendado utiliza-la
como tipo ciclico com intervalo de 500 ms. A fungdo chamada € interna e possui 0 nome
MAINTARGETVISU_PAINT_CODE.

KEYBOARD_USAGE - Esta tarefa é necessaria para a utilizagdo do teclado (utilizando “Fungdes
do teclado...” no menu “Extras”, op¢do disponivel durante a edi¢io de uma visualizagio). E
recomendado utiliza-la como tipo ciclico com intervalo de 20 ms. A fungdo chamada é interna e
possui 0 nome MAINTARGETVISU_INPUT_CODE. No caso de utilizar “Fungdes 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 interrupcao de tempo.

Abaixo pode-se observar a configuracédo das tarefas:

B[54 Configuracdo de tarefas i

gurag _ Atributos da tarefa ]

e & Eventos de sistema

Bl PRINCIPAL Name: PRINCIFAL
e [E] PLC_PRGO;

- MAVIGATION Pricridade(0..31] |-I
MAVE GAD: Tipo

B {E3 VISUALIZATION @ Ciclica
b [E] MAINTARGETYISU_PAINT_CODE ]

Bl (&) KEYBOARD_USAGE
b 2] MAINTARGETVISU_INFUT_CODE

(" dizparada par eventa

(" dizparado por evento exterm

Fropriedades
Irtervalo [ex, H200ms), | TH#1ms [ms =]

Figura 5-3. Configuracdo das Tarefas

Converséo de Projetos

Os modulos DU350 e DU351 possuem algumas caracteristicas que foram implementadas a partir da
versdo 1.10 do seu software. Por esta razdo o instalador do MasterTool IEC a partir da versdo 1.03
possui a configuracdo dos dispositivos para esta versdo “DU350 e DU351 v1.10...”. Também existe
um projeto modelo utilizando este dispositivo “Modelo_ DU350 DU351 v110”.

Quando existirem projetos utilizando o dispositivo das versdes inferiores a 1.10 e se desejar
converté-los para o dispositivo das versfes 1.10 ou superior o dispositivo deve ser alterado nas
“Configuragdes de dispositivo” na aba “Recursos”. Conforme ¢ mostrado na Figura 5-4 basta
selecionar o dispositivo “DU350 e DU351 v1.10...” do projeto aberto para que as novas
configuragdes sejam carregadas.
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£ Recursos

-[C1 Biblioteca SpzLibT argefiizulib 26
-] Waridveis globais

Configuracdo de alarmes
Configuragdo de tarefas
Configuragdo do CF

o O s OO OO o OO P |

Configuracies de dispositiva
m Gerenciador de bibliotecas
Q Gerenciador de monitoracio e receit
- B LOG
@ Mavegador - CP
'}@ Area de trabalha

7-[_7] Biblioteca DU35x ib*26.11.09 14:36
1-[_7] Biblioteca lecsfc.lib 26.11.08 09:45:1
f-[C1 Biblioteca M avigation.lib 2.6.03 120
11

>

<
PO...| ™% Tip... | 3] vis... | 320 Re.

]

Confipuracdo de dispositivo

Configuragio: |DU35IJ e DU351 - CP com IHM + E/S Integrada

Mone

Plataforma dispos 01350 and DU351 - OF with PLE + Integrated [0
D360 and D351 1,70 - OF with PLC + Integrated 10
D350 e D351 - CP com IHM + E/S Integrado
D360 e DUEAT +1.10 - CP com IHM + E/S Integrado

D360 w D351 - PLC con HMI + E/S Integrado
D350 DU3ST %110 - PLC con HMI + E/S Integrado

N

- |

Figura 5-4. Alteracdo da Configuracéo de Dispositivo

A alteracdo do dispositivo ndo ira alterar as Configuraces do CP. Isso ndo acontece para evitar as
configuragdes ndo sejam perdidas. Caso queira alterar as configurac@es atualizando para as do novo
dispositivo selecionada no menu Extras - Configuracao padrao.

Modo de Simulacéo

O MasterTool IEC possui um importante recurso de simulagdo que permite ao usuario testar sua
aplicacdo sem a utilizacdo do equipamento, conferindo maior agilidade no desenvolvimento do
programa. No entanto, alguns recursos especificos que dependem do hardware do DU350/351 nédo
sdo possiveis de serem simulados.

Seguem abaixo, os recursos indisponiveis no modo de simulacao:

e Entradas e Saidas Rapidas

e Portas Seriais

e Teclado

e POUs Acionadas por Interrupcao de Tempo

e Reldgio

Além disso também estdo indisponiveis as funcdes abaixo:

e Fungdes de Posicionamento

e Fungdes de Comunicacdo Genérica

e Fungdes de Navegacédo de Telas

e Fungdes de acesso ao Relogio
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6. Manutencao

Diagnodsticos

Os controladores DU350 e DU351 contém uma série de operandos especiais que fornecem dados de
diagndsticos dos diversos dispositivos presentes no controlador.

Para 0 acesso rapido a informac0es, estado e diagnosticos das entradas e saidas, as telas especiais
podem ser consultadas, conforme capitulo “Configuragio” - “Telas Especiais”.

Diagndsticos Gerais

Os controladores DU350 e DU351 possuem alguns diagndsticos gerais que sao disponibilizados
através de registradores especiais. Estes operandos especiais ja estdo previamente mapeado em uma
regido especifica de memoria. Dessa forma, basta utiliza-lo como uma variavel global.

BROWNOUT = Indica a ocorréncia de um brownout (indica que o CP foi reinicializado por falha da
tensdo de alimentacéo).

FALHA_RTC = Indica a perda das informagdes do reldgio.

FALHA _RETENTIVAS = Indica um erro de gravacédo das variaveis retentivas.
WATCHDOG = Indica que ocorreu um watchdog na execugao anterior.
TAM_APLICATIVO = Tamanho do aplicativo do usuario (nimero de bytes utilizados).
SOFT_H = Versao de executivo (nimero antes do ponto).

SOFT_L = Versdo de executivo (nimero depois do ponto).

MODELO = Modelo do controlador. 350 para DU350 e 351 para DU351.

Os operandos BROWNOUT, FALHA_RTC, WATCHDOG, TAM_APLICATIVO, SOFT_He
SOFT_L podem ser alterados através do aplicativo, podendo ser utilizado como sinalizagéo de
diagnostico tratado.

Os nomes dos operandos e 0 modo de acessa-los encontram-se melhor descritos na lista de operandos
especiais na se¢do “Diagndstico” - “Lista de Operandos Reservados”.

Solugbes de Problemas

A Tabela 6-1 mostra os sintomas de alguns problemas com suas possiveis causas de problemas e
possiveis solucdes. Se o problema persistir, entre em contato com o Suporte Técnico da Altus.

Sintoma Possivel Causa Solugao
Desenergizar e energizar o CP.
Verificar o funcionamento da fonte de alimentacg&o.
. = Verificar se a tenséo de alimentagédo chega ao borne do CP com a
- Falta de alimentac&o ou R
Né&o liga . b polarizacéo correta.
alimentado incorretamente.
Verificar se a tenséo de alimentag&o chega ao CP.
Verificar se o aplicativo possui tela com o contraste adequado e
tempo backlight adequados.
Nao Mal contato ou mal Verificar todas as conexdes dos cabos de comunicagao.
comunica configurado. Verificar as configuragdes da porta COM no MasterTool IEC.
Aplicativo parado (modo Verificar se o CP esta executando o aplicativo (modo Run).
Né&o troca de Stop), ha uma Gnica tela Verificar se o aplicativo possui mais de uma tela.
tela configurada ou o teclado Verificar se o teclado esta configurado corretamente para realizar a
mal configurado. troca de tela.
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Verificar se as visualizagdes estdo com as “Fungdes do teclado...”
configuradas corretamente.

Verificar se o aplicativo utiliza corretamente a fungao

N&o responde N ) isKeyPressed(), KeyPressed() ou se ndo existe um conflito na

20 teclado Teclado ndo configurado. utilizag&o do teclado.

Verificar se o aplicativo possui uma tarefa que chame a fungéo
MAINTARGETVISU_INPUT_CODE periodicamente.

Verificar se as teclas de atalho estédo respondendo.

o Verificar se o aplicativo possui um valor adequado para o contraste
Aplicativo com o valor de do visor.

Ndo exibe contraste inadequado ou
visualizag&o g Verificar se ha visualizagdes configuradas para o aplicativo em uso.
< aplicativo sem C g p p

do usuario visualizagGes. Verificar se o aplicativo possui uma tarefa que chame a fungéo
MAINTARGETVISU_PAINT_CODE periodicamente.

Tabela 6-1. Tabela de Solugfes de problemas

Diagndstico Entradas Répidas

Os controladores DU350 e DU351 possuem 0s seguinte operandos especiais reservados para
diagnéstico das entradas rapidas, onde x é o nimero da entrada rapida que pode variar de 0 a 3:

CNTx_OVERFLOW TRUE se ocorreu overflow na contagem do contador x
CNTx_UNDERFLOW TRUE se ocorreu underflow na contagem do contador x
CNTx_DIR Direcado 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. Diagnéstico das Entradas Rapidas

Os operandos especiais de diagnostico das entradas rapidas ja estdo previamente mapeados em uma
regido especifica de memoria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os nomes
dos operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na se¢do “Diagnostico”
- “Lista de Operandos Reservados”.

Diagnédstico Saidas Analdgicas

Os controladores DU350 e DU351 possuem 0s seguinte operandos especiais reservados para
diagnostico das saida analégica:

AOO0_DG Diagnéstico de Curto-circuito(Modo Tensédo) ou Carga Aberta
(Modo Corrente) no canal 0 da saida analégica

AO1_DG Diagnéstico de Curto-circuito(Modo Tensé&o) ou Carga Aberta
(Modo Corrente) no canal 1 da saida analégica

Tabela 6-3. Diagnéstico das Saidas Analdgicas

Os operandos especiais de diagnostico das saidas analdgicas ja estdo previamente mapeados em uma
regido 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 segdo “Diagnostico”
- “Lista de Operandos Reservados™.

Diagnéstico Entradas Analdgicas

As entradas anal6gicas de corrente podem ser configuradas para utilizagdo na faixa de 4 mA a 20
mA ou na faixa de 0 mA a 20 mA. Quando utilizada como entrada anal6gica de corrente na faixa de
4mA a 20 mA, as entradas possuem um diagnostico de entrada de corrente em aberto (Alx_DG).
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6. Manutencéo

Este diagndstico é habilitando quando a corrente de entrada do respectivo canal possui um valor
menor ou igual & 3,8 mA.

Al0_DG Diagnéstico do canal 0 da entrada analégica aberto para
configuragéo de Tipo corrente de 4 — 20 mA

All_DG Diagnéstico do canal 1 da entrada analdgica aberto para
configuragéo de Tipo corrente de 4 — 20 mA

Al2_DG Diagnostico do canal 2 da entrada analdgica aberto para
configuragéo de Tipo corrente de 4 — 20 mA

Al3_DG Diagnostico do canal 3 da entrada analdgica aberto para
configuragéo de Tipo corrente de 4 — 20 mA

Tabela 6-4. Diagnostico Entradas Analdgicas

Os operandos especiais de diagnostico das entradas analdgicas ja estdo previamente mapeados em
uma regido especifica de memoria. Desta 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”.

Diagndstico Saidas Répidas
PTO

Os controladores DU350 e DU351 possuem 0s seguinte operandos especiais reservados para
diagndstico da PTO, onde x é o nimero da saida rapida que pode variar de 0 a 1:

Diagndstico | Descricao
Operando de diagnosticos Fx_PTO_DG

Fx_PTO_ON Bit O - Saida PTO em operagédo

Fx_PTO_ACE Bit 1 - Saida PTO em fase de aceleragao

Fx_PTO_REG Bit 2 - Saida PTO em fase de regime permanente

Fx_PTO_DES Bit 3 - Saida PTO em fase de desaceleragao

Fx_PTO_PRM Bit 4 - Saida PTO n&o parametrizada

Fx_PTO_ERR Bit 5 - Saida PTO com erro de parametrizagdo

Operando de diagndsticos Fx_PTO_CNT_DG

Fx_PTO_CNT_MAX_CMPO Bit O - 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. Diagnéstico das Saidas Répidas

Os operandos de diagndstico Fx PTO_ON, Fx PTO_ACE, Fx PTO_REG, Fx_PTO_DES,
Fx PTO _PRM e Fx_PTO_ERR sdo do tipo BOOL, e juntos compdem Fx_PTO_DG, que é do tipo
BYTE.

Os operandos de diagndstico Fx_ PTO_CNT_MAX_CMPO0 e Fx PTO_CNT_MAX_CMP1 sdo do
tipo BOOL, e juntos compdem Fx_PTO_CNT_DG, que € do tipo BYTE.

Os operandos especiais de diagnostico da PTO ja estdo previamente mapeados em uma regiao
especifica de memoria. Desta forma, basta utilizd-los como uma varidvel global. Os nomes dos
operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na se¢do “Diagnéstico” -
“Lista de Operandos Reservados”.

VFO/PWM

Os controladores DU350 e DU351 possuem 0s seguinte operandos especiais reservados para
diagnostico da VFO/PWM, onde x é o nimero da saida rapida que pode variar de 0 a 1:
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6. Manutencéo

Diagnéstico Descrigao
Operando de diagnésticos Fx_VFO_DG
Fx_VFO_ON Bit O - Saida em operagé&o
Fx_VFO_PRM Bit 1 - Saida VFO/PWM néo parametrizada
Fx_VFO_ERR Bit 2 - Saida VFO/PWM com erro de parametrizagédo

Tabela 6-6. Diagnéstico VFO/PWM

Os operandos de diagndstico Fx_VFO_ON, Fx VFO_PRM e Fx_VFO_ERR séo do tipo BOOL, e
juntos compdem Fx_VFO_DG, que é do tipo BYTE.

Os operandos especiais de diagnostico da VFO/PWM ja estdo previamente mapeados em uma regiao
especifica de memoria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global. Os nomes dos
operandos encontram-se melhor descritos na lista de operandos especiais na se¢do “Diagndstico” -
“Lista de Operandos Reservados”.

Diagndsticos MODBUS

Cada relagdo MODBUS possui um operando de contador de erros e um operando informando o
estado da comunicacdo do ultimo ciclo.

Se a porta de comunicagéo for configurada como MODBUS escravo, o operando COMx_DE
indicara o estado da Ultima comunicacdo MODBUS realizada na porta de comunicagédo x. O
operando COMXx_CE indicara o nimero de erros ocorridos na porta de comunicacao Xx.

Se a porta de comunicagdo for configurada como MODBUS mestre, o0 operando COMx_RYy indicara
0 estado da Ultima comunicacdo MODBUS da relacdo y da porta de comunicacao x. O operando
COMXx_Cy indicara o numero de erros ocorridos na relacdo y da porta de comunicacao Xx.

Ao atribuir o valor TRUE para o operando CLR_ALL_COM, sera atribuido o valor 0 para todos 0s
contadores de erro (COMx_CE e COMx_Cy).

A Tabela 6-7 descreve os operandos reservados relacionados a diagnésticos do protocolo MODBUS,
onde X é o numero da Porta COM ey é o nimero da relagéo.

CLR_ALL_COM Zera todos os contadores de erro de comunicagdo MODBUS
COMx_DE Diagnéstico em modo escravo
COMx_CE Contador de erro em modo escravo
COMx_Cy Contador de erro da relagéo y
COMx_Ry Diagnostico da relagdo y

Tabela 6-7. Diagnésticos MODBUS
A Tabela 6-8 mostra o cddigo de erro que os operandos de estado de comunicacao podem assumir:

Cadigo | Descrigcéo

Mestre
1 Comando solicitado n&o aceita broadcast
2 Falha na tentativas de comunicag&o
3 Endereco MODBUS néo encontrado na tabela
4 Comando enviado nédo implementado
5 Recebimento de resposta de outro enderego
6 Erro CRC Resposta mestre

Escravo
7 Comando recebido ndo implementado
9 Erro CRC no Pacote Recebido
10 Endereco para outro escravo ou broadcast
11 Limite dos enderegcos do comando invalido
12 Endereco MODBUS néo encontrado na tabela
13 Endereco do Host Invalido

Diagnésticos de Comunicagao Gerais (Mestre / Escravo)
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0 Indica que a comunicag&o esté ok
14 Erro na recepgéo

15 Erro de paridade

16 Erro de framing (baudrate, stopbits,...)
17 Time-out do CTS

Tabela 6-8. Codigos de erro MODBUS

Lista de Operandos Reservados

Os controladores DU350 e DU351 possuem uma lista de operandos especiais utilizados para
configuracdo e diagnostico da UCP. Os operandos especiais ja estdo previamente mapeados em uma
regido especifica de memoria. Desta forma, basta utiliza-los como uma variavel global.

Para acessar os operandos especiais no MasterTool IEC, de um duplo clique na pasta “Biblioteca
DU35x.1ib...”, localizada na aba “Recursos”. Em seguida, para exibir a lista de operandos especiais,
de um duplo clique em “Global Variables...”. Nesta lista estdo descritos todos os operandos especiais
existentes nos controladores DU350 e DU351. A tabela abaixo apresenta esses operandos com seus
respectivos enderecos na memoria e funcionalidades.

‘ Nome | Endereco | Tipo ‘ Descrigao
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 ComO
4 DTR %MB6376 BYTE Pino DTR da Porta Com0
5 DSR %MB6377 BYTE Pino DSR da Porta Com0
COM1
6 CLR_ALL_COM %MB6378 BOOL Zera diagnostico das COMs
7 COM1_DE %MB6379 BYTE Diagnéstico em modo escravo
8 COM1_CE %MB6380 BYTE Contador em modo escravo
9 COM1_DR %MW 3191 WORD Desativa relagdes
10 COM1_CO %MB6384 BYTE Contador da relagéo 0
11 COM1_RO %MB6385 BYTE Diagnostico da relagdo 0
12 COM1_C1 %MB6386 BYTE Contador da relagéo 1
13 COM1_R1 %MB6387 BYTE Diagnostico da relagdo 1
14 COM1_C2 %MB6388 BYTE Contador da relagéo 2
15 COM1_R2 %MB6389 BYTE Diagnostico da relagdo 2
16 COM1_C3 %MB6390 BYTE Contador da relagéo 3
17 COM1_R3 %MB6391 BYTE Diagnostico da relagdo 3
18 COM1_C4 %MB6392 BYTE Contador da relagéo 4
19 COM1_R4 %MB6393 BYTE Diagnostico da relagdo 4
20 COM1_C5 %MB6394 BYTE Contador da relagéo 5
21 COM1_R5 %MB6395 BYTE Diagnostico da relagdo 5
22 COM1_C6 %MB6396 BYTE Contador da relagéo 6
23 COM1_R6 %MB6397 BYTE Diagnéstico da relagdo 6
24 COM1_C7 %MB6398 BYTE Contador da relagéo 7
25 COM1_R7 %MB6399 BYTE Diagnostico da relagdo 7
26 COM1_C8 %MB6400 BYTE Contador da relagéo 8
27 COM1_RS8 %MB6401 BYTE Diagnéstico da relagéo 8
28 COM1_C9 %MB6402 BYTE Contador da relagéo 9
29 COM1_R9 %MB6403 BYTE Diagnéstico da relagéo 9
30 COM1_C10 %MB6404 BYTE Contador da relagéo 10
31 COM1_R10 %MB6405 BYTE Diagnéstico da relagdo 10
32 COM1_C11 %MB6406 BYTE Contador da relagéo 11
33 COM1_R11 %MB6407 BYTE Diagnéstico da relagdo 11
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34 COM1_C12 %MB6408 BYTE Contador da relagédo 12
35 COM1_R12 %MB6409 BYTE Diagnéstico da relagéo 12
36 COM1_C13 %MB6410 BYTE Contador da relagéo 13
37 COM1_R13 %MB6411 BYTE Diagnéstico da relagéo 13
38 COM1_C14 %MB6412 BYTE Contador da relagéo 14
39 COM1_R14 %MB6413 BYTE Diagnéstico da relagédo 14
40 COM1_C15 %MB6414 BYTE Contador da relagéo 15
41 COM1_R15 %MB6415 BYTE Diagnéstico da relagédo 15
COM2
42 COM2_DE %MB6419 BYTE Diagnostico em modo escravo
43 COM2_CE %MB6420 BYTE Contador em modo escravo
44 COM2_DR %MW 3211 WORD Desativa relagdes
45 COM2_CO0 %MB6424 BYTE Contador da relagéo 0
46 COM2_RO %MB6425 BYTE Diagnéstico da relagao 0
47 COM2_C1 %MB6426 BYTE Contador darelagéo 1
48 COM2_R1 %MB6427 BYTE Diagnostico da relagdo 1
49 COM2_C2 %MB6428 BYTE Contador da relagéo 2
50 COM2_R2 %MB6429 BYTE Diagnostico da relagéo 2
51 COM2_C3 %MB6430 BYTE Contador darelagédo 3
52 COM2_R3 %MB6431 BYTE Diagnéstico da relagao 3
53 COM2_C4 %MB6432 BYTE Contador da relagéo 4
54 COM2_R4 %MB6433 BYTE Diagnostico da relagdo 4
55 COM2_C5 %MB6434 BYTE Contador da relagéo 5
56 COM2_R5 %MB6435 BYTE Diagnéstico da relagdo 5
57 COM2_C6 %MB6436 BYTE Contador da relagéo 6
58 COM2_R6 %MB6437 BYTE Diagnéstico da relagado 6
59 COM2_C7 %MB6438 BYTE Contador da relagéo 7
60 COM2_R7 %MB6439 BYTE Diagnostico da relagdo 7
61 CcOM2_C8 %MB6440 BYTE Contador da relagéo 8
62 COM2_R8 %MB6441 BYTE Diagnostico da relagdo 8
63 COM2_C9 %MB6442 BYTE Contador da relagéo 9
64 COM2_R9 %MB6443 BYTE Diagnostico da relagdo 9
65 COM2_C10 %MB6444 BYTE Contador da relagéo 10
66 COM2_R10 %MB6445 BYTE Diagnostico da relagdo 10
67 COM2_C11 %MB6446 BYTE Contador da relagéo 11
68 COM2_R11 %MB6447 BYTE Diagnostico da relagdo 11
69 COM2_C12 %MB6448 BYTE Contador da relagéo 12
70 COM2_R12 %MB6449 BYTE Diagnostico da relagdo 12
71 COM2_C13 %MB6450 BYTE Contador da relagéo 13
72 COM2_R13 %MB6451 BYTE Diagnostico da relagdo 13
73 COM2_C14 %MB6452 BYTE Contador da relagéo 14
74 COM2_R14 %MB6453 BYTE Diagnéstico da relagdo 14
75 COM2_C15 %MB6454 BYTE Contador da relagéo 15
76 COM2_R15 %MB6455 BYTE Diagnéstico da relagdo 15
Configuracdes Gerais
77 STATUS_CP %MB6460 BYTE Brownout/Relégio/Retentivas
78 TAM_APLICATIVO %MD1616 DWORD Tamanho do aplicativo do usuério
79 CONTRASTE %MB6468 BYTE Percentagem do contraste
80 BACKLIGHT %MB6469 BYTE Configuragéo do backlight
81 SOFT_H %MB6470 BYTE Ndmero antes do ponto
82 SOFT_L %MB6471 BYTE Nidmero depois do ponto
83 MODEL %MW 3231 WORD Modelo do CP
Status do CP
84 BROWNOUT %MX3230.0 BOOL Indica a ocorréncia de um brownout na inicializagéo
do CP
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85 WATCHDOG %MX3230.1 BOOL Indica que ocorreu um watchdog na execugéo
anterior
86 FALHA_RETENTIVAS %MX3230.2 BOOL Indica um erro de gravacao das variaveis retentivas
87 FALHA_RTC %MX3230.3 BOOL Indica a perda das informagdes do relégio
Unidirecional ou Bidirecional - Contador 0
88 CNT_BO_EXT_EVENT %MB6472 BYTE Contador de borda de subida no pino de controle do
_CNT 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 O
93 CNTO_CMP1 %MD1623 DWORD Valor do Comparador 1
94 CNTO_CMD %MB6496 BYTE Comandos
95 CNTO_DG %MB6497 BYTE Diagnéstico
Comandos Contador 0
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
Diagnéstico Contador 0
101 CNTO_OVERFLOW %MX3248.8 BOOL Overflow na contagem
102 CNTO_UNDERFLOW %MX3248.9 BOOL Underflow na contagem
103 CNTO_DIR %MX3248.10 BOOL Direcao 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 O
113 CNT1_CMP1 %MD1630 DWORD Valor do Comparador 1
114 CNT1_CMD %MB6524 BYTE Comandos
115 CNT1_DG %MB6525 BYTE Diagnostico
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 os 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 Direcdo de contagem (O- progressivo / 1-
regressivo)
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_EVENT %MB6474 BYTE Contador de borda de subida no pino de controle do
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_CNT 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 Diagnostico
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 Direcao 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 O
154 CNT3_CMP1 %MD1644 DWORD Valor do Comparador 1
155 CNT3_CMD %MB6580 BYTE Comandos
156 CNT3_DG %MB6581 BYTE Diagnéstico
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 Direcdo 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 Réapida - FO
170 FO_FREQ %MD1647 DWORD Valor da freqiiéncia 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 resolu¢do 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 Réapida - F1
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177 F1_FREQ %MD1652 DWORD Valor da freqiiéncia 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 resolu¢ao 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 Diagnésticos
184 PTO_CMD %MB6628 BYTE Operando montado pelos comandos para PTO das
saidas FO e F1. Os comandos séo descritos abaixo.
185 VFO_CMD %MB6629 BYTE Operando montado pelos comandos para
VFO/PWM das saidas FO e F1. Os comandos sé&o
descritos abaixo.
186 FO_PTO_DG %MB6630 BYTE Operando montado pelos diagnésticos para PTO da
saida FO. Os diagnosticos séo descritos abaixo.
187 F1_PTO_DG %MB6631 BYTE Operando montado pelos diagnésticos para PTO da
saida F1. Os diagnosticos sao descritos abaixo.
188 VFO_DG %MB6632 BYTE Operando montado pelos diagnésticos para
VFO/PWM das saidas FO e F1. Os diagnosticos séo
descritos abaixo.
189 PTO_CNT_CMD %MB6276 BYTE Comandos para os contadores da PTO nas saidas
répidas FO e F1
190 FO_PTO_CNT_DG %MB6277 BYTE Operando montado pelos diagnésticos para
contadores de pulsos PTO da saida FO. Os
diagnésticos sdo descritos abaixo.
191 F1_PTO_CNT_DG %MB6278 BYTE Operando montado pelos diagnésticos para
contadores de pulsos PTO da saida F1. Os
diagnésticos 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 geragdo 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 direcéo de contagem do contador de
pulsos da saida FO
200 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 geragéo 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 direcéo 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
Comandos VFO/PWM - FO
206 FO_VFO %MX3314.8 BOOL 0 -> Desabilita 0 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 operagao
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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 desaceleragéo
214 FO_PTO_PRM %MX3315.4 BOOL Saida PTO néo parametrizada
215 FO_PTO_ERR %MX3315.5 BOOL Saida PTO com erro de parametrizagéo
216 FO_PTO_CNT_MAX_C %MX3138.8 BOOL Sinaliza que o contador de pulsos € maior que o
MPO comparador 0 na saida FO
217 FO_PTO_CNT_MAX_C %MX3138.9 BOOL Sinaliza que o contador de pulsos é maior que o
MP1 comparador 1 na saida FO
Diagnéstico PTO - F1
218 F1_PTO_ON %MX3315.8 BOOL Saida PTO em operagéo
219 F1_PTO_ACE %MX3315.9 BOOL Saida PTO em fase de aceleracéo
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 desaceleracéo
222 F1_PTO_PRM %MX3315.12 BOOL Saida PTO n&o parametrizada
223 F1_PTO_ERR %MX3315.13 BOOL Saida VFO com erro de parametrizagcéo
224 F1_PTO_CNT_MAX_C %MX3139.0 BOOL Sinaliza que o contador de pulsos é maior que o
MPO comparador 0 na saida F1
225 F1_PTO_CNT_MAX_C %MX3139.1 BOOL Sinaliza que o contador de pulsos é maior que o
MP1 comparador 1 na saida F1
Diagnéstico VFO/PWM - FO
226 FO_VFO_ON %MX3316.0 BOOL Saida em operacao
227 FO_VFO_PRM %MX3316.1 BOOL Saida no modo VFO/PWM néo parametrizada
228 FO_VFO_ERR %MX3316.2 BOOL Saida PTO com erro de parametrizagédo
Diagnéstico VFO/PWM - F1
229 F1_VFO_ON %MX3316.3 BOOL Saida em operacao
230 F1_VFO_PRM %MX3316.4 BOOL Saida no modo VFO/PWM néo parametrizada
231 F1_VFO_ERR %MX3316.5 BOOL Saida VFO com erro de parametrizagédo
Diagnéstico Saidas Anal6gicas
232 AOOQ0_DG %MB6640 BYTE Diagnéstico do canal 0 da saida analégica
233 AOl1 DG %MB6641 BYTE Diagnéstico do canal 1 da saida analégica
234 AOO_ERR %MX3320.0 BOOL Canal 0 em curto-circuito (Tensao) ou circuito
aberto (Corrente)
235 AO1 _ERR %MX3320.8 BOOL Canal 1 em curto-circuito (Tensao) ou circuito
aberto (Corrente)
Diagndstico Entradas Analdgicas
236 AI0_DG %MB6648 BYTE Diagnéstico do canal 0 da entrada analégica
237 All_DG %MB6649 BYTE Diagnéstico do canal 1 da entrada analégica
238 Al2_DG %MB6650 BYTE Diagnéstico do canal 2 da entrada analégica
239 AlI3_DG %MB6651 BYTE Diagnéstico do canal 3 da entrada analégica
240 Al0O_OPN %MX3324.0 BOOL Entrada analégica de corrente 4-20 mA aberta
241 All_OPN %MX3324.8 BOOL Entrada analégica de corrente 4-20 mA aberta
242 Al2_OPN %MX3325.0 BOOL Entrada analégica de corrente 4-20 mA aberta
243 AI3_OPN %MX3325.8 BOOL Entrada analégica de corrente 4-20 mA aberta
Entradas Digitais Bloco O
244 100 %I1X0.0 BOOL Entrada Digital 100
245 101 %I1X0.1 BOOL Entrada Digital 101
246 102 %I1X0.2 BOOL Entrada Digital 102
247 103 %I1X0.3 BOOL Entrada Digital 103
248 104 %I1X0.4 BOOL Entrada Digital 104
249 105 %I1X0.5 BOOL Entrada Digital 105
250 106 %I1X0.6 BOOL Entrada Digital 106
251 107 %I1X0.7 BOOL Entrada Digital 107
252 108 %I1X0.8 BOOL Entrada Digital 108
Entradas Digitais Bloco 1
253 110 %I1X1.0 BOOL Entrada Digital 110
254 111 %I1X1.1 BOOL Entrada Digital 111
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255 112 %IX1.2 BOOL Entrada Digital 112
256 113 %IX1.3 BOOL Entrada Digital 113
257 114 %I1X1.4 BOOL Entrada Digital 114
258 115 %IX1.5 BOOL Entrada Digital 115
259 116 %IX1.6 BOOL Entrada Digital 116
260 117 %IX1.7 BOOL Entrada Digital 117
261 118 %IX1.8 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 Analégicas
264 AIO %IW4 WORD Valor do Canal 0
265 All %IW5 WORD Valor do Canal 1
266 Al2 %IW6 WORD Valor do Canal 2
267 AlI3 %IW7 WORD Valor do Canal 3
Saidas Digitais Bloco 0
268 QO00 %QX0.0 BOOL Saida Digital Q00
269 Qo1 %QX0.1 BOOL Saida Digital Q01
270 Q02 %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 Q06 %QX0.6 BOOL Saida Digital Q06
275 Q07 %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 Analégicas
284 AOO0 %QW3 WORD Valor do Canal 0
285 AO1 %QW4 WORD Valor do Canal 1

Tabela 6-9. Operandos Reservados

Os grupos de operandos reservados Entradas Digitais Bloco 0, Entradas Digitais Bloco 1, Entradas
Digitais Bloco 2, Entradas Analdgicas, Saidas Digitais Bloco 0, Saidas Digitais Bloco 1 e Saidas
Analdgicas sdo declarados na arvore de configuracéo.
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7. AplicacOes Especiais com Serial RS-232

Este capitulo descreve como a interface serial RS-232 (COML1) pode ser utilizados em aplicagGes
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 rédio geralmente tem sua portadora comutada (ligada) apenas quando esta transmitindo, e
desligada quando néo esta transmitindo. Isso ocorre pelos seguintes motivos:

e para economizar energia enquanto o radio ndo estiver transmitindo
e para evitar o superaguecimento do transmissor
e para que outro radio possa utilizar a mesma freqiiéncia enquanto este ndo estiver transmitindo

Em transceptores de radio manuais (walkie-talkies), por exemplo, normalmente existe um botéo de
PTT (push to talk) que o operador deve pressionar antes de falar e soltar depois de ter falado. No caso
de transmissdo de dados via modems réadio, 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 através de sua saida TXD. No entanto, na préatica, 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 é reconhecida pelo(s) radio(s)
receptor(es). Este tempo varia de acordo com o modelo de cada modem réadio. Por fim, para que o
controlador sincronize 0 momento em que pode iniciar a transmissdo de dados (TXD), o modem
radio Ihe devolve uma saida (CTS), que é ligada na entrada CTS do controlador.

Portanto, o protocolo de transmissdo de dados entre o controlador e 0 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 € uma entrada, assim como o TXD, que é uma saida no
controlador e uma entrada no modem radio.

4. Caso o controlador ndo receba o retorno de CTS do modem radio até 1 segundo depois de ter
ligado sua saida de RTS solicitando a transmissdo, o processo de transmisséo é abortado, e um
erro é sinalizado (time-out de CTS).

5. Caso o CP tenha recebido o retorno de CTS antes de 1 segundo, é iniciada a transmissdo de
dados via TXD. A saida de RTS é desligada assim que a transmissdo de dados encerra. O
modem rédio, 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 transmisséo de dados.
Além disso, o item DCD (deteccgdo da portadora) ilustra o que acontece no sinal DCD de um rédio
que esta recebendo esta transmissdo de dados. E o item RXD ilustra o que acontece no sinal RXD de
um radio que esta recebendo esta transmissdo de dados.

LADO DO TRANSMISSOR:

RTS
CTS L
TXD MYV

LADO DO RECEi:’TOR:
DCD ]

[
NMVVIVIVIIVIIVIY 2

RXD

Figura 7-1. Timming dos sinais RTS, CTS e TXD
A figura seguinte ilustra como deve ser feita a conexdo entre o CP e 0 modem rédio.

CP MODEM RADIO
RTS RTS
CTS |« CTS
TXD TXD
RXD RXD
GND GND
DCD

Figura 7-2. Conexao do CP com um modem radio

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 ativacdo e desativacao da portadora (PTT),
analisando o sinal de dados (TXD). Este gerenciamento é feito através de microprocessador ou de
outro circuito inteligente instalado no modem réadio.

Handshake de Hardware RTS/CTS em Conversores RS-485

Conversores RS-485 sdo instalados em barramentos onde dois ou mais equipamentos com interface
RS-485 podem coexistir compartilhando um mesmo meio fisico para transmisséo e recepgdo. Sendo
assim, somente um dos conversores pode estar transmitindo dados em um determinado instante, a fim
de evitar a colisdo de dados.

De maneira similar ao caso dos modems radio, o sinal de RTS deve ser utilizado para habilitar o
transmissor do conversor RS-485. Enquanto o conversor RS-485 ndo esta transmitindo, deve manter
seu transmissor desabilitado ou em “alta impedancia”.

A principal diferenca entre modems radio e conversores RS-485 geralmente € o tempo de
estabilizagdo da portadora: nos modems, o tempo é consideravel, da ordem de alguns milésimos de
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segundo; ja no caso de conversores RS-485, assim que o sinal RTS € ativado j& se pode iniciar a
transmissao de dados via TXD. Isso dispensa o teste de CTS, necessario no caso de modems radio.

No entanto, para ndo 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 ap0s receber sua entrada RTS, ou até interconecta seus pinos de RTS e CTS. Se o
conversor ndo possuir o pino de CTS, pode-se providenciar uma interconexdo no cabo.

Existem dois métodos recomendados de interconexdo entre o controlador e um conversor RS-485. A
figura a seguir mostra esses dois métodos.

CP CONV. RS-485
RTS » RTS
CTS |« CTS O conversor
TXD TXD € 0ssui saida CTS
RXD RXD
GND GND
CP CONV. RS-485
RTS » RTS
CTS <J O conversor néao
TXD TXD - possui saida CTS
RXD RXD
GND GND

Figura 7-3. Conexao 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 | '!

X0 ____ FNIIRINITIRARERAE

Figura 7-4. Timming dos sinais RTS, CTS e TXD

ATENCAO:

Alguns conversores RS-232 para RS-485 mais modernos e inteligentes dispensam a utilizacdo do
handshake RTS/CTS, uma vez que a interconexao com o CP torna o uso dos sinais RTS e CTS
desnecessario. Esses conversores gerenciam automaticamente a ativagao e desativacdo 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.

112



8. Glossario

8. Glossario

AES
ARRAY

Backlight
Barramento

Bit
Bloco Funcional

Brownout

Byte
Ciclo
CLP

CP
Crosstalk
Diagndstico

Download
Duty Cycle

DWord
Encoder

Estado Seguro
Handshake

Hardware

IEC

IEC 61131-3
IHM
Interface
Interrupcgéo

Kbytes

Linguagem de
programacao

MasterTool IEC
Menu
MODBUS

Médulo (referindo-se a
hardware)

Médulo (referindo-se a
software)

NAVIGATION
Operandos
POU

Fungéo para atualizag&o instantanea das entradas e saidas digitais ou analdgicas.

Utilizado para declarar uma estrutura de dados que mantém uma série de elementos do mesmo tamanho
e tipo.

lluminagéo de fundo do visor.

Conjunto de sinais elétricos agrupados logicamente com a fungéo de transferir informagéo e controle entre
diferentes elementos de um subsistema.

Unidade bésica de informagé&o, podendo estar no estado 0 ou 1.

Um bloco funcional é uma POU que fornece um ou mais valores durante o seu uso. Ao contrério da
fung&o, um bloco funcional n&o fornece nenhum valor de retorno.

Circuito eletronico destinado a verificar a integridade do funcionamento da fonte de alimentagéao, utilizado
para o disparo de uma légica de seguranga em caso de falhas na alimentacgéo.

Unidade de informag&o composta por oito bits.
Uma execugao completa do programa aplicativo de um controlador programavel.

Controlador l6gico programavel. Equipamento que realiza controle sob o comando de um programa
aplicativo. E composto de uma UCP, uma fonte de alimentagao e uma estrutura de E/S.

Ver CLP.
E ainterferéncia entre dois sinais teoricamente isolados.

Procedimento utilizado para detectar e isolar falhas. E também o conjunto de dados usados para tal
determinacao, que serve para a analise e correcdo de problemas.

Carga de programa ou configuracdo no CP.

Percentual do tempo que um sinal periédico de onda quadrada fica em nivel légico 1 em relagdo ao
periodo do mesmo.

Double Word. Unidade de informag¢ao composta por duas Words.

Transdutores de movimento capazes de converter movimentos lineares ou angulares em informagdes
elétricas.

Condicdo em que o CP muda as suas saidas, digitais e analdgicas para um estado conhecido.

E o processo pelo qual duas maquinas afirmam uma a outra que a reconheceu e esta pronta para iniciar
a comunicagéao.

Equipamentos fisicos usados em processamento de dados onde normalmente sédo executados programas
(software).

Sigla para International Electrotechnical Commission, ou Comissdo Eletrotécnica Internacional, € um
orgdo internacional de normalizagdo que prepara e publica normas internacionais no ambito elétrico,
eletrénico e de tecnolégicas relacionadas.

Terceira parte da norma genérica para operagéo e utilizagédo de CPs, IEC 61131.
Sigla para Interface Homem Maquina.
Dispositivo que adapta elétrica e/ou logicamente a transferéncia de sinais entre dois equipamentos.

Evento com atendimento prioritario que temporariamente suspende a execugdo de um programa e desvia
para uma rotina de atendimento especifica.

Unidade representativa de quantidade de memoria. Representa 1024 bytes.
Um conjunto de regras e convencgdes utilizado para a elaboragéo de um programa.

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®,

Conjunto de opgdes disponiveis e exibidas por um programa no video e que podem ser selecionadas pelo
usuério a fim de ativar ou executar uma determinada tarefa.

Protocolo de comunicagéo de dados para redes industriais, criado para redes com arquitetura de mestre-
escravo.

Elemento bésico de um sistema completo que possui fungdes bem definidas. Normalmente é ligado ao
sistema por conectores, podendo ser facilmente substituido.

Parte de um programa aplicativo capaz de realizar uma fungéo especifica. Pode ser executado
independentemente ou em conjunto com outros médulos, trocando informagées através da passagem de
parametros.

Bloco funcional para a navegagéao nas telas do usuario via as teclas direcionais “para cima” e “para baixo”.
Conjunto de oito bits numerados de 0 a 7.

Program Organization Unit, ou Unidade de Organizacdo de Programa, é uma subdivisdo do programa
aplicativo que pode ser escrito em qualquer uma das linguagens disponiveis.
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Programa aplicativo
Programa executivo

PTO
PWM
RS-232
RS-485
RTC
Software

Tarefa

Time-out
ucpP

Upload
VFO
Watchdog

Word

E o programa carregado em um CP, que determina o funcionamento de uma méagquina ou processo.

Sistema operacional de um controlador programavel. Controla as fun¢des béasicas do controlador e a
execuc¢do de programas aplicativos.

Pulse Train Output, ou Saida de Trem de Pulsos.

Pulse Width Modulation, ou Modulacéo por Largura de Pulso.

E um padrao para troca serial de dados entre dois pontos (ponto a ponto).

E um padréo para troca serial de dados entre dois ou mais pontos (multiponto).
Real Time Clock, ou Relégio de Tempo Real.

Programas de computador, procedimentos e regras relacionadas a operagdo de um sistema de
processamento de dados.

Uma tarefa € uma unidade de tempo no processamento de um programa IEC. Ela é definida por um
nome, uma prioridade e por um tipo determinado de condi¢ao que ira disparar o inicio da mesma.

Tempo maximo preestabelecido para que uma comunicagdo seja completada.

Sigla para unidade central de processamento. Controla o fluxo de informagdes, interpreta e executa as
instrugBes do programa e monitora os dispositivos do sistema.

Leitura do programa ou configuragao do CP.
Variable Frequency Output, ou Saida de Frequiéncia Variavel.

O Watchdog, também conhecido como circuito de clo-de-guarda, é o circuito eletrdnico destinado a
verificar a integridade do funcionamento de um equipamento.

Unidade de informac&o composta por dois Bytes.
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