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Informagoes importantes ao usuario

Leia esse ¢ os documentos listados na secao sobre recursos adicionais sobre a instalagio, configuracio e operagio desse
equipamento antes de instalar, configurar, operar ou fazer a manutengao desse produto. Os usudrios devem estar
familiarizados com as instrugdes de instalagao e fiagio além das especificagoes de todos os cddigos, leis e normas
aplicaveis.

As atividades que incluem instalagio, ajustes, colocagio em operagio, uso, montagem, desmontagem e manutengao
precisam ser realizadas por pessoas devidamente treinadas de acordo com o cédigo de praticas aplicavel.

Se esse equipamento for usado de maneira diferente da especificada pelo fabricante, a protecio fornecida pelo
equipamento pode ser prejudicada.

Em nenhum caso a Rockwell Automation, Inc. serd responsavel por danos indiretos ou resultantes do uso ou da
aplicagao deste equipamento.

Os exemplos e diagramas contidos neste manual destinam-se unicamente para finalidade ilustrativa. A Rockwell
Automation, Inc. ndo se responsabiliza pelo uso real com base nos exemplos e diagramas, devido a variagdes e requisitos

diversos associados a qualquer instalagao especifica.

Nenhuma responsabilidade de patente sera considerada pela Rockwell Automation, Inc. em relagio ao uso de
informagdes, circuitos, equipamentos ou softwares descritos neste manual.

E proibida a reprodugio do contetdo contido neste manual, integral ou parcial, sem permissio escrita da Rockwell
Automation, Inc.

Ao longo do manual, sempre que necessario, sero usadas notas para alertd-lo sobre tépicos relacionados a seguranga.

ADVERTENCIA: Identifica as informacdes sobre praticas ou circunstancias que possam causar explosao em uma area
classificada, resultando em ferimentos ou morte, danos a propriedade ou perdas econdmicas.

ATENCAO: Identifica informacdes sobre praticas ou circunstancias que podem levar a ferimentos pessoais ou morte,
prejuizos a propriedades ou perda econdmica. Atengdo ajuda vocé a identificar e evitar um risco e reconhecer as
consequéncias.

> D>

IMPORTANTE Identifica informagGes importantes para a aplicagdo e compreensao bem-sucedidas do produto.

As etiquetas também podem estar sobre ou dentro do equipamento para fornecer as precaugdes especificas.

PERIGO DE CHOQUE: Pode haver etiquetas no equipamento ou dentro dele, por exemplo, no inversor ou no motor,
alertando sobre a presenca de tensao perigosa.

PERIGO DE QUEIMADURA: Pode haver etiquetas no equipamento ou dentro dele, por exemplo, no inversor ou no motor,
alertando que as superficies podem alcancar temperaturas perigosas.

PERIGO DE ARCO ELETRICO: As etiquetas podem estar sobre ou dentro do equipamento, por exemplo, um centro de
controle de motores, para alertar as pessoas sobre um potencial arco elétrico. Um arco elétrico causara ferimentos graves
ou morte. Vista 0 equipamento de protecdo individual (EPI) adequado. Siga TODAS as especificagdes para praticas de
trabalho sequro e para equipamento de protecao individual (EPI).

> B> B




Sumdrio

Prefacio
Convengodes usadas neste manual ...l 7
Recursos adicionais. . ... ..veueen vt 8
Capitulo 1
Visao geral Explicagao do cédigo de catdlogo ... 9
Configuragoes thPIcas. ... .vvueinneineeiineii i, 10
Topologiaalinear...............oooiiin 10
Topologiadeanel ... 11
Topologiadeestrela ... 12
Capitulo 2
Descri¢ao funcional Métodos de partida. .. ....ooviiiiiiii 13
Partida Incremental ............coco i 13
Partida Absolute ....... ... 13
Tiposdeencoder. ... ...ovuiiuiiiiii i 15
AgBdigital ... 15
Etapa/Direcao .........coooiiiiiiiiiii i 15
Tiposdesinal........cooiiiiii 16
Outros Pardmetros € tAgS « . ... eevvneeernneernnneennneeennnenns 16
Resolution. . ...ovuvenii i 16
RelativePosition. . ... o.vvut it 17
Marker Position..........oooiiiiiiiiii i 17
Relagoes entre Resolution, RelativePosition e
Marker POSItIOn. .. ..v.vvi e 18
SetMarkerPosition .........oiiiiiiiiii 18
SetZeroPosition. . ... 18
OutputEN.. ... 19
FaultReset . .....coooniiii 19
Frequency Limit ... 19
Frequency Limit Fault Time ... 19
Especificagdes. . .....vvuniiii i 20
Dimensoes do produto. .........oouiiiiiiiiiiiiiii 20
Especificagdes ambientais .. .....oouueeieinneiineiineinn... 21
Especificagdes gerais .......ovvvuiiiiiiiiiiiiiiii i 21
Capitulo 3
ConectaroModulodesaidado Especificagoes para fiagio basica.........cc.ovveeeiiiiiniia... 23
encoder Roteamento dos cabos de alimenta¢ao e sinal ................ 23
Descricao dos rectursos. ..o vvuvvueii e 24
Especificagdes de comunicagao Ethernet ...................o.... 25
Especificagdes de alimentagio de controle . ..., 26
Especificagdes de sinal desaida ...l 26
EspecificagdesdopulsoZ ... 26
Sinais de saida diferenciais. .............. oo i 27
Sinais de saida de terminagao tnica ..ol 27
Especificagdes de cabodesaida. ... 28

Publicacdo da Rockwell Automation 2198-UM003A-PT-P, Dezembro de 2016 3



Sumario

Configurar o Modulo de saida
do encoder

Localize as falhas do Modulo
de saida do encoder

Definicao de tag do médulo e
tag da instrucao add-on

Rela¢oes de parametro de
escala

Conecte o conector de entrada da alimentagio

decontrolede 24 V. ... . i

Conectoresdesaidadofio ...
diagramas de interconexao ..............ooiiiiiiiiiiii

Capitulo 4

Caracteristicas gerais do sistema . ...........ooviiiiiii i
Ajuste das chaves rotativas do enderego IP................... ...
Studio 5000 Logix Designer. ...........cooviviiiiiiiiiiiiin...
Configurar o Médulo de saidado encoder................... .
Fazer o download e importar a instru¢ao add-on do médulo
desaidadoencoder..........cooiiiiiiii i
Baixar os arquivos da instru¢ioadd-on ............. ...
Importar os arquivos da instrugao add-on ...................
Configuraroeixodocanal ...
Criagao ¢ aplicagao da tarefa de evento de movimento............
Criara o tagdainstrugaoadd-on............... ... ...l
Criar Tarefa de evento de movimento.......................
Configuragio dainstrugioadd-on................ooooiiii
Faga o download do programa.....................oooL
Método de Escaladosistema........c.oooveniiiiiiiiiii.
Constante de conversao paraocixodocanal .................
Contagens escravas em instrugaio MAG .....................
Contagens mestres em instru¢gdlo MAG......................
Exemplo de escala de aplicagio............ccoooiiiiii
Uso da instrugio de saida imediata (IOT) ........c.ooveevnnnn..

Capitulo 5

Medidas de seguranga ..ol
Interprete os indicadores de status...........coooiiiiii.
Cédigos de falhadoméddulo ...
Comportamento de falhadomédulo ...l
Errosdeinstrucaoadd-on.............ooiiiiiii i

Apéndice A
Tipos de dados definidos pelomédulo ..ol
Defini¢oes de tag da instrugdgoadd-on.................ooooiiL

Apéndice B
Escala do sistema. .. vvoeenneee et e

MAGRatioFormat=Real .......oviii ..
MAG Ratio Format=Fraction .......ccoviiiiiiniiinnn.

Publicacdo da Rockwell Automation 2198-UM003A-PT-P, Dezembro de 2016



Sumario

Apéndice C
Interface do servidor web Visdo geral. .. ouuvvii 79
Categorias de interface do servidorweb ............... ..., 79
CategoriaHome ... 80
Categoria Diagnostics ... 81
Device Information . ........oueeene e, 81
Network Settings. .......ooviviiiiiiiiiiii i 82
Ethernet Statistics . .. ovvtur ettt 83
NetWork Statistics. .o vuuue ettt 84
Categoria Fault Logs ... 84
Apéndice D
Ajuste do Endereco IPdarede Visiogeral............ccooiiiiiiiiiiiiiii 85
Habilitagio do DHCP em seu médulo................cooiinen. 86
Ajuste do endereco IP da rede com o servidor DHCP ............ 89
Restabelecer o médulo para o ajuste de fibrica................... 93
Apéndice E
Certificados EC Diretrizes da Uniao Europeia ..., 95
Conformidade CE . ...oon e 95
Diretriz EMC . oo 95
Indice .. ..., 97

Publicacdo da Rockwell Automation 2198-UM003A-PT-P, Dezembro de 2016 5



Sumario

Observacoes:

6 Publicacdo da Rockwell Automation 2198-UM003A-PT-P, Dezembro de 2016



Prefdcio

Conven¢oes usadas neste
manual

Publicacdo da Rockwell Automation 2198-UM003A-PT-P, Dezembro de 2016

Este manual fornece diagramas de alto nivel de configuragio do sistema e
instrugoes detalhadas sobre como implementar as instrugoes add-on (AOI) para o
modulo de saida do encoder da Allen-Bradley”. Também estd incluida a
configuragio do médulo com a aplicagao Studio 5000 Logix Designer® e
localizagio de falhas.

Este manual se destina a engenheiros e técnicos diretamente envolvidos na
instalagio e fiagio do médulo e programadores diretamente envolvidos na
operagdo, manuten¢io de campo e integra¢io destes médulos ao médulo de
comunica¢ao ou controlador EtherNet/IP.

Se vocé nao tiver uma compreensio basica do médulo de saida do encoder,
contate seu representante de vendas Rockwell Automation local para obter
informacgoes sobre cursos de treinamento disponiveis.

Por todo este manual, estas convengdes sao usadas:

¢ O mddulo de saida do encoder ¢é frequentemente referido como "o médulo”
neste manual para simplificar o texto.

e Termos compostos por duas ou mais palavras com letras iniciais
maitsculas, mas com espago entre as palavras, fazem referéncia a um
pardmetro que ¢ configurado na aplica¢io Logix Designer. Por exemplo,
Conversion Constant.

e Termos compostos por duas ou mais palavras com letras iniciais
maiusculas, mas sem espago entre as palavras, fazem referéncia a um tag ou
bit. Por exemplo, PositionTrackingStatus.

e Listas com marcadores, como esta, fornece informagdes, nao ctapas de
procedimentos.

e Listas numeradas fornecem etapas sequenciais ou informagoes
hierarquicas.



Prefacio

Recursos adicionais Esses documentos contém informagdes adicionais referentes a produtos
relacionados da Rockwell Automation.

Tabela 1 - recursos adicionais

Recurso

Descricao

ControlLogix Communication Module Specifications Technical Data,
publicacdo 1756-TD003

Fornece especificagdo de produto do mddulo de comunicagao ControlLogix®.

Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacdo KNX-TD003

Especificacdes do produto para movimento integrado Kinetix® na rede EtherNet/IP,
movimento integrado em interface SERCOS, rede EtherNet/IP e familias de servo-
drives componentes.

Inversores PowerFlex série 750, Dados técnicos, publicagdo 750-TD001

Fornece informacdes detalhadas sobre:

« Especificacdes do inversor de frequéncia
« Especificagdes das opcdes

« (lassificagdes de disjuntores e fusiveis

Mddulo do emulador de saida do encoder, Instrugdes de instalagdo,
publicacdo 2198-IN013

Fornece informacdes para montar e instalar seu médulo de saida do encoder da
Allen-Bradley.

Servo-drives Kinetix 5500, Manual do usudrio, publicacdo 2198-UM001

Servo-drives Kinetix 5700, Manual do usudrio, publicacdo 2198-UM002

Servo-Drives com eixos mdltiplos modulares Kinetix 6500, Manual do usudrio,
publicagao 2094-UM002

Servo-drives Kinetix 350 de eixo simples EtherNet/IP, Manual do usudrio,
publicagdo 2097-UM002

Fornece informagdes para instalar, configurar, dar partida e localizar falhas de seu
sistema de acionamento Kinetix na rede EtherNet/IP.

Inversores CA PowerFlex Série 750, Manual de programacdo, publicacdo 750-PM001

Fornece informacdes detalhadas sobre:

« /S, controle e opgdes de realimentacdo
- Pardmetros e programacao

« Falhas, alarmes e localizacdo de falhas

Universal Feedback Connector Kit Installation Instructions, publicagdo 2198-IN010

Fornece informacdes para fazer fiacdo e instalar o kit conector 2198-K57CK-D15M.

System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicagdo GMC-RMO001

Informagdes, exemplos e técnicas desenvolvidos para minimizar as falhas do
sistema causados por ruido elétrico.

Kinetix Motion Control Selection Guide, publicagdo KNX-SGOO01

(aracteristicas gerais dos servo-drives Kinetix, motores, atuadores e acessdrios de
movimento projetados para ajudar a tomar decises iniciais para os produtos de
controle de movimento mais adequados aos requisitos do seu sistema.

Configuracdo e partida de posicionamento integrado na rede Ethernet/IP,
publicacao MOTION-UM003

Informagdes sobre configuracdo e localizacdo de falhas dos modulos de rede
EtherNet/IP ControlLogix e CompactLogix™.

Integrated Motion on the EtherNet/IP Network Reference Manual,
publicagdo MOTION-RM003

Informagdes sobre os atributos AXIS_CIP_DRIVE e modos de controle e métodos da
aplicagdo Studio 5000 Logix Designer.

Rockwell Automation Industrial Automation Glossary, publicacdo AG-7.1

Um glossdrio de termos e abreviagdes usados em automagao industrial.

Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines Application Data,
publicagdo 1770-4.1

Fornece orientacdes gerais para instalar um sistema industrial Rockwell
Automation®.

E possivel visualizar ou baixar publicagdes em

http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page.

Para pedir copias impressas da documentagao técnica, entre em contato com seu
distribuidor local -ou representante de vendas.
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Capitulo 1

Explicacao do cddigo de
catalogo

Visao geral

Use este capitulo para se familiarizar com 0 médulo de saida do encoder em
configura¢des com movimento integrado sobre sistemas de acionamento

EtherNet/IP.

Tépico Péagina
Explicagdo do cédigo de catdlogo 9
Configuragdes tipicas 10

O mddulo de saida do encoder da Allen-Bradley” ¢ um médulo auténomo
baseado em rede EtherNet/IP montado em trilho DIN com capacidade de gerar
pulsos de saida em multiplos protocolos do encoder para um dispositivo
periférico fornecido pelo cliente (cAmeras, por exemplo, usadas em sistemas de
visao de varredura em linha). O médulo de saida do encoder suporta eixos reais e
virtuais para sistemas usando o movimento integrado na rede EtherNet/IP.

O médulo de saida do encoder e estes kits acessérios estao disponiveis para sua
instalacao de rede EtherNet/IP.

Tabela 2 - Cédigo de catalogo do Médulo de saida do encoder

Cod. do kit de .
vedacdo do eixo Canais de saida Conectores de saida do Comprimento do cabo, max.
< encoder

opcional

D-sub, 15 pinos, fémea g )

' ’ « 100 m (328 pés) diferencial

2198-ABQE 2 + OutputA . p A

. OutputB 30 m (98 pés) terminagdo Unica

(1) 0 comprimento do cabo e/ou a frequéncia do sinal devem ser reduzidas quando a tenséo de alimentacéo da saida estd acima de 19 V.

Tabela 3 - Codigo de catalogo do kit de acessorios

C6d. do kit de
Item vedacao do eixo Descricao
opcional

D-sub, 15 pinos, macho. Conecta-se ao conector de saida do

Kit de conector universal | 2198-K57CK-D15M encoder e fornece terminagoes da cimera.

« (onjunto de buchas de fixacdo trilho DIN (2 por médulo)
Conector sobressalente e < I ’ <
conjunto de buchas de 2198-KITCON-ABQE . zleugou:t :10e| eﬁagao de 24V de substituicao para alimentacao
fixagao « FEtiqueta de substituicdo para registro do endereco IP
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Capitulo1  Visdo geral

Configuracoes tipicas

Estes exemplos de diagramas ilustram como o médulo de saida do encoder
encaixa na configura¢ao tipica do inversor de frequéncia com movimento
integrado sobre rede EtherNet/IP. E suportada a topologia de Ethernet incluindo
linear, anel e estrela, usando controladores ControlLogix", GuardLogix" ou
CompactLogix™.

Estes exemplos apresentam os controladores de automagao programaveis
ControlLogix 5570. Outras familias de controladores Allen-Bradley, inversores
de frequéncia Kinetix” e PowerFlex® com suporta para movimento integrado sobre
rede EtherNet/IP sio também compativeis com o médulo de saida do encoder.

Consulte ControlLogix Communication Module Specifications Technical Data,
publica¢io 1756-TD003, para mais informagées sobre os médulos de
comunica¢io ControlLogix 1756-EN2T, 1756-EN2TR e 1756-EN3TR.

Topologia a linear

Neste exemplo, todos os dispositivo estao conectados na topologia a linear.
Inversores de frequéncia Kinetix 5700 ¢ o mddulo de saida do encoder incluem
conectividade de duas portas, no entanto, se qualquer dispositivo se desconecta,
todos os dispositivos a jusante desse perdem comunicagao. Os dispositivos sem
portas duplas devem incluir o médulo 1783-ETAP ou estar conectados no fim

dalinha.

Figura 1 - Instalacao da comunicagao linear

Rede de programacéo do controlador ControlLogix

Aplicacdo Studio 5000 Logix
- Designer®

Controlador ControlLogix 5570
com mddulo EtherNet/IP ¢dd. cat. 1756

Kinetix 5700 Sistema de servo-drive

Cabo Ethernet (blindado) RN S
1585J-M8CBIM-x ] L]

2198-ABQE @ E

Méddulo de saida do encoder liis m Adaptador EtherNet/IP
@]@I 1734-AENTR POINT I/0™
o Seenlleaos
B
w0 | Terminal‘de exibicao
. e PanelView™ Plus

10

‘ ‘ | (dmeras de
varredura

//I 0 de linha
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Visdo geral  Capitulo 1

Topologia de anel

Neste exemplo, os dispositivos estio conectados usando a topologia de anel.

Se apenas um dispositivo no anel for desconectado, os demais continuario a se
comunicar. Para a topologia de anel trabalhar corretamente, ¢ necessdrio um
supervisor de anel de nivel de dispositivo (DLR) (por exemplo, o dispositivo c4d.
cat. 1783 ETAP). DLR ¢ um padrao ODVA. Para mais informagdes, consulte
Tecnologia de chave embutida EtherNet/IP, Guia de Aplicagao, publicagio
ENET-AP005.

Os dispositivos sem portas duplas, por exemplo o terminal da tela, precisam de
um médulo 1783-ETAP para concluir o anel de rede.

Figura 2 - Instalacao da comunicacao em anel

Rede de programacao do controlador ControlLogix

e=="|TI [E | 4= | Controlador ControlLogix 5570 ,
—® com mddulo EtherNet/IP c6d. cat. 1756 Aplicacio Studio 5000 Logix
— == B Designer
——fomi——

Terminal de exibicao

Médul
odulo PanelView Plus

1783-ETAP

Adaptador EtherNet/IP
1734-AENTR POINT 1/0

2198-ABQE
Mddulo de saida do encoder

Kinetix 5700 Sistema de servo-drive

M

(ameras de |
varredura

delinha //I © //, v

[ o B =

= = N R Cabo Ethernet (blindado) 1585)-
] ] M8CBIM-x
% ’" R |

3
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Capitulo1  Visdo geral

Topologia de estrela

Neste exemplo, os dispositivos estio conectados usando a topologia de estrela.
Cada dispositivo ¢ conectado diretamente a chave.

Kinetix 5700 inversores de frequéncia ¢ o médulo de saida do encoder incluem
duas portas Ethernet, assim a topologia linear ¢ mantida de um médulo para
outro, mas cada médulo opera independentemente. A perda de um dispositivo
nio tem impacto na operagio dos outros dispositivos.

Figura 3 - Instalacao da comunicacao em estrela

Rede de programagdo do controlador ControlLogix

g

==
(1]

Controlador ControlLogix 5570
com médulo EtherNet/IP céd. cat. 1756

Aplicagdo Studio 5000 Logix
Designer

Kinetix 5700 Sistema de servo-drive

(abo Ethernet (blindado)
1585J)-M8(BJM-x

2198-ABQE

Mddulo de saida do encoder E . . -E (o) o) CoJ
| | =
_n{j_m{ﬂz
Chave
Stratix® 5700
1783-BMS 5 Terminal de exibicao
PanelView Plus
A ) S—
(ameras de | \ ‘
varredura | &8
delinha \ S T8l B
I\ I\ i i@
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Capitulo 2

Métodos de partida

Descri¢ao funcional

Este capitulo introduz as fung¢des principais do médulo de saida do encoder ¢ os
parAmetro configurdveis relacionados. Para a lista completa dos tags do médulo,

incluindo parAmetros, consulte o Apéndice A na pagina 67.

Tépico Péagina
Métodos de partida 13
Tipos de encoder 15
Tipos de sinal 16
Outros parametros e tags 16
Especificagdes 20

O mddulo de saida do encoder suporta os métodos de partida absoluta e
incremental para configurar os canais de saida e iniciar a criagio de pulso.

Partida Incremental

Com a partida incremental, PositionTrackingStatus ¢ sempre true ¢ o médulo gera
pulsos em resposta a qualquer mudanga na posi¢ao de entrada.

Partida Absolute

A partida Absolute fornece a capacidade para o médulo de saida do encoder de
gerar pulsos correspondendo 4 posi¢ao absoluta do eixo da aplicagao. No entanto,
o médulo gera pulsos com base na posi¢ao do eixo do canal do médulo, nao na

posicao real do eixo da aplica¢io. Consulte Caracteristicas gerais do sistema na
pagina 34, para obter uma explicagio sobre os eixos do canal e da aplicagao.

O médulo gera o niimero correto de pulsos se a relagao entre o eixo do canal ¢ o
eixo da aplicacdo ¢ a seguinte:

Posicdo do eixo do canal = Posicao do eixo da * Relagdo MAG

No entanto, se houver um deslocamento entre o eixo do canal ¢ o eixo da
aplica¢ao, o médulo nio gera corretamente a posi¢ao absoluta do eixo da
aplicagao. Por exemplo, um deslocamento pode ser criado se uma instrugao de
Posicio de redefinicio de movimento ¢ executada no eixo da aplicacio. Uma vez
iniciada, 0 médulo gera pulsos no Limite de frequéncia para corresponder &
posicao absoluta do eixo do canal. A geragio de pulso ¢ iniciada ajustando o bit
StartAbsPositionOutput para o estado ativo. Quando a contagem dos pulsos de
saida corresponde a posicio absoluta do eixo do canal, o médulo ajusta
PositionTrackingStatus para o estado ativo.

Publicacdo da Rockwell Automation 2198-UM003A-PT-P, Dezembro de 2016 13



Capitulo2  Descricdo funcional

O mddulo pausa a geragio de pulsos se o bit StartAbsPositionOutput ¢ limpo e
PositionTrackingStatus ainda nio estd ativo. O médulo continua a geragao de
pulsos quando o bit StartAbsPositionOutput ¢ ajustado novamente. Apds os
pulsos de saida do mddulo terem alcangado a posi¢ao absoluta do eixo do canal e
PositionTrackingStatus ser true, o médulo opera incrementalmente. O bit
StartAbsPositionOutput nao tem mais efeito na saida do médulo.

IMPORTANTE Vocé pode iniciar esta sequéncia de partida apenas uma vez por ciclo de
energizacdo ou download do programa. Vocé deve resetar ou energizar para
reiniciar uma partida Absolute.

IMPORTANTE A posicao do eixo do canal ndo deve mudar durante o periodo de tempo em que
0s pulsos de saida estao convergindo para a posicao do eixo do canal. A posicao
do eixo do canal pode mudar apds PositionTrackingStatus estar ativa.

Figura 4 - Método de partida Absolute

< Partida Absolute >

< PositionTrackingStatus = FALSE >

StarAbsPositionOutput = TRUE
OutputEN =TRUE

Pulsos restantes da saida
na frequéncia méxima

Saida completa de todos os pulsos?

< PositionTrackingStatus = TRUE >
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Tipos de encoder

Etapa

Direcdo

Vocé pode configurar os canais de saida do médulo de saida do encoder para gerar
os tipos de encoder AgB digital ou etapa/direcao. O tipo de encoder ¢ selecionado
na caixa de didlogo Channels e na caixa de didlogo individual ChOx na aplicacio
Logix Designer.

AqB digital

AgB digital fornece sinais AqB tradicionais consistindo de A, B ¢ Z. O médulo
gera uma borda nos sinais A e B para uma mudanga de contagem na entrada da
posicao da aplicacao. O sinal A conduz o sinal B para mudanca positiva na entrada
da posi¢ao da aplicagao. O pulso do marcador ¢ gerado no sinal Z.

Figura 5 - Diagrama de temporizacao AqB digital

Etapa/Direcao

Etapa/Direcio fornece os sinais de saida tradicionais de etapa e diregao,
consistindo de Etapa e Dire¢ao. O médulo gera uma borda no sinal Etapa para
uma mudanga de contagem na entrada da posigao da aplicagio. O sinal de Diregao
indica em qual dire¢do o eixo de aplicagao estd se movendo. Um sinal de alto nivel
indica uma mudanga positiva na entrada da posi¢ao do eixo da aplicacio. O sinal
Z nio esta ativo e nenhum pulso do marcador ¢ gerado para o tipo Etapa/Diregao.

DICA  Nao hd sinal Zno modo Etapa/Direcdo.

Figura 6 - Diagrama de temporizacao Etapa/Direcao

L

Positiva

Negativa
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Tipos de sinal O mddulo de saida do encoder suporta os tipos de sinal diferencial e de

terminacio tnica.

Tabela 4 - Descricoes do tipo de sinal

Tipo de sinal Descricao

0 modo Differential usa duas conexdes para acionar cada sinal diferencialmente

(sem referéncia a COM). Isto fornece rejeicao do modo comum, permitindo comprimentos
Differential (padrdo) mais longos do cabo e maiores frequéncias que nos tipos de sinal de terminagao dnica.
Sinais de saida diferencial sdo alimentados por uma fonte interna de 5 Vec.

Saidas diferenciais sdo compativeis com RS422.

0 modo Single-ended usa uma conexdo tnica para acionar cada referenciado a COM.

Isto fornece uma integridade do sinal mais pobre comparada ao modo diferencial,
necessitando de comprimentos mais curtos de cabo e menores frequéncias. No entanto,
Single-ended alguns dispositivos conectados a0 mddulo podem necessitar de sinais de terminagao tnica.
Saidas de terminacdo Unica sao sinais do tipo Ldgica de alto limiar (HTL). Os drivers de saida
de terminagdo (nica sdo energizados por uma fonte de alimentagdo de 12 a 30 Ve
fornecida pelo cliente.

IMPORTANTE  Fornecer uma alimentacdo externa de 12 a 30V para saidas diferenciais ou nao
fornecer alimentagdo de 12 a 30 V para saidas de terminagdo nica pode resultar
em uma falha FieldIPowerFault. Vocé pode observar o status da fonte de
alimentacao de 12.a 30 V pelo bit FieldPowerOff.

Outros parametros e tags Os parimetros para o médulo de saida do encoder sao configurados na aplicagio
Studio 5000 Logix Designer®. Para procedimentos, consulte o Capitulo 4 na

pagina 33.

Resolution

Cada canal do médulo de saida do encoder suporta um parimetro de Resolution
que ¢ configurado na aplica¢io Logix Designer. O Resolution ¢ definido como o
numero de contagens de saida para gerar repetidamente o pulso do marcador no
sinal Z para o canal. Isto ¢ similar a ter um pulso do marcador uma vez por
revolu¢iao em um encoder rotatdrio.

e O valor padrio ¢ de 8.000

e Osvalores vélidos para este ajuste de parimetro estdo entre 4 a
1.000.000.000 (inclusive)

e Este valor nao pode ser nulo

DICA 0 pulso do marcador é gerado apenas quando o tipo do encoder é configurado
para AqB digital na aplicacdo Logix Designer.

IMPORTANTE 0 valor de Resolution deve ser um inteiro mdltiplo de 4 para criar
adequadamente o pulso do marcador. Caso contrério, 0 médulo nao configura
adequadamente e ativa a falha ConnectionFaulted.

IMPORTANTE 0 pardmetro Resolution é usado para definir o comportamento do sinal Z e ndo
afeta os sinais de saida A e B.
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RelativePosition

Cada canal do médulo de saida do encoder relata uma RelativePosition no
conjunto de entrada. A RelativePosition ¢ a posi¢ao atual dentro da Resolution e
tem uma faixa de (0 a Resolution -1). O médulo relata a RelativePosition para
ambos os tipos de encoder. RelativePosition ¢ restaurada para 0 quando o médulo
¢ reconfigurado pelo controlador Logix5000™ ou ¢ energizado.

Marker Position

Cada canal do mddulo de saida do encoder suporta um pardmetro de Marker
Position que é configurado na aplica¢io Logix Designer. Este pardmetro ajusta o
local do pulso do marcador dentro do parAmetro Resolution. O pulso do
marcador ¢ localizado na posi¢ao do marcador relativa a posi¢ao zero do
pardmetro Resolution. A Figura 7 ilustra como o pulso do marcador ¢ sempre
fechado pelos sinais A ¢ B e possui uma largura correspondendo a uma contagem

de saida.

DICA O pulso do marcador é também referenciado como o sinal Z.

Figura 7 - Diagrama de temporizacao do Marker Position

B L

Marker
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Descricdo funcional

18

Posicdo Zero

Resolution - 1

Marker Position

Relagoes entre Resolution, RelativePosition e Marker Position

A Figura 8 ilustra as relagdes entre Resolution, RelativePosition e Marker
Position. Ela inclui uma representagao linear do ciclo de repeti¢ao onde
RelativePosition muda de 0 para Resolution -1 e repete. Ela também mostra
Marker Position ¢ Posi¢ao Zero de referéncia dentro de Resolution. Uma
representagao rotativa também ¢ incluida.

Figura 8 - Diagrama de relacao entre parametros

RelativePosition

Resolution CommandPosition

Resolution

Marker Position

SetMarkerPosition

Durante a operagio, vocé pode ajustar o parimetro Marker Position usando o bit
SetMarkerPosition no conjunto de saida. Uma transigao ativa ajusta a Marker
Position para o valor atual de RelativePosition. Existe uma laténcia entre o horario
em que o c6digo da aplicagio ajusta o membro de dados no conjunto da saida e o
mddulo ajusta o novo valor de Marker Position. Para evitar um ajuste impreciso
do pardmetro Marker Position, nio mude o comando de posi¢ao enquanto o
modulo estd ajustando o novo pardmetro Marker Position. Alterar Marker
Position nao tem efeito nas saidas dos sinais A e B.

SetZeroPosition

Durante a operagio, quando o mddulo estd no estado Running, vocé pode ajustar
a posicao de referéncia zero da RelativePosition usando o bit SetZeroPosition no
conjunto de saida. Uma transicao ativa ajusta a Posi¢ao Zero para o valor atual da
RelativePosition. Existe uma laténcia entre o horédrio em que o cddigo da aplicagao
ajusta o membro de dados no conjunto da saida ¢ 0 médulo ajusta o novo valor da
Posigao Zero. Para evitar um ajuste impreciso da Posi¢ao Zero, nio mude o
comando de posi¢ao enquanto o médulo estd ajustando a nova Posicao Zero.
Alterar a Posi¢ao Zero nao tem efeito nas saidas dos sinais A e B.
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OutputEN

OutputEN ¢ um bit no conjunto da saida do médulo e funciona
colaborativamente com a Add-On Instruction (AOI). O bit OutputEN habilita
ou desabilita a saida do médulo para um canal especifico.

IMPORTANTE 0 bit OutputEN deve estar ativo como precondicdo para 0 modulo criar quaisquer
pulsos de saida.

IMPORTANTE  Nao deve ser dado retorno no eixo do canal se o bit OutputEN do canal for true.

IMPORTANTE  Ainstrucdo MRP ndo deve ser usada diretamente no eixo do canal do mddulo de
saida do encoder se o hit OutputEN do canal for true. A mudanca de etapa dos
valores de posicao do comando apds a execugao da instrucao MRP pode gerar
uma grande taxa de aceleracao/desaceleracdo na saida do pulso do médulo,

0 que pode causar choque mecénico na maquina se for usada como a entrada de
comando de posicdo.

FaultReset

FaultReset ¢ um bit no conjunto de saida do médulo. FaultReset limpar quaisquer
falhas graves recuperaveis.

Frequency Limit

Cada canal do médulo suporta um parimetro Limite de frequéncia que vocé pode
configurar na aplicagio Logix Designer. Isto torna o médulo compativel com
dispositivos que possuem limites de frequéncia menores que os valores maximos
especificados para 0 médulo. O médulo limita a frequéncia do pulso de saida para
o valor especificado na aplicagio Logix Designer para todos os tipos de encoder

e sinal.

e O tipo de sinal determina a faixa permitida para este limite
o DParasaidas diferenciais, a faixa ¢ limitada de 0 a 1.000.000 Hz

e DPara saidas de terminagao tnica, a faixa ¢ limitada de 0 2 400.000 Hz

Frequency Limit Fault Time

O parametro Frequency Limit Fault Time ajusta o comprimento do tempo (ms)
que o alarme de Frequency Limit pode estar ativo antes que a falha de Frequency
Limit ocorra.

e O valor padrio ¢ de 10.000 ms

e Osvalores vilidos para este ajuste de parAmetro estao entre 1 ¢ 1.000.000
(inclusive)
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Especificagﬁes As especificacoes incluem dimensées do produto, especificagoes ambientais e

especificagdes gerais.

Dimensées do produto

Nesta figura, estdo incluidos os kits 2198-K57CK-D15M dos plugues conectados
aos conectores de saida. Buchas de fixacio, usadas para fixar o médulo no trilho
DIN, adicione 8 mm (0,31 pol.) em cada lado do médulo.

Figura 9 - Médulo de saida do encoder com os kits de conectores 2198-K57CK-D15M

50 As dimensoes estao em mm (pol.).
poTaen T |<7 2w
50— = (472)
020 7 e = —F
(AB] 2198-ABQE f
©wmon Méddulo de saida do
o encoder, Vista frontal -
o
— 2198-ABQE
150 * % Madulo de saida do
(5,91) ) encoder, Vista lateral 158
(6,22)
) | :::::,
O] e
il Kit de conectores -
2198-K57CK-D15M
- . 154
606 o
0 médulo de saida do encoder deve ser montado em trilho DIN, dentro de um
gabinete (destinado apenas para uso em interior) livre de umidade (instalado
em local seco) e usado da maneira especificada em seu manual do usuario e em
Médulo do emulador de saida do encoder, Instrugbes de instalagdo, publicacao
IMPORTANTE

2198-IN013.

A alimentacdo de entrada de controle e alimentacao da saida deste dispositivo
deve estar conectada a uma fonte de alimentacao SELV (tensdo extrabaixa de
sequranca) e LIM (circuito de energia limitada) ou Classe 2.
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Capitulo 2

Especificacoes ambientais

Atributo

Faixa operacional

Faixa de armazenamento (fora de operacéao)

Temperatura ambiente

0a50°C(32a122°F)

-40a+70°C(-40a+158 °F)

Umidade relativa

5a95% sem condensacdo

5a95% sem condensagdo

(lasse de protecao (EN 60529)

IP20 (mddulo), montado no backplane

Grau de polui¢ao (EN 61800-5-1)

2

Altitude Até 2.000 m (6.562 pés) sem reducdo 3.000 m (9.843 pés) durante o transporte
Vibragdo 5a55Hza 0,35 mm (0,014 pol.) dupla amplitude, deslocamento continuo; 55 a 500 Hz a 2,0 g de aceleragdo constante de pico
Choque Pulso de meia sendide de 15 g, 11 ms (3 pulsos em cada direcao de 3 dire¢des mutualmente perpendiculares)

Especificacoes gerais

Atributo

Valor

(apacidade da alimentacdo de entrada de controle (24 V) 21,62 26,4 Ve (24 Ve, nom.)

(fonte de alimentagdo SELV e LIM ou Classe 2)

0,3A,7,2W, max. @ 24 Ve

Corrente de energizacao de controle (alimentacdo da entrada),

méx. 3A

Tamanho do fio do conector da alimentacdo da entrada de

controle 16224 AWG

Poténcia nominal da fonte de alimentacao apenas para saidas 12230 Ve

de terminagdo Gnica (fonte de alimentagdo SELV e LIM ou p
0,14 A, max.

(lasse 2)

Tamanho do fio do conector de saida 16228 AWG

Tipo de sinal de saida

Diferencial (RS422) ou de terminacdo tnica

Peso

0,50kg (1,11b)
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Observacoes:
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Capitulo 3

Conectar o Modulo de saida do encoder

Este capitulo fornece procedimentos para a fiagio do seu médulo de saida do
encoder ¢ para a realizagio de conexoes de cabo de saida.

Tépico Péagina
Especificacdes para fiacao bésica 23
Descri¢do dos recursos 24
Especificagdes de sinal de saida 26
Conecte o conector de entrada da alimentacdo de controle de 24 V 29
Conectores de saida do fio 29

Espe(ificagﬁes para f|agao Esta se¢io contém informagoes basicas de fiagao para o mddulo de saida do
basica encoder.

2 ATENCAO: Planeje a instalacdo de seu sistema de forma que possa realizar todos

0s cortes, furagdes, rosqueamentos e soldagem com o sistema removido do
gabinete. Como o sistema é de construgao de tipo aberto, tome cuidado para
evitar que quaisquer detritos de metal caiam dentro . Detritos de metal ou
qualquer outro corpo estranho podem ficar alojados entre os circuitos, 0 que
pode resultar em danos aos componentes.

PERIGO DE CHOQUE: Para evitar perigo de choque elétrico, realize toda a
montagem e a fiacdo do médulo de saida do encoder antes de aplicar a
alimentacao. Uma vez que a alimentacdo € aplicada, os terminais de conectores
podem apresentar tensao mesmo que nao estejam em uso.

Roteamento dos cabos de alimentacao e sinal

Esteja ciente de que quando for feito o roteamento da fiagio de sinal e
alimentac¢io em uma méquina ou sistema, o ruido irradiado de relés proximos,
transformadores e outros dispositivos eletronicos pode ser introduzido na
comunicacio de E/S ou em outros sinais de baixa tensao sensiveis. Isto pode
causar falhas do sistema e anomalias na comunicacio.

Consulte Especificacoes de cabo de saida na pagina 28 com relagao aos cabos de
saida entre seus kits de conectores 2198-K57CK-D15M e os dispositivos de
receptores.

Consulte System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual,
publicagio GMC-RMO001, para exemplos de roteamento de cabos de alta e baixa
tensdo em condutores.
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Descrigao dos recursos Use essa ilustracao para identificar os recursos e indicadores do mddulo de saida

do encoder.

Figura 10 - Recursos e indicadores do modulo

2198-ABQE
Mddulo de saida do .
- ) Item Descri¢ao
encoder, Vista superior
2198-ABQE Médulo de saida do 1 Switches de endereco de IP
encoder, Vista lateral ) Trava de montagem
[ s s ~ 3 Conector de saida de 15 pinos — A
m 2198-ABQE
] 8 Dl Méddulo de saida do 4 Conector de saida de 15 pinos — B
m ® NET i
L ! encoder, Visa frontal 5 Conector Ethernet (PORT1) RJ45
_ 6 Conector Ethernet (PORT2) RJ45
6 L NG % 7 Indicador do status da rede
10
S5——m| s 1 8 Indicador de status do modulo
%-‘::
%,i 9 Conector da alimentacdo de entrada de
1 ourm ouTPUT-B controle de 24V (CP)
. :
10 Indicadores de status da velocidade
Il do link
© Allon Bradioy 1 Ir:qigéld(;)res de status do link ou
)— ( ] atividaae

Tabela 5 - Pinagem do conector da alimentacdo de entrada do controle (CP)

Pino CP Descri¢ao Sinal Orientacao do pino

1 Fonte de alimentacdo de 24V, fornecida pelo cliente | +24V

—Til

L]
2 24\ ponto comum -4V E p)
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Tabela 6 - Pinagem do conector de saida

Pino Descricao Sinal Pino Descricao Sinal
Sinal da fase A do diferencial - positivo

1 (RS422) / sinal de etapa do diferencial - A+ / Step+ 9 Reservado -
positivo
Sinal da fase A do diferencial A - negativo . ) ) .

2 (RS422) / sinal de etapa do diferencial - A/ Step— 10 ?{l{r;iczi;)fase Zdo diferencial - negativo -
negativo (RS422)
Sinal da fase B do diferencial B - positivo

3 (RS422) / sinal da direcao do diferencial B+ / Direction+ n Reservado -
(RS422)
Sinal da fase B do diferencial - negativo . L

4 (RS422) / sinal de direcao do diferencial - B/ Direction— 12 Sltnal d; f?se Ade t~erm_|na|§ao tnica/ sinal de A/ Step
negativo (R5422) etapa de terminacéo simples
! . " - Sinal da fase B de terminagdo tnica / sinal de ——

5 Sinal da fase Z do diferencial - positivo (RS422) | Z+ 13 diregio de terminagao simples B/ Direction

L Fonte de alimentacdo (fornecida pelo cliente)

6 Referéncia/Comum oM 1 para sinais de saida de terminacdo Gnica PWR

7 Reservado - 15 Reservado -

8 Terminagdo (nica Z sinal de fase VA

Figura 11 - Orientacao do pino para conector de saida de 15 pinos
O | int0
Pin15 — Pin5
Pin 11 —Hoo S o-H— Pin1
Pin6 —] o
Especificagﬁes de Os conectores Ethernet PORT1 e PORT2 (RJ45) sao fornecidos para

comunicacao Ethernet

comunicagio com o controlador Logix5000™ e movimento integrado nos
inversores EtherNet/IP.

Tabela 7 - Especificacdes de comunicacao Ethernet

Atributo Valor

0 inversor negocia sozinho os modos de velocidade e duplex. Estes modos
Comunicagdo podem ser forcados através da aplicagdo Logix Designer. 100BASE-TX,
full duplex é recomendado para desempenho méximo.

Periodo ciclico de atualizacao 1,0 ms, min

Correcdo de tempo das trés portas, de passagem, nos pacotes IEEE-1588,

Recursos da chave incorporada com filtragem limitada, qualidade do servico e quatro niveis de prioridade

Deteccdo/correcao cruzada automatica de

MDI/MDIX Sim

Variacdo de sincronizagdo de tempo de .

portaa porta 100 ns, max

(abeamento CAT5e blindado, 100 m (328 pés) max
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ESpECiﬁcagéeS de O mddulo de saida do encoder requer alimentagao de entrada de 24 Vec para
alimentago de controle €It d¢ comando.

IMPORTANTE Fonte de alimentacao com classificacao SELV e LIM (circuito de energia limitado)
ou Classe 2 deve ser usado para energizar o circuito de controle.

Tabela 8 - Especificacdes de alimentacao da entrada de controle

Atributo Valor
Tensdo de entrada 21,6 2 26,4 Ve (24 Viee, nom.)
Corrente de entrada CA da alimentagdo de controle

Nom. @ 24 Ve 300 mA

Energizacdo, max. 3,0A

Espe(ifi(agﬁes de sinal de Os tipos de sinal de légica de alto limiar (HTL) diferencial (RS-422) e de

saida terminacio tnica estao disponiveis nos conectores Output A e Output B.

Especificagoes do pulso Z

A Figura 12 ilustra como o atraso (t1 ¢ t2) ¢ a largura do pulso Z sio definidos.
Estas especificagdes do pulso Z aplicam-se as saidas diferencial e de terminagio
unica.

Figura 12 - Forma de onda de saida do pulso Z
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| |
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| | | !
| | | !
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B | ! : | | | : |
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| ! | | | | | |
| ! | | | | | |
| ! | | | | | |
| ! | | | | | |
: t]—w -— »: :«tz I I ! ! !

Tabela 9 - Especificacdes do pulso Z

Atributo Valor

Largura de pulso Z 90°, eletricamente
Atraso de pulso Z (borda de aumento) [t1] <50ns

Atraso de pulso Z (borda de redugao) [t2] <100 ns
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Sinais de saida diferenciais

Quando o tipo de sinal diferencial ¢ selecionado, ndo ¢ necessdria nenhuma fonte
de alimentagio de saida.

Tabela 10 - Especificacoes de saida diferencial

Atributo Valor

Tipo Em conformidade com RS-422
Frequéncia de saida 1 MHz max.

Protecao contra curto-circuito Sim

Isolamento galvanico do circuito interno e da fonte de

; < Sim
alimentacdo de controle

Isolamento galvanico entre as portas Output A e OutputB | Sim

Sinais de saida de terminacao unica

Quando o tipo de sinal de terminagao unica ¢ selecionado, uma fonte de
alimentacio de 12 2 30 Vec @ 0,14 A deve ser conectada ao pino 14 (PWR) e a0
pino 6 (COM) do conector de saida. Como os conectores Output A ¢ B sdo
isolados galvanicamente um do outro no médulo, cada conector requer uma
conexao com fonte de alimentagio de 12 a 30 Vec fornecida pelo cliente.

Tabela 11 - Especificacdes de saida de terminacao tnica

Atributo Valor

Tipo Terminagdo Gnica (HTL)
400 kHz, méx. (dependendo do comprimento do cabo e

Frequéncia de saida da tensdo de alimentacao da saida, veja a Figura 13 na
pégina 28)

Tensao de alimentacdo da saida 12230 Ve

Consumo de corrente da alimentagdo da saida 0,14 A mdx.

Tensao de saida (LOW - baixa) 5 Vce max.

+ 9Veemin, @ Vpyp=12a 16v M

Tensdo de saida (HIGH - alta) + (Vpyg?) Ve min. @ V=16 230V 0

Corrente de saida (cada canal) 30 mA, méx.
Protecdo na fonte de alimentacdo da saida Polaridade reversa, sobrecarga
Protecdo contra curto-circuito Sim

Isolamento galvanico do circuito interno e da fonte de

X < Sim
alimentacdo de controle

Isolamento galvanico entre as portas Output A e Output B | Sim

(1) Vpyg é atensdo da fonte de alimentacao real aplicada entre o pino 14 (PWR) e o pino 6 (COM).
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30
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Figura 13 - Saida de terminacao tinica
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Output Frequency (kHz)

Tabela 12 - Legenda da saida de terminagao tinica

Tenséo de alimentacao da Frequéndia de saida, max Comprimento do cabo, max. @ 400 kHz
saida kHz (com 30 m de caho) nas s’aldas

Vewr m (pés)

12...19 400 30(98,4)

21 350 23(75,5)

% 270 13 (42,6)

26 220 8(26,2)

28 180 4(13,1)

30 40 4(13,1) @370 kHz, méx.

Especificacoes de cabo de saida

Os cabos de saida que fazem a conexao entre os kits de conectores
2198-K57CK-D15M e os dispositivos receptores sio fornecidos pelo cliente.

Tabela 13 - Especificacoes de cabo de saida

Atributo Valor

Tivo de cabo Par trancado blindado <60 pF/m (18,3 pF/ft) de capacitancia mtua entre
P os condutores dentro do par trancado

Bitola do cabo 0,08a1,5mm? (28a 16 AWG)

Comprimento do cabo (saida
diferencial)

100 m (328 pés), méx.

Comprimento do cabo (saida de
terminagdo Unica)

30 m (98 pés), méx. (dependendo da frequéncia e da tensdo de alimentacao
da saida, veja a Figura 13 na pdgina 28)
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Capitulo 3

Conecte o conector de
entrada da alimentacao
de controle de 24V

encoder.

Tabela 14 - Especificacao da fiacao do conector CP

O conector de alimentagao de 24 V (CP) necessita de uma entrada de 24 Vec para
o circuito de controle. O plugue do conector ¢ enviado com o médulo de saida do

Conecta-se aos terminais Bitola do cabo Comprimento datira | Valor do torque
Pino Sinal mm? (AWG) mm (pol.) Nem (Ib<in)
CP-1 24V+ 02...25 0,22...0,25
P2 24V- (24...14) 70(0.28) (19..22)

Conectores de saida do fio

Para atingir as especificagdes do sinal de saida (tipos de sinal de saida diferencial e

de terminagio Unica), use cabos que atendam as Especificacoes de cabo de saida na

pagina 28.

Use kits de conectores 2198-K57CK-D15M para encerrar os fios do seu
dispositivo periférico paraa 15 pinos os conectores de saida.

Figura 14 - Especificacoes da fiacao do kit de conectores 2198-K57CK-D15M

16151413 121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1

Conector
de 16 pinos

(4)) E

G

Comprimento | Valor do
Terminal | Sinal datira torque
mm (pol.) Nem (lbein)
1 A+ / Step+
{ 2 A-/ Step—
H 3 B+ / Direction+
4 B/ Direction—
5 I+
6 (oM
7 -
] e C I
— 10 -
n -
@ 12 A/ Step
13 B/ Direction
14 PWR
15 -
16 Dreno
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30

diagramas de interconexao

Estes diagramas ilustram a fiagao entre o kit conector 2198-K57CK-D15M ¢ o
dispositivo receptor.

Figura 15 - Fiacao do dispositivo com saidas diferenciais

2198-ABQE Recebimento
Mddulo de saida do encoder Dispositivo
P ettt e
M (1a) _l 6 E E ><><7 E E
D Do < om
110 o
A+/Step + T HE
s 200 XX b % R=120019
—/Step — ' . *
Conector P i L
Output A D
ou — 3 1 L PN
Output B B+/Direction+ . . :C(ﬁ b % R=1200"19
B—/Direction— : : : : ¢
+@ I - *
T o —10009
e i S e

16 Blindagem (1b)
Blindagem b g o

Técnicas de aterramento para

blindagem do cabo de saida

2198-K57CK-DI5SM  e——jp

Kit de conector de saida d
8
E— m]
Parafusos do grampo (2)
Blindagem exposta fixa
s0b 0 grampo. Grampo do cabo

Consulte as especificacdes do kit de conversores em Universal Feedback
Connector Kit Installation Instructions, publicagdo 2198-IN010.

(1) Estas conexdes sdo essenciais para imunidade a ruido e para atingir as especificacdes de sinal da Tabela 10 na pagina 27.
(a) Conecte o pino 6 (COM) independentemente do tipo de encoder (AqB ou Etapa/Diregdo).
(b) A blindagem do cabo é conectada ao pino 16 do kit de conector 2198-K57CK-D15M e deve ser também aterrada no recebimento
do dispositivo de recebimento.
(c) As saidas diferenciais devem ser terminadas no lado de recebimento com um resistor de 120 Q (R no diagrama de fiado).

(2) Quando o encoder do tipo Etapa/Diredo é selecionado, ndo conecte o pino 5 (Z+) e 0 pino 10 (Z-) pois este pulso do marcador ndo é
gerado.
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Figura 16 - Fiacao do dispositivo com saidas de terminacao tinica

2198-ABQE Recebimento
Médulo de saida do encoder Dispositivo
" O -
PWR Vp=12...30V DC
6
oM .CoM

Conector

M/Etapa (12 I
Output A

ou 13
irecio (1) |
Output B B/Direcdo ' — \

.8

1
—pto.

Blindagem
R > Cable Characteristic Impedance
f (100...3000Q)

= (=100 pF...1000 pF

Técnicas de aterramento para
blindagem do cabo de saida

Parafusos do grampo (2)

Blindagem exposta fixa

sob o grampo. Grampo do cabo

Consulte as especificacdes do kit de conversores em Universal Feedback
Connector Kit Installation Instructions, publicaao 2198-IN010.

(1) Estas conexdes sdo essenciais para imunidade a ruido e para atingir as especificacdes de sinal da Tabela 11 na pagina 27.
(a) Cada saida (A/Etapa, B/Direcdo e Z) deve usar um par trancado separado e seus fios de referéncia (exceto para o sinal Z) deve estar
conectado ao pino 6 (COM) no médulo de saida do encoder e a COM no dispositivo receptor.
(b) A blindagem do cabo é conectada ao pino 16 do kit de conector 2198-K57CK-D15M e deve ser também aterrada no recebimento
do dispositivo de recebimento.
(c) O circuito de entrada do dispositivo receptor deve incluir a terminagdo RC e o circuito diodo-grampo.

(2) Quando o encoder do tipo Etapa/Direcao é selecionado, nao conecte o pino 8 (Z) pois este pulso do marcador ndo é gerado.
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Observacoes:
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Capitulo 4

Configurar o Mddulo de saida do encoder

Use este capitulo para configurar seu mddulo de saida do encoder com o arquivo
de instrugao add-on adequado, usando a aplicagio Studio 5000 Logix Designer”.
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Studio 5000 Logix Designer 36
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Fazer o download e importar a instrucdo add-on do médulo de saida do encoder 41
Configurar o eixo do canal 43
(riacdo e aplicacdo da tarefa de evento de movimento 47
Configuracdo da instrugdo add-on 51
Faca o download do programa 51
Método de Escala do sistema 52
Uso da instrucdo de saida imediata (10T) 58
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Caracteristicas gerais do

sistema

34

O médulo de saida do encoder pode criar sinais de saida para qualquer eixo
definido em um controlador que suporta os tipos de dados AXIS_VIRTUAL ou
AXIS_CIP_DRIVE. No entanto, 0 médulo nao ¢ um dispositivo de movimento
integrado. E um dispositivo de E/S que requer o cédigo da aplicagio Logix
Designer como uma interface para os dados de tag do eixo. O médulo nio possui
interface direta com o subsistema de movimento integrado no controlador
Logix5000™. Parte do cédigo de aplicacio ¢ fornecido na forma de uma Instrugio
add-on. A Figura 17 ilustra a interface entre a instru¢io add-on ¢ o médulo.

Figura 17 - Mddulo de saida do encoder - Modelo de temporiza¢ao

[ = = = — — —

| Tarefadeeventode | | Intervalo do pacote | Periodo de atualizacdo |
movimento | | requisitado (RPI) do | | da saida do médulo |
| mddulo I | I
. |

Instrugdo add- , |

on do modulo : ' Conjuntos de : ng?du;%ge | Sinais de :
de saida do L E/S Ethernet > - saida >

encoder I | | encoder | |
| |

A instrugao add-on ¢ executada na tarefa MotionEvent de modo que possa
recuperar os dados de posi¢ao do eixo na taxa de atualizagdo mais rapida possivel.
A instrugao add-on retine todos os dados necessérios para operagio do médulo
em um conjunto de saida. Os dados do conjunto sao enviados para 0 médulo no
Intervalo do pacote requisitado (RPI) configurado para o mddulo na aplicagao
Logix Designer. E importante que o intervalo do pacote requisitado (RPI) do
modulo seja ajustado para o periodo minimo de atualizagio bruta usado para os
eixos de aplicagio conectados a0 médulo. A instrugao add-on também recebe
dados do médulo em um conjunto de entrada no intervalo do pacote requisitado
configurado. O mddulo realiza interpolagoes e atualiza os sinais de saida a uma
taxa muito mais rapida que a Taxa de atualizagio de base do grupo de movimento.
Os conjuntos de entrada e saida possuem membros de dados com os quais o
cddigo de aplicagao interage para controlar a operagio do médulo.

A Figura 18 ilustra como conectar um eixo da aplicagao (um eixo que ¢ usado
como eixo de referéncia para os sinais de saida do encoder) para a instrugio
add-on. A interface para a instru¢ao add-on ¢ sempre um eixo virtual e ¢ referida
como um eixo do canal. A instru¢io MAG ¢ usada para criar a relagao de entrada/
saida entre o eixo da aplica¢ao e o eixo do canal usado pela instrucio add-on.

A MAG e o cixo do canal do mddulo sao necessérios porque o médulo de saida do
encoder nao ¢ parte do sistema de movimento integrado. A instru¢aio MAG pode
também ser usada para definir a escala dos sinais de saida para o eixo de aplicacio.
Consulte Método de Escala do sistema na pdgina 52 para obter uma descrigao de
como configurar o eixo do canal e a instrugaio MAG. O intervalo do pacote

requisitado do médulo deve ser ajustado para o periodo minimo de atualizagao
bruta usado para os eixos do canal.

Figura 18 - Mddulo de saida do encoder - Integracao com a aplicacao Logix Designer

(6digo de aplicacdo do cliente

|
|
Eixo de N S0d Instrugdo add-
aplicacao nstrggao ¢ Eixo do canal on do médulo
(EtherNet/IP [— Posigao ! MOVIMENtO | Posicio ! (eiyo virtual) Posicio 4| de saida do
ou eixo virtual) ' MAG ' encoder
| |
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Ajuste das chaves
rotativas do endereco IP

Ao energizar ou reiniciar, o médulo de saida do encoder ¢ as chaves rotativas para
determinar se estio configuradas a um niimero valido para o ultimo octeto do
endereco IP. Os nimeros validos variam de 001 a 254.

Se as chaves estao ajustadas para um nimero vélido, essas condi¢oes resultam em:
e Endereco IP = 192.168.1.xyz (onde xyz representa os ajustes de chave)
e Miscara de sub-rede 255.255.255.0

¢ Endereco do conversor de protocolos = 192.168.1.1 (0.0.0.0 se as chaves
estao ajustadas para 001)

IMPORTANTE  Como 0 acesso as chaves rotativas do endereco IP é limitado apds o médulo ser
montado no painel, ajuste as chaves antes de montar o médulo. Os ajustes de
parametro da chave rotativa entram em vigor cada vez que a energia é aplicada.

Figura 19 - Chaves rotativas do endereco IP

Mddulo de saida do encoder 2198-ABQE
(vista do lado esquerdo)

\
\

Se as chaves rotativas do médulo nio estao ajustadas para um nimero vélido,
por exemplo, 000 ou de 255 a 999 (exceto 888, que ¢ usado para reajustar o
mddulo para o ajuste de fabrica), o médulo tenta usar o DHCP para ajustar o
endereco IP, no entanto apenas o DHCP ¢ habilitado.

IMPORTANTE 0 DHCP estd desabilitado por padrao no lancamento inicial do médulo com
versao do firmware 1.4.11. No entanto, espera-se que o DHCP esteja habilitado
em versdes posteriores do firmware. Para habilitar manualmente o DHCP,
consulte o Apéndice D na pdgina 85.

Para ajustar o endereco IP usando a ferramenta de DHCP, consulte o Apéndice D
na pigina 85.
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Studio 5000 Logix
Designer

Configurar o Modulo de
saida do encoder

Insira 2198 aqui para ——
limitar ainda mais sua

pesquisa.

36

Vocé pode incluir o médulo de saida do encoder em sua aplicagao Studio 5000
Logix Designer, versio 30.00 ou posterior, adicionando-o a um médulo
EtherNet/IP configurado ou controlador Logix5000 sob a drvore de configuragao
de E/S. Apos ajustar os parimetros de rede, vocé pode visualizar as informagoes de
status do médulo no ambiente Studio 5000° e usé-las em sua aplicagio Logix
Designer.

Para obter ajuda sobre como usar a aplicagao Logix Designer Studio 5000
conforme aplicado a configuragio dos controladores Logix5000, consulte
Recursos adicionais na pigina 8.

Estes procedimentos presumem que vocé fez a fiagao do seu movimento integrado
no sistema de acionamento da rede EtherNet/IP e instalou seu médulo de saida

do encoder 2198-ABQE.

IMPORTANTE  Para configurar o médulo de saida do encoder 2198-ABQE, vocé de estar usando
a aplicacao Logix Designer, versao 30.00 ou posterior. Consulte o Capitulo 2,
iniciando na pdgina 13, para descricdes das op¢des de configuracao das
Propriedades do mddulo.

Siga estas etapas para configurar o médulo de saida do encoder.

1. Abaixo do controlador na 4rvore de configuragio de E/S, clique com o
botio direito em Ethernet e escolha New Module.

A caixa de didlogo Select Module Type abre.

-
Catalog | Module Discovery | Favorites

2

Clear Filters

Module Type Vendor Fitters

Hide Filters %

Module Type Category Filters

Analog =— Allen-Bradley
CIP Motion Converter Advanced Energy Industries, Inc.
Communication Endress+Hauser
Communications Adapter FANUC CORPORATION

1 1

- EEEE E

Catalog Mumber
2138-ABQE
2138-DO06-ERS3
2138-D012-ERS3

Description Vendor

Encoder Output Emulator, 2-port Allen-Bradley
Kinetbe 5700 Dual Axis, 2.5A4, 458-747 Volt DC, Network ... Allen-Bradley
Kinetbe 5700 Dual Axis, 5A, 458-747 Volt DC, Network Sa...  Allen-Bradley
2198-D020-ERS3 Kinetbe 5700 Dual Axis, 8A, 458-747 Volt DC, Network Sa...  Allen-Bradley Drive, Motion, Saf ..

2138-D032-ERS3 Kinetbe 5700 Dual Auwds, 13A, 458-747 Volt DC, Network S...  Allen-Bradley Drive, Motion Saf... _

Adnn mncT roca Vst CIAN ML) Aio OA_ACD TATALL O KL 1o o n .. P Moo o8

i | »

Add to Favorites

Category
Specialty
Drive, Motion, Saf ..
Drive, Motion, Saf ..

26 of 503 Module Types Found

[7] Clese on Create

[ Create] [ Close ] [ Help ]

2. Usando os filtros, maque Motion e Allen-Bradley” e selecione seu Médulo

de saida do encoder 2198-ABQE.
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3. Clique em Create.
Aparecera a caixa de didlogo New Module.
r bl
8 New Module — ‘ & - ‘ . ﬁ
General
Type: 2198-ABQE Encoder Qutput Emulator, 2-port
Vendor: Allen-Bradley
Parenik ™ Ethernet Address
Mame: Emulator| (@) Private Network: 192.168.1.| 111 =
Description: - () IP Address:
e () Host Name:
Module Definition
Revision: 1.001
Electronic Keying: Compatible Module
Connection: Data
Status: Creating QK ] [ Cancel ] [ Help
4. Configure o novo médulo.
a. Digite o nome do médulo.
b. Selecione uma opgao Ethernet Address.
Neste exemplo, o endereco Private Network estd selecionado.
c. Insira o endereco do seu Médulo de saida do encoder 2198-ABQE.
Neste exemplo, o tltimo octeto do endereco ¢ 111. Isto deve
corresponder aos ajustes de parAmetro da chave do enderego IP do
modulo.
5. Clique na guia Connection.
7| Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004) o @ =
- General Connection
‘.. Connection
- Module Info
-Channels
N Reguested Packet Interval (RPI) | Connection over|
- Chl ame (ms) EtherNet/IP
- Intemet Protocol
- Port Corfiguration
- Network Output 1.0 3{1.0-32.0 Unicast v
.. Time Sync
[ Inhibit Module
[]Major Fault On Controller If Connection Fails While in Run Mode
Module Fault
Status: Offline [ QK J [ Cancel ] Help

6. Insira o Intervalo do pacote requisitado (RPI) para o médulo.

IMPORTANTE  Ajuste o intervalo do pacote requisitado (RPI) do médulo para o periodo

minimo de atualizacao bruta usado para os eixos de aplicacdo

conectados ao médulo.
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7. Clique na guia Module Info.

7| Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004)

[E=5EoR 5
Module Info
Identification Status
Vendor: Major Fault:
Product Type: Minor Fault:
Product Code: Internal State:
Revision:
Serial Mumber: Configured:
Product Name: Owned:
Module Identity:
Refresl Reset Module | €
Status: Offline QK ] [ Cancel ] Help

Na guia Module Info, vocé pode verificar o status e as informagoes do
modulo enquanto estd on-line com o controlador Logix5000.

8. Clique na guia Channels.

2| Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004)

[E=%[Eo ™3
Channels
Channel| Startup Method | Encoder Type Signal Type
0o Incremental |« | Digital AgB « || Differential -
01 Incremental |« | Digital AgB « || Differential -
Status: Offline QK ] [ Cancel I Help

9. No menu, escolha as opg¢des de configuragio de canal adequadas para sua

aplicacao.

A porta Output A corresponde ao canal Ch00 e a Output B corresponde
ao canal Ch01. Consulte o Capitulo 2, iniciando na pagina 13, para
descri¢oes das op¢oes de configuragao das Propriedades do médulo.

10. Clique na guia Channels>Ch00.

2] Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004)

[E=5EeR 5
Choo
Encoder Type: Digital AgE -
Signal Type: Differential -
Resolution: 8000 counts/revolution
Marker Position: 0 counts
Frequency Limit Fault Time: 10000 ms
Frequency Limit: 1000000 Hz
Status: Offline 0K ] [ Cancel Help
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11. Insira as opgoes de configuragio do Ch00 adequadas para sua aplicagio.
12. Clique na guia Channels>ChOl.

2| Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004)

[E=5EeR 5
- General ChD1
- Connection
- Module Info
= Channels Startup Method:
Encoder Type: Digital AgE &
- Intemet Protocol )
- Port Configuration ? i Differental =
i Network Resolution: 8000 counts/revolution
i Time Sync
Marker Position: 0 counts
Frequency Limit Fault Time: 10000 ms
Frequency Limit: 1000000 Hz
Status: Offline [ oK ] [ Cancel I Apply Help

13. Se usar o segundo canal do médulo de saida do encoder, insira as op¢oes de
configuragao do Ch01 adequadas para sua aplicagio.

14. Clique na guia Internet Protocol.

2] Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004)

[E=5EeR 5
----- General Internet Protocol
- Connection
SModule ki Manually configure |P settings
- Intemet Protocol Physical Module IP Address: - - : Subnet Mask:
- Port Configuration
- Network Gateway Address:
- Time 5
B Domain MName:
Host Name:
Sed Lol
Status: Offline [ oK ] I F— I Help

15. Se estiver on-line com 0 médulo, vocé pode usar esta guia para configurar
manualmente os ajustes de parimetro de IP para sua aplicagao.

16. Clique na guia Port Configuration.

2] Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004)

[E=5EeR 5
- General Port Configuration
- Connection
- Module Info
. Auto- Speed Duplex Port
Port | Enable | Link Status 5 . .
Megotiate | Selected | Current| Selected | Current | Diagnostics
. 1 ] ] - - ]
- Intemet Protocol 2 [} ] - - =]
- Port Configuration
- Network
Time Sync
Sed Lol
Status: Offline QK ] I Cancel App Help
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17. Se estiver on-line com o médulo, vocé pode usar esta guia para configurar
manualmente a porta do médulo.

18. Clique na guia Network.

7| Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004) = W<
Network
Metwork Topology:
Metwork Status:
Status: Offline [ oK ] I Cancel ] Apply Help

Na guia Network, vocé pode verificar o status e as informagoes da rede
enquanto estd on-line com o controlador Logix5000.

19. Clique na guia Time Sync.

7 Module Properties: TT (2198-ABQE 1.004) ==

Time Sync

CIP Sync Time Synchronization:
UTC System Time:

Grandmaster Clock Local Clack
Description: Synchronization Status:
User Name: -~ (Offset to Master:

User Location: Ethemet State:
Protocol Address:

Physical Address: =
Identity: Identity:
Class: Class:
Accuracy: Accuracy:
Variance: Varance:
Source: Source:
Priority 1:
Priority 2:
Status: Offline [ oK ] I Cancel ] Apply Help

Na guia Time Sync, vocé pode verificar o status e as informagoes da
sincronizagao de tempo enquanto estd on-line com o controlador

Logix5000.
20. Clique em OK para fechar a caixa de didlogo Module Properties.
21. Seu Médulo de saida do encoder &-E9V0 Configuration
=-E31756 Backplane, 1756-A4
2198-ABQE aparece no Controller 82 [2] 1756175 Sample 219BABQE 2CH
Organizer abaixo da rede Ethernet na o § BI1756-ENITRTT
BE?E Ethernet

pasta I/O Configuration. | 5 7198 Doz Frs2 k57002
f] 1756-EN3TRTT
§ 2198-P031 DFE
12 2198-D012-ERS3 K5700_1

de didlogo Module Properties.
...... ﬂ %—ABQE{A Emulator

23. Repitaactapa 1 atéa ctapa 22 se
quiser mais de um Médulo de saida do encoder 2198-ABQE.

22. Clique em Close para fechar a caixa
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Fazer o download e
importar a instru¢ao
add-on do modulo de
saida do encoder

Os arquivos de instrugdes add-on para seu médulo de saida do encoder estao
disponiveis para download no site da Rockwell Automation” Product

Compatibility Download Center (PCDC).

Baixar os arquivos da instruc¢ao add-on

Siga estas etapas para baixar os arquivos da instru¢io add-on do site do PCDC.

1. Acesse http://compatibility.rockwellautomation.com/Pages/home.aspx e
insira 2198-ABQE na janela de pesquisa do PCDC.

2. Baixe os arquivos da instrugio add-on e salve em seu microcomputador.

Importar os arquivos da instrucao add-on

Siga estas etapas para importar os arquivos da instru¢ao add-on para sua aplicagio

Studio 5000 Logix Designer.

1. No menu File, clique em Import Component>Add-On Instruction.

File | Edit View Search Logic Communications Tools Window Helg

B New.. Ctrl+N v &R
& Open.. i Path: |<none>
Lise —
L@J ‘
E Ssave Ctrl+S
Save As.. 14 Favorit
i
New Component 4
Import Component ||:j Add-On Instruction... |
[ Data Type..
Compact B
(%3 Equipment Phase...
Page Setup... [2 Equipment Sequence...
Generate Report... % Program..
Print » B8 Routine..
Print Options... [ String Type...
= Trend..

1 Sample_2198ABQE.ACD -
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A caixa de didlogo Importar instru¢ao add-on aparece.

ﬁ Import Add-On Instruction @
@n\:/nv| . <« sdeng » Desktop » AOLv2.0.01 v|‘v¢| Search AOLv2.0.01 ol
Organize v New folder = > 0 @

4 Downloads i MName : Date modified Type

=] Recent Places

Dwe_2198ABQE_1CH[AOCI.LSX 12/7/2016 3:40 AM  Logix Des
E— Dwe_2198ABQE_2CH[AOCI).LSX Logix Des
= Libraries :
= Dwe_2198ABQE_NOD[UDT].L5X Logix Des
j Documents - :
I e Dwe_2198ABQE xCH[UDTLLSX Logix Des
= Pictures
EE videos r |
1M Computer
£, Local Disk (C3)
=¥ C_DRIVE (Mwboxs|
G# K_DRIVE (\\wboxs
e o = :

File name: Dhve_2198ABQE_2CH[AOILLSX - ’Logix Designer XML Files (*.L5X v]

[ open || cancel |

2. Navegue pelos arquivos da instrugio add-on que vocé baixou e selecione
um arquivo para adicionar a sua aplicagao Logix Designer.

Clique em Open.

4. Repitaactapa2 eaetapa 3 para o outro arquivo da instrugao add-on.

Seus arquivos da instrugio add-on aparecem
no Controller Organizer na pasta Add-On
Instructions.

.. P PrecisonVirtual Axis2
-1 Ungrouped Axes

=] Add-On Instructions

[@-35 Dve_2198ABQE_1CH
[-35) Dvc_2198ABQE_2CH
5] Data Types

[#-Cjf) User-Defined

Existem dois arquivos da instru¢ao add-on. Um para uso em aplica¢des que
requerem um canal de saida (_1CH). Estas aplicagdes usam a Output A
como porta de saida.

O outro arquivo ¢ para uso em aplica¢oes que requerem dois canais de saida
(_2CH). Estas aplicagoes usam Output A e Output B como portas de
saida.

Os arquivos da instru¢ao add-on aparecem também na caixa de ferramentas

do c6digo ladder.
CH tes o 4

< > § Favorites ) Add-On £ Alarms £ Bit A Timer/Counter j

labed| b b w b
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(onfigurar 0 eixo do canal O mdédulo de saida do encoder 2198-ABQE possui dois canais de saida fisicos
(Output A e Output B). Cada canal de saida fisico requer o uso de um eixo virtual
na aplicagao Logix Designer. A Instru¢io add-on (AOI) usa a saida dos eixos
virtuais, referidos como eixos do canal, como entradas para o médulo

2198-ABQE.

Siga estas etapas para configurar o eixo do canal em sua aplicagao Logix Designer.

1. Criar o eixo do canal.

a. No Controller Organizer, clique com o botao direito em um grupo de
movimento e escolha New Axis>AXIS VIRTUAL.

Controller Organizer > 1 X |

-& MainProgram -
SafetyTask

: L% safetyProgram

.13 Unscheduled

{5 Motion Groups

=M Ma—

=t

- ew Axis i
@Axu' MNew Axi AXIS_CONSUMED
= ew Coordinate System... i
A Auis New Coordi Sy AXIS_SERVO
..... is AXIS_SERVO_DRIVE...
> P Menitor Group Tag i i
----- 23 Ungrou AKIS_GEMERIC...
----- {3 Add-On In: Fault Help AXIS_GENERIC_DRIVE...
2-&0ata TYPSS  Clear Motion Group Faults AXIS_CIP_DRIVE
5, User D] ear Motion Group Faults _ CIP_
: AXIS_VIRTUAL...
L Strings| §  Cut Ctrl+X \_—F‘
g
----C&Add-Or Copy Ctrl+C |
(=] [ s PR P

A caixa de didlogo New Tag aparece.

.NewTag g |

Name: Aods_Ch01 Create |w

— © o]
[ )

Usage: ccontroller

Type: Base e

Alias For:

Data Type:  AXIS_VIRTUAL D

b. Digite o nome do novo eixo.

c. Clique em Create.

Seu novo eixo aparece no Controller Organizer na = & motion Groups
. - € MGOL
pasta Motion Groups. - .rz> et
' ) edavis Cho1 |
2. Configurar o eixo do canal. % Axis_Conveyor

£ Axis_LinearConveyor
a. Clique com o botao direito no novo eixo ¢ escolha

Properties.
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b. A caixa de didlogo Axis Properties>guia General aparece.
5 Ais Properties - Axis Ch01 [o[@ =
General | Motion Planner | Unés_| Converson | Homing | Dynamics [ Tag |
Motion Group: [-MGD‘I v] _ New Group
Update Period: 10 -
i) o )
O valor padrao do Update Period ¢ de 2,0.
c. Paraalterar o Update Period, clique em G,
A caixa de didlogo Axis Schedule aparece.
S Axis Schedule fo &=
Update Period and Schedule
Base: Alternate 1: Alternate 2:
:_1,0 v ms (in 0.5 increments) ':2,0 v ms 2.0 vJ ms
Auds_Chon
Aods_Ch01
Foas_Conveyor
Aods_MachineMaster : ; S :
| == | | == |
Estimated Utilization - Motion Actual Utilization - Motion
Logix Controller: 21.0 % Logix Controller:
Task [0 Cycle: 0.0 % Task 'O Cycle:
Connection /O Cycle: 0.0 %
‘Communications 0.0 %
Ethernet Media: 0.0 %
3. Ajuste o periodo de atualizagio para os eixos em seu grupo de movimento
movendo-os por diferentes quadros de periodo de atualizacio.
IMPORTANTE  Configure o eixo do canal, usado para acionar a instrugdo add-on,
para executar no mesmo subgrupo CUP no mesmo periodo de
atualizacdo que o eixo de aplicacdo que estd acionando ele,
idealmente no periodo de atualizacdo de base no subgrupo de base.
4. Clique em Apply.
5. Clique na guia Motion Planner.
5 Axis Properties - Syshxs_PVAQI [ ===
General | Motion Planner | Units I Conversion I Homing I Dynamics I Tag |
Qutput Cam Execution Targets: o} =
Program Stop Action:
Master Delay Compensation
[ Enable Master Position Filter
0.1
oK | [ Cancel Apply Help
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a. Marque Master Delay Compensation.

Este ¢ o ajuste de pardmetro padrio. Se o eixo do canal estd configurado
para engrenar na posicao real do eixo de aplicagio, entao a Master Delay
Compensation deve ser habilitada. Isto ¢ critico para minimizar o erro
entre a posigao do eixo de aplicagao e os pulsos de saida gerados pelo
modulo. Se o eixo do canal estd configurado para engrenar na posicao de
comando do eixo de aplicagio, a compensagio de atraso nao tem efeito
no desempenho do médulo.

Apenas em casos especiais, onde a aplicagio nio requer o rastreamento
preciso de ActualPosition do eixo da aplicagio ¢ onde uma saida do
modulo filtrada é benéfica, a compensagao Master Delay Compensation
deverd ser desabilitada.

b. Nao marque Master Delay Compensation.

Habilitar o Master Position Filtering afeta a contagem e frequéncia da
saida de uma maneira que causa a perda da contagem de posicao.

c. Clique em Apply.
6. Clique na guia Units.

% Axis Properties - SysAxs_PVAQI [ = @ ==
| General I Motion Planner'| Units |Con\rersion I Homing I Dynamics I Tag |
Position Units:
Average Velocity Timebase: 0.25 Seconds

o) (e ) oy ) [0 )

O parimetro Average Velocity Timebase nao tem efeito no médulo de
saida do encoder.

7. Clique na guia Conversion.

1% Axis Properties - SysAus_PVAOI [ o |[[= =

| General I Motion Planner™ I LUnits | Conversion | Homing I Dynamics I Tag |
Positioning Mode:

Conversion Constart: ~ 5000.0 Feedback Counts/1.0 Position Units

=]

[ ok J[ cancel |[ My |[ Heb

a. Do menu Positioning Mode, escolha Linear.

IMPORTANTE 0 eixo do canal deve ser ajustado para Linear, ou a instrucdo add-on
relata um erro. Como o Modo de posicionamento € Linear, a faixa de
posicao no mddulo é fixa.
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8.

10.
11.

12.
13.

b. Insira o valor de Conversion Constant.

Consulte Método de Escala do sistema na pdgina 52, para determinar a
Conversion Constant para sua aplicagio.

c. Clique em Apply.

Clique na guia Homing,
5 Axis Properties - Syshxs_PVACI [ = [[& ==
| General I Motion Planner™ I LUnits I Conversion | Homing | Dynamics I Tag |
Mode: Active
Position: 0.0} Position Units

Sequence:  |mmediate

oK |[ Cancedl |[ ppy |[ Hep |

Quando no modo Absolute, o retorno ao eixo do canal impacta a saida do
modulo entio, quando modo absoluto ¢ usado, o valor da posicao de
retorno ¢ necessario.

Insira um valor de Position.

Consulte Métodos de partida na pégina 13, para descri¢oes das opgoes de

configurac¢io das Propriedades do médulo.

Clique em Apply.

Clique na guia Dindmica.

% Axis Properties - SysAxs_PVAQI [ = @ ==
| General I Motion Planner™ I Units I Conversion I Homing | Dynamics |Tag |
Maxdmum Speed: 0.0] Position Units/s Manual Adjust...
Maximum Acceleration: 0.0 Position Units/s"2
Maximum Deceleration: 0.0 Position Units/s"2
Mapdmum Acceleration Jerc: 0.0 Position Units/s™3 < 1% of Max Accel Time Calculate...
Mapdmum Deceleration Jerk: 0.0 Position Units/s™3 < 1% of Max Decel Time Calculate...
[ ok ][ cancel |[ My |[ Heb

A instrugao add-on ajusta o Axis Dynamics para os valores méximos
permitidos para as definices de Conversion Constant do médulo,
entio nio ha necessidade de alterar estes valores.

Clique em OK.

Repita as etapas etapa 1 até ctapa 12 para criar e configurar um segundo
eixo do canal para 0 médulo, se ambos os canais de saida sao usados na
aplicacao.
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Criacao e aplicacao da
tarefa de evento de
movimento

As instrugoes de AOI devem ser executadas na tarefa periédica de evento de
movimento. Ao utilizar a tarefa periddica do evento de movimento, a informagao
de posi¢ao de comando do eixo de aplicagao ¢ enviada para 0 médulo de saida do
encoder no perfodo de atualizagio bruta de base.

Criara o tag da instrucao add-on

Os tags do controlador, usados para controlar e usar as instrugoes na aplicagio
Logix Designer, trocam dados entre o controlador Logix5000 ¢ 0 médulo de saida
do encoder.

Siga estas etapas para criar o tag da instrugao add-on.

1. No Controller Organizer, clique Controller Organizer - ax|
com o botio direito do mouse em =5 Controller Sample 2198ABQE -1
Controller Tags e selecione

New Tag.

:

|ﬁ New Tag... p Ctrl+W |
Lo

23 Controller Fal

Meonitor Tags
Edit Tags
Verify

Export Tags...

A caixa de didlogo Tag Properties aparece.

& Tag Properties - Wrk_EncoderOutputM1 o[-0 =]

General
Mame Wrk_EncoderOutputM1
Description
Usage: <controlle T
Type: |Base A
Alias For -
Data Type:  Dwc_2198ABOE_2CH (i
Scope: 19 Sample_2198AB0QE
Extemal [Readwrite =]
Access: .
Style: =

Constant

Lok J[ Casl A [t |

2. Digite um nome para o tag.
Neste exemplo, o nome ¢ Wrk_EncoderOutputM1.

3. No campo Data Type, clique no botao de navegagio ¢ escolha uma
instrucio add-on.

Neste exemplo, o Data Type Dve_2198ABQE_2CH ¢ escolhido porque
sao usados dois canais de saida. Dve_2198ABQE_1CH aplica-se quando ¢
usado um canal de saida.

4. Clique em OK.
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5. O tagdainstrucio add-on que vocé acabou de criar, com os tipos de dados

definidos pelo médulo, é preenchido no grupo Controller Tags.

Controller Organizer

(=& Controller Sample_2198ABQE
Controller Tags
-3 Controller Fault Handler
[ Power-Up Handler
=& Tasks
68 MainTask
- @08 ApplicationProgram
=43 MotionEvent
- @8 EncoderOutput
3 Unscheduled
=-&1Motion Groups
=8 MGO1
- L% Axis ChOO
A Ais_ChO1
1 Axis_Conveyor
A Asis_LinearConveyor
A Avis_Macl

~

2o bl ‘" Scope: |BSample_2198ABQE v | Show: All Tags

Name z2|4 | Value

+ MGO1

= Wrk_EncoderOutputh1

~Wrk_EncoderOutputM1 Enableln

~Wrk_EncoderOutputM1.EnableQut

Wrk_EncoderOutpuiM1 Dve_2198ABQE_2CH

~ Wrk_EncoderOutpuiM1 Sts_EO

- Wrk_EncoderOutputM1.Sts_EN

- Wrk_EncoderOutputM1.8ts_ER

+'Wrk_EncoderOutputM1.Sts_ERR

+ Wrk_EncoderQutputM1.Sts_EXERR

~Wrk_EncoderOutpuiM1 Cmd_Reset

~Wrk_EncoderOutputM1.Cmd_Ch0OPOE

~Wrk_EncoderOutputM1.Cmd_Ch0OPOD

—Wrk_EncoderOutputM1.Cmd_Ch00Reset

~Wrk_EncoderOutputM1.Cmd_Ch01POE

- % DFEAxis

[ Ungrouped Axes

(=-£3Add-On Instructions
& Dvc_2198ABQE_1CH
& Dvc_2198ABQE_2CH

£-£3Data Types

| 505 User-Defined

<

>

- Wrk_EncoderOutputM1.Cmd_Ch01POD

- Wrk_EncoderOutputM1.Cmd_ChO1Reset

- Wrk_EncoderOutputM1.Sts_ModuleConnected

- Wrk_EncoderOutputM1.Sts_ModuleReady

- Wrk_EncoderQutputM1.Sts_ChO0Ready

~Wrk_EncoderOutputM1.Sts_ChOOPOE

-~ Wrk_EncoderOutputM1.5ts_Ch01Ready

~Wrk_EncoderOutputM1.5ts_Ch01POE

o|lo|o|o|o|o|o|o|o|e|olo|o|o|e|a|r|r|r|r|r|==]r

[& Controller Organ... s Logical Organizer " 4 » \Monilor Tags,( Edit Tags /

Criar Tarefa de evento de movimento

Siga estas etapas para criar uma tarefa de evento do movimento para usar a

instru¢ao add-on.

1. No Controller Organizer, clique com o
botio direito do mouse em Tasks e selecione

New Task.

+l Controller Organizer - X

-1 Controller Sample_2198ABQE
& Controller Tags

‘3 Controller Fault Handler
3 Power-Up Handler

_..ar—
& (& New Task..

B.
B % cut Crl+X

Copy Ctrl+C
= ® Paste Ctrl+V

al Tag

A caixa de didlogo New Task aparece.

Name: MetonEvent

Description: =
e Help

Type: [Evam ot o

Trigger. [Mnn’on Group Execution -

Tag: MGO1 M

|| Execute task if no event occurs within 10.000 =

Priority: 10 + (Lower number yields higher priority)

Watchdog: 500.000

ms

/| Disable automatic output pracessing to reduce task overhead

| | Inhibit task
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a. Insiraum nome para a nova tarefa.
b. Do menu suspenso, escolha Event.
c. No menu Trigger, escolha Motion Group Execution.
d. No menu Tag, escolha o tag do grupo de movimento.

2. Clique em OK.

A nova tarefa MotionEvent que vocé acabou de criar aparece no Controller

Organizer, sob Tasks.
Controller Organizer »= 01X ‘ it - o
& a4 . 4 abe
=3 Controller Sample_2198ABQE - m

Controller Tags

[3 Controller Fault Handler
3 Power-Up Handler

{5 Tasks

8 MainTask
Ii:--Cl;AppIicatiunProgram

Ll--@ " .
=] | Add -3 New Program...
M ot o %% New Equipment Phase...
} u Ctrl+X
By Copy CrlsC L8 New Equipment Sequence...
o-EIMel [ Paste CtrleV Import Program...
ER="1 Paste Special . Import Equipment Phase...
! e 5 Import Equipment Sequence...
elete Jel

[ [
3. Clique com o botao direito em MotionEvent, selecione Add e clique em

New Program.

A caixa de didlogo New Program aparece.

MNew Program @
Name: EncoderOutput QK
Description: =

- Help

Parent: “nones -

[ Use as folder

Schedule in: (o4 MotionEvent -

[ Inhibit program

Synchronize redundancy data after execution

7] Open properties

4. Insiraum nome para s€u novo programa.

5. Clique em OK.

O novo programa de evento de movimento que vocé acabou de criar
aparece no organizador do controlador, sob MotionEvent.

Controller Organizer 31X
E!---S Controller Sample_2198ABQE

[# Controller Tags

3 Controller Fault Handler

------ 3 Power-Up Handler
=145 Tasks

-8 MainTask

ApplicationProgram
(% App g
aﬁ MotionEvent

[ G op r— !

s E MNew Routine...
T Und & Cut Ctrl+X & Mew Local Tag... Ctrl+W
- ns
-5 Motion Copy Ctrl+C Mew Parameter...
: | i Paste Ctrl+V
Ba = Import Routine...
£ =] Delete Del I
L Il
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6.

10.

11.

Clique com o botdo direito no novo programa de Motion Event,
selecione Add e clique em New Routine.

A caixa de didlogo New Routine aparece.

MNew Routine @
Mame: EncoderOutput QK
Description: 2 e
Type: Ladder Diagram - Help
In Program
it C& EncoderOutput -

Assignment:  <none> -
[7] Open Routine

Insira um nome para sua nova rotina.
Clique em OK.

A nova rotina que vocé acabou de criar aparece no Controller Organizer,
sob o programa MotionEvent.

Clique na nova rotina e adicione a instru¢ao add-on da saida do encoder.

Uma instrucio de saida imediata deve ser também adicionada apds a
instru¢ao add-on da saida do encoder.

Configure a instrugao add-on com os tags adequados.

Consulte Definicoes de tag da instrucao add-on na pagina 71 para obter
informagdes sobre o tag.
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COnfiguragao da instrugao Neste exemplo, a instrucao add-on Dual-channel Encoder Output ¢ mostrada.
add-on

IMPORTANTE Ainstrucdo add-on deve ser executada continuamente enquanto o mddulo estd
operando.

2198-ABQE - Dual
Channel Encoder

Output
——Dvc_2198ABQE_2CH—— 10T
2198-ABQE - Dual Channel Encoder Output Immediate Output —
Dve_2198ABQE_2CH Wrk_EncoderOutputM1 () & Sts_EO e Update Tag EncoderOutM1:0
Ref_MationGroup MGO1 [...) p=C Sts_EN Des=
Ref_AxisCh00 Axis_Ch00 [ —CSts_ER>—
Ref_AxisCh01 Axis_Ch01 [ HCSts_ModuleConnected >—
Ref_Module EncoderOutM1 —( Sts_ModuleReady —
Inp_Module_| EncoderOutM1:1 —( Sts_ChO0Ready —
Out_Module_O EncoderQutM1:0 —( Sts_ChOOPOE >—
Cmd_Reset 0 (Sts_Ch01Ready>—
Cmd_Ch00POE 0« | (Sts_Ch01POED>—
Cmd_Ch00POD 0+
Cmd_Ch00Reset 0«
Cmd_Ch01POE Ne
Cmd_Ch01POD 0+
Cmd_Ch01Reset 0«

IMPORTANTE  Muitos dos membros de dados do conjunto de saida para o médulo de saida do
encoder sdo controlados nas instrugdes add-on e nao devem ser sobrescritos.
Consulte a Tabela 32 e a Tabela 33 na pdgina 69 para obter mais informagdes.

Faga 0 download do Apos concluir a aplica(;éo Logix Designer e salvar seu arquivo, é necessario fazer o
programa download de seu programa no processador Logix5000.
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de Escalado

Use o método de escala do sistema para definir os sinais de saida que sao gerados
pelo médulo de saida do encoder. Podem ser usados outros métodos para atingir o

mesmo resultado. Consulte o Apéndice B, iniciando na pagina 73, para obter uma

®

explicacio sobre a relagdo entre os vdrios parAmetros de escala que tém impacto
nos sinais do médulo de saida do encoder.

Figura 20 - Médulo de saida do encoder - Integracao com a aplicacao Logix Designer

(ddigo de aplicacao do cliente

| |
| |
Eixo de I | nstrucio d | Instrucao
aplicado Hgao de Eixo do canal add-on do
(EtherNet/Ip — Posicao b MOVImento | posicio e (ciyo virtual) |—- Posicio sme|médulo desaida
ou eixo virtual) ' MAG ' do encoder
| |

Ao usar o método de escala do sistema, descrito nesta se¢ao, as saidas do médulo

pulsam na frequéncia méxima que ou o dispositivo periférico pode receber ou o

modulo pode adquirir, a que for menor. Para este método, os seguintes parimetros

de configuragao sio usados para definir os pulsos de saida do médulo:

o Constante de conversio para o eixo do canal

o Contagens escravas para instru¢io MAG

o Contagens mestres para instru¢io MAG

Constante de conversao para o eixo do canal

A Constante de conversio para o eixo do canal ¢ ajustada no mesmo valor daquela

para o eixo da aplicagio. Se o eixo da aplicagio ¢ um eixo real, vocé pode achar a

Conversion Constant na guia Parameter List da caixa de didlogo Axis Properties.

Axis Properties - Axis_Application =
Categories:
- General Motion Axis Parameters
-] Motor
| ~Moadel Parameter Group: All w A 2ed Page
i Analyzer
~Motor Feedback Name o[ value Unit ~
I gzi':fp B AccelerationLimit 14425701 0 |deg 2
- Polaiity | |ActuatorDiameter 1.0
L Assotine A rDi rUnit Millimate
L | sad ActuatorLead 1.0
Y Backash | |ActuatorleadlUnit Ihllimeter/Rey
Compliance | ActuatorType <none>|
:__ Friction AdaptiveTuningCaonfi Disablad
Observer | |AwerageVelocityTimeb 0.25|s
- Pasilion Loop E D I 0.0 (degrees
Velocity Loop BacklashReversalOffset 0.0 |degrees
i Acceleration Loop |B«ake3li,* I e 0.0|deg
- Torque/Current Loop | |BrakeTestTorque 0.0(% Motor Rated
i~ Planner CoastingTimeLimit 0.0[s
i~ Homing CommandUpdateDelayOffset 0|us
j"'ACL"'-""s CommutationOffset 0.0 (Degrees
Drive Parameters _W
& ConversionConstant M%micn Counts/degrees
b ComentVectorLimit 311 63295 |% Motor Rated
- Faults & Alarms D e 14425701.0 |degrees/s"2
Tag - - . g
| |FeedbackiAccelFilterBandwidth 0.0{Hz v
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Se o eixo da aplicagio ¢ um eixo virtual, a Conversion Constant ¢ configurada na

guia Conversion da caixa de didlogo Axis Properties.

0K Cancel

o) Axis Properties - Axis_Application = |u(=] @
General | Motion Planner | Units =~ Conversion  Homing | Dynamics | Tag
Positioning Mode Rotary v
Conversion Constant 1000.0 Feedback Counts(1.0 degree
Position Unwind: 10000 Feedback Counts/Unwind

Help

Contagens escravas em instru¢ao MAG

Use a equagio a seguir para determinar as Contagens escravas operando ao usar o

Formato de relagio de fragio na instrucio MAG.

Frequency Limit » Position Scale
SPEED

(ontagem escrava =

Em que:

o Contagens escravas = contagens escravas operando na instru¢io MAG

¢ Limite de frequéncia = limite minimo de frequéncia do dispositivo em
contagens por segundo (seja o dispositivo periférico ou o0 médulo de saida
do encoder)

e Escala de posi¢ao = a razao das unidades de posi¢ao do eixo da aplicagao
pelas unidades de movimento (1)

e Velocidade = velocidade méxima da aplicagao em unidades de posi¢ao do
eixo de aplicagio por segundo

(1) As Unidades de movimento dependem do Tipo de carga selecionado na guia Scaling (Escala) das Propriedades do eixo. As Unidades

de movimento sao rev (revolugdes) para Atuador rotativo diretamente acoplado, revolugdes de carga para Atuador de transmissao
rotativa e mm de carga para Atuador linear.
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Contagens mestres em instrucao MAG

As Contagens mestres operando na instru¢io MAG ¢ ajustada para o niimero de

contagens de movimento por unidade de movimento.(!

Se o eixo da aplicagao ¢ um eixo real, as Contagens mestre operando ¢ o valor
MotionResolution que pode ser encontrado na guia Parameter List da caixa de
didlogo Axis Properties.

L

Categories:
- General
-] Motor
| ~Moadel
i Analyzer
i~ Motor Feedback
i Scaling
i-- Hookup Tests
i Polarity
i Autotune
-|-Load
i -Backlash
Compliance
- Friction
Observer
i Position Loop
i Velocity Loop
i Acceleration Loop
i Torque/Curent Loop
i Planner
i--Homing
i Actions
i Drive Parametars
i Status
i Faults & Alarms
. Tag

Aus State:

Manual Tune...

Axis Properties - Axis_Application =
Motion Axis Parameters
Parameter Group: All v Associated Page
MName o | Value Unit -
MasterPositionFilter False
IMasterPositionFilterS: t 0.1|Hz
i i 5048995.5 |degreas/s"2
Maxi Accel Jerk 999700224 0 |degrees/s"3
| |MaximumDeceleration 5048995 5 |degrees/s'2
i Jark 999700224 .0 |degrees/s"3
i peed 255000 |deg
MechanicalBrakeContral Automatic
! icalBrakeEngageDelay 0.0|s
MechanicalBrakeReleaseDealay 0.0|s
ionPolari Normal
( |MutionResoiution 360000 Moation Counts/Mator Rev
Moti i Control Scaling|
MotionUnit Motor Rey
| |MotorCataloghumber MPL-B330P-M
MotorDataSource Catalog Mumbe
Motorl IThermal Switch Yes|
MotorMaxWindingTemp ES
IMotorOverloadAction <nong>
| |MotorOverloadLimit 100.0|% Motor Rated v
Safety State:
0K Cancel Apply Help

Se o eixo de aplicagio ¢ um eixo virtual, use a seguinte equagao para calcular as

Contagens mestres opcrando:

Contagem mestre = Constante de conversao * Position Scale

Em que:

o Contagens mestres = contagens mestres operando na instru¢aio MAG

o Constante de conversio = constante de conversao no eixo de aplicacio

e Escala de posicio = a razao das unidades de posicao do eixo da aplicagao

pelas unidades de movimento M

(1) As Unidades de movimento dependem do Tipo de carga selecionado na guia Scaling (Escala) das Propriedades do eixo. As Unidades
de movimento sdo rev (revolugdes) para Atuador rotativo diretamente acoplado, revolugdes de carga para Atuador de transmissao
rotativa e mm de carga para Atuador linear.
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Exemplo de escala de aplicacao

O exemplo a seguir ilustra como configurar o médulo de saida do encoder para
atingir a escala desejada para uma aplicagio.

O mddulo ¢ usado para enviar os sinais do encoder para uma cAmera de varredura
dalinha. A maquina usa um eixo virtual para sincronizar o movimento através da
mdquina entao, neste caso, o eixo virtual ¢ o eixo de aplicagao para o médulo de
saida do encoder. Neste exemplo, um sinal AqB ¢ gerado pelo médulo,

entdo quatro contagens (ou bordas de pulso) sio geradas para um tnico ciclo de
pulso do encoder. Consulte AgB digital na pagina 15 para obter mais informacées
sobre a relago entre os pulsos e as contagens. Para cada contagem que o médulo
envia para a cimera, esta tira uma imagem de pixel inico que ¢ usada para
construir uma imagem final do produto enquanto ela passa pela cAmera.

Siga estas etapas para ajustar a escala do sistema para o médulo de saida do
encoder.

1. Determine a constante de conversao para o eixo de aplicagio.

Como neste exemplo o eixo da aplicagio ¢ um eixo virtual, vocé copia o
valor da Conversion Constant da guia Conversion da caixa de didlogo
Axis Properties. A Constante de conversao depende da aplicagao. Para este
exemplo, a Constante de conversao ¢ de 1.000 contagens de realimentagio
por grau, que ¢ tipico quando a unidade de posigio do eixo ¢ graus.

5ol Axis Properties - Axis_Application =0 = %"
General | Motion Planner | Units | Conversion  Homing | Dynamics | Tag
Positioning Mode Rotary v
Conversion Constant 10000 Feedback Counts/1.0 degree
Position Unwind. 10000 Feedback Counts/Unwind

Cancel Apply Help

2. Insira o valor da Constante de conversio para o eixo do canal igual
Constante de conversio do eixo da aplicaco.

) Axis Properties - Axis_Ch00 = (o=

General | Motion Planner | Units | Conversion  Homing | Dynamics | Tag

Positioning Mode Linear v
Conversion Constant 10000 Feedback Counts/1.0 Position Units

Cancel Apply Help

Publicacdo da Rockwell Automation 2198-UM003A-PT-P, Dezembro de 2016 55



Capitulo4  Configurar o Médulo de saida do encoder

3. Configure a instru¢io Ratio Format de Motion Axis Gear como Fractional.

MAG
— Mation Axis Gear HCEM—
Slave Axis Axis_Ch00 | ...
Master Axis Axis_Application || HIDN—
Mation Control Wrk_GearCh00
Direction 0 H_ER>—
Ratio 0 HCIP D —
Slave Counts ?
77
Master Counts ?
77
Master Reference Command
Ratio Format  Fraction_slave_master_counts
Clutch 0
Accel Rate 0
Accel Units Units per sec2

4. Calcule e configure o valor das Contagens escravas para a instrucao da
Engrenagem do eixo de movimento.

Frequency Limit » Position Scale
SPEED

(ontagem escrava =

O limite de frequéncia é o menor entre o limite de frequéncia do
dispositivo periférico e o limite de frequéncia do médulo de saida do
encoder. Os seguintes pontos descrevem os vérios limites de frequéncia que
devem ser levados em conta nesta aplicagao:

e Como escolhemos o tipo de sinal AgB, 0 médulo pode emitir sinais a
uma relagio de 1.000.000 pulsos por segundo ou 4.000.000 de
contagens por segundo.

e A cAmera pode receber pulsos a uma relagio de 99.200 pulsos por
segundo ou 396.800 contagens por segundo.

e A cAmera de varredura da linha pode captar apenas até 44.000 imagens
de linha por segundo. Como especificamos que a cAmera tira uma
imagem de linha por contagem, o limite de frequéncia para a cimera ¢
de 44.000 contagens por segundo.

Portanto, o minimo limite de frequéncia para este sistema ¢ de 44.000
contagens por segundo.

O valor da escala de posicao ¢ a relagao entre as unidades de posicao do eixo
de aplicagao e as unidades de movimento. Para este exemplo, as unidades de
posi¢ao sao graus e como o modo de posicionamento do eixo de aplicagio ¢
rotatério, as unidades de movimento sao revolugoes. Entao, o valor da
Escala de posigao ¢ de 360 graus por revolugio.

O valor de velocidade ¢ a velocidade da aplicagao maxima em unidades de
posicio por segundo. Para este exemplo, a velocidade de aplicagio maxima
¢ dada como 6.000 graus por segundo.
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Use a seguinte equagao para calcular as Contagens escravas:

(44,000 contz;gens) . (360 graus )

rev. contagens
Contagem escrava = =2640 re\?
graus '
(6000 222
MAG
— Motion Axis Gear HCEM—
Slave Axis Axis_Ch00 | ...
Master Axis Axis_Application || HIDN2—
Mation Control Wrk_GearCh00
Direction 0 H_ER—
Ratio 0 HCIP D —
Slave Counts 2640
Master Counts ?
77
Master Reference Command
Ratio Format  Fraction_slave_master_counts
Clutch 0
Accel Rate 0
Accel Units Units per sec2

5. Calcule e configure o valor das Contagens mestres para a instrugio da
Engrenagem do eixo de movimento.

(Contagem mestre = Constante de conversao + Position Scale

Para este exemplo, a Constante de conversao para o eixo de aplicagio ¢ de
1.000 contagens de realimentagio por grau, que ¢ tipico quando a unidade
de posi¢ao do eixo ¢ graus.

O valor da Escala de posigao ¢ de 360 graus por revolugao.
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Uso da instrucao de saida

Use a seguinte equagao para calcular as Contagens mestres:

Contagem mestre = (]000 contagens )* (360 graus ) = 360,000 contagens

graus rev. rev.

Com esta configuracio, o seguinte ¢ verdadeiro:

MAG
— Motion Axis Gear H_EMN—
Slave Axis Axis_Ch00 | ...
Master Axis Axis_Application || HIDN—
Mation Control Wrk_GearCh00
Direction 0 H_ER>—
Ratio 0 HCIP D —
Slave Counts 2640
Master Counts 360000
Master Reference Command
Ratio Format  Fraction_slave_master_counts
Clutch 0
Accel Rate 0
Accel Units Units per sec2

e 360.000 contagens de realimentagao sao geradas pelo eixo de aplicagio para
cada revolugio do eixo de aplicagao.

e 2.640 contagens sao geradas pelo médulo de saida do encoder para cada
revolugao do eixo de aplicagio.

¢ Quando o cixo de aplicagao estd se movendo na velocidade da aplicacio
maxima de 6.000 graus por segundo, o médulo de saida do encoder gera
contagens na taxa de 44.000 contagens por segundo, que ¢ a taxa maxima
que a cAmera de varredura da linha pode captar imagens de linha.

IMPORTANTE  Uma instrugao de saida imediata deve ser aplicada apds aplicar a instru¢ao

imediata (|0T) add-on do médulo. Esta instrugdo € usada para transmitir os dados do Conjunto

58

de saida do médulo apés que a instrugdo add-on é executada. Se a instrugao de
saida imediata nao é aplicada, o desempenho do mddulo de saida do encoder é
afetado.

Apds concluir o ajuste de parimetro/configuragao para a instrugao na Tarefa de
evento de movimento, todos os dados do conjunto de saida ¢ atualizado pelo
CUP que vocé especificou.

IMPORTANTE 0 tag Update na instrucao de saida imediata deve corresponder ao tag
Output_Module_0 na instrucao add-on.
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Localize as falhas do Modulo de saida do encoder

Este capitulo fornece tabelas de localizacao de falhas e informacdes relacionadas
a0 seu mddulo de saida do encoder.

Tépico Péagina
Medidas de seguranca 59
Interprete os indicadores de status 60
(édigos de falha do médulo 61
Comportamento de falha do médulo 64
Erros de instrugdo add-on 65

Observe as seguintes precaugdes de seguranga quando quiser localizar as falhas de

seu mddulo de saida do encoder.

A

ATENGAO: Nao tente anular ou cancelar os circuitos de falha do médulo.

Vocé deve determinar a causa de uma falha e corrigi-la antes de tentar operar o
sistema. Se a falha ndo for corrigida, pode haver ferimentos pessoais e/ou danos
a0 equipamento devido a operacdo descontrolada da maquina.

A

ATENCAO: Forneca um terra para testar o equipamento (osciloscopio) usado na
localizagdo da falha. Falha ao aterrar o equipamento de teste pode resultar em
ferimentos pessoais.
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|nterprete os indicadores Consulte estas tabelas de localizagio de falhas para interpretar os indicador de
de status status do médulo de saida do encoder. Se uma condigio de falha persistir depois
da tentativa de localizd-la no seu sistema, entre em contato com seu representante
de vendas Rockwell Automation para uma assisténcia adicional.

Tabela 15 - Indicador de status do médulo

, . Condicao Status
Méddulo de saida do encoder ¢
status do Permanentemente s alp - )
| oo dulo apagado Néo hé alimentacdo aplicada ao médulo.
—O e status da rede Verde sélido 0 mddulo esta operacional. N&o existem falhas de dispositivo ou falhas. Se existe uma falha
_ de canal recuperdvel, 0 outro canal esté totalmente operacional.
Verde intermitente Em espera (0 mddulo ndo configurado).

Falha grava recuperavel 0 médulo detectou uma falha recuperavel, por exemplo, uma
Vermelho intermitente | configuracdo incorreta ou inconsistente. Outra condicdo levando a este status é que ambos
0s canais tenham falhas recuperdveis ou apenas um canal tenha uma falha irrecuperavel.

Falha grave irrecuperdvel 0 mddulo detectou uma falha irrecuperdvel do dispositivo ou

Vermelho sélido A - e
ambos os canais tém falhas irrecuperaveis.

Verde e vermelho

intermitente Autoteste 0 médulo executa o autoteste durante a energizaao.

Tabela 16 - Indicador de status do médulo com Falha do dispositivo

Status Falha

Vermelho sélido Falha de erro de tempo de execucdo
Vermelho sélido Clock Skew Fault

Vermelho sélido Clock Sync Fault

Vermelho intermitente Falha de endereco MAC ndo atribuida
Vermelho intermitente Duplicate IP Address Fault

Vermelho intermitente Falha de watchdog do controlador

Vermelho intermitente Falha de perda de conexdo com o controlador

Tabela 17 - Indicador de status do médulo com Falha do canal

Status Um canal Outro canal
Verde sdlido Falha de frequéncia Sem falha

- Falha de atualizacdo de
Verde sdlido posicao Sem falha
Verde sélido Falha interna Sem falha
Verde sélido Perda de energia de campo | Sem falha

- Falha de periodo de
Verde sélido atualizagio Sem falha
Vermelho sélido Falha interna Falha interna
Vermelho intermitente Todas as outras combinagao de falhas dos 2 canais
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Conectores Ethernet RJ45

=

Indicadores
de statusda
velocidade
do link

Indicadores
de status
do link/
atividade

Codigos de falha do

modulo

Tabela 18 - Indicador de status da rede

Condicao Status
z;;r;l:ggntemente Néo ha alimentagdo aplicada ao mddulo ou o endereco IP ndo esta configurado.

Verde intermitente

Nenhuma conexdo € estabelecida, mas o médulo obteve um endereco IP.

Verde sélido

A conexao é estabelecida e nenhum tempo limite ocorreu. Operagao normal.

Vermelho intermitente

Tempo-limite de conexdo. A conexdo para a qual o mddulo € o alvo atingiu o tempo limite.

Vermelho sélido

Endereco IP duplicado. O endereco IP especificado j& estd em uso.

Verde e vermelho
intermitente

Autoteste 0 mddulo executa o autoteste durante a energizaao.

Tabela 19 - Indicador de status da velocidade do link Ethernet

Condicao Status
Permanentemente .
apagado 10 Mbit
Fixo ligado 100 Mbit

Tabela 20 - Indicador de status de link/atividade Ethernet

Condicao Status
Permanentemente .

apagado Sem link

Fixo ligado Link estabelecido
Intermiténcia Atividade de rede

Consulte estas tabelas de localizacio de falhas para identificar as falhas, causas
potenciais e agoes adequadas para resolver a falha. Se a falha persistir depois da

tentativa de localiza-la no seu médulo de saida do encoder, entre em contato com
seu representante de vendas Rockwell Automation para uma assisténcia adicional.

Sempre que a falha ocorre, a seguinte informagio de status estd disponivel de
dentro do médulo:
¢ O indicador de status do médulo reflete a condi¢ao do mddulo. Consulte
Indicador de status do médulo na pégina 60 para condigdes e status.

e O mddulo cria uma entrada em um registro de falha interno. Acesse o
registro de falha através da interface do servidor Web. Consulte
Apéndice C na pagina 60 para mais informagoes.

e O mddulo lista a falha ativa mais recente na guia Home da interface do

servidor Web.

o Algumas das condig¢oes de falha sao indicadas em um membro de dados no
conjunto de entrada. Consulte Apéndice A na pagina 67 para mais

informacoes.
O registro de falha interno retém 25 registros e nao pode ser limpo.

Falhas graves irrecuperaveis requerem um ciclo de energizagao/desenergizacio ou
uma reinicializagio do mddulo. Se 0 médulo nio estd se comunicando com o
controlador, nio ¢ possivel uma reinicializagio do mddulo. Vocé pode reiniciar
falhas graves recuperdveis configurando FaultReset no conjunto de saida.
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Tabela 21 - Resumo do cddigo de falha

Tipo de cédigo de falha/
alarme

Descri¢ao

Falha de dispositivo

Uma condi¢do que impede o médulo de criar pulsos de saida em ambos os canais.

Falha de canal

Uma condicdo que impede 0 mddulo de criar pulsos de saida em um canal. 0 outro canal
ndo é afetado.

Alarme de dispositivo

Existe uma condicdo que pode impedir a operacao normal do médulo, mas néo resulta
em qualquer outra agao.

Alarme de canal

Existe uma condi¢do que pode impedir a operacdo normal de um canal, mas ndo resulta
em qualquer outra acdo. 0 outro canal ndo é afetado.

Tabela 22 - Cédigos de falha do dispositivo

Texto de falha na pagina
web

Membro de dados

Falha

Problema

Solugdes possiveis

Falha de erro de

0 firmware do mddulo encontrou um

« Desligue e ligue a tensdo de controle.
- Iniba e reinicie o inversor

RUNTIME ERROR FAULT <Name>:l:RuntimeErrorFault tempo de execucio ierrrreocgeetreén\:glo de execucdo .+ Retorne o modulo para reparo se a
P : falha continuar
« Desligue e ligue a tensdo de controle.
" A hora do controlador e a hora do « Iniba e reinicie o médulo
Clock Skew Fault <Name>:l:ClockSkewFault Clack Skew Fault sistema do mddulo ndo sao a mesma. | « Verifique a operacao do controlador e
do switch de Ethernet
0 reldgio local do médulo perdeu a . <
o sincronizagdo com o relégio do : Ver!ﬂque a conexdo Etheret
Clock Sync Fault <Name>:I:ClockSyncFault Clock Sync Fault e 25 « Verifique a operacdo do controlador
controlador e ndo pode sincronizar do switch de Fthernet
novamente no periodo alocado.
« Desligue e ligue a tensdo de controle.
UNASSIGNED MAC ADDRESS N/D Falha de endereco 0 endereco MAC esta faltando ou é + Resetar o médulo
FAULT MAC ndo atribuida invélido. + Retorne o médulo para reparo se a
falha continuar
Duplicate IP Address 0 madulo e outros dispositivos Selecione um endereco IP que ainda ndo
Duplicate IP Address Fault N/D Fault EtherNet na mesma sub-rede tém esteia em Uso ha redé
enderecos IP idénticos. )
+ Desligue e ligue a tensdo de controle.
Falha de watchdog do N/D Falha de watchdog | O processador falhou em atualizarem | « Atualize o firmware do médulo
controlador do controlador um certo periodo de tempo. « Retorne 0 mddulo para reparo se a
falha continuar
Falha de perda de I « Verifique a conexao Ethernet
EgyST IEEIIJ- IL‘TE R CONNECTION N/D €ONexao com o L\l:n(:li?:i?: S;(')Vce(l)ﬁ]s ??::ﬁ:glr ador « Verifique a operacao do controlador e
controlador ¢ : do switch de Ethernet
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Tabela 23 - Cédigos de falha do canal

Texto de falha na

pagina web Membro de dados Falha Problema Solugdes possiveis
Reinicie a falha do canal
Afrequéncia de saida foi limitada ao Limite | « Desligue e ligue a tensdo de controle
FREQUENCY FAULT <Name>:|:FrequencyFault Falha de frequéncia | de frequéncia por um tempo excedendo o Iniba e reinicie o médulo
FrequencyFaultLimitTime +Aumente o valor de
FrequencyFaultLImitTime
0 médulo ndo pode gerar os pulsos de : :)g;ligue ¢ I.ig.ue a tggsél\o de controle
" . p . +Iniba e reinicie o médulo
INTERNAL FAULT <Name>:I:InternalFault Falha interna i::}ci;:?:til:ﬁgamente ouhdumaperdade | Retorne o médulo para reparo se a
) falha continuar
« Remova a alimentacdo de campo de
. < 12 a 30 Vec com o tipo de sinal
’ %J;naa;gr{;(e(tle;lrlgftr;tjaﬂz(iggzggf ddee diferencial e reinicie a falha do canal
saida quando o tipo de sinal diferencial |~ %r;e;})e\;&ccalcltr)nrsr;t;%as (;1: Sci?]r;;%oede
e Perda de energia de é selecionado. PR e
FIELD POWER FAULT <Name>:|:FieldPowerFault campo . A fonte de alimentagio de campo de E:;n;lmagao (nica e reinicie a falha do
;g ?i32|\Q(e(fgrt;ifﬁgtaanodgﬂf:gdo otipo Remova a alimentagdo de controle,
selecionado ¢ conecte ou desconecte a alimentacdo
: de campo, depois reaplique a
alimentacdo de controle
Falha de atualizacdo 0 médulo ndo recebeu uma atualizagio da Limpe a falha de instrugdo add-on e
POSITION UPDATE FAULT | <Name>:l:PositionUpdateFault de nosicio instrucdo add-on por um tempo especifico. reinicie a falha do canal
posic Alinstrucdo add-on pode ter falhado. ’
- Fique off-line
" . Falha de periodode | O Periodo de atualizacdo bruta do canal é | - Reconfigure o Periodo de atualizacdo
UPDATE FERIOD FAULT | <Name>ipdatePerlodFauit atualizacao >32msou < 1ms. bruta no grupo de movimento
- Baixe o programa para o controlador
Tabela 24 - Cédigos de alarme do dispositivo
:ea,);‘:‘:;?;ha ha Membro de dados Alarm Problema Solugoes possiveis
0 reldgio local do médulo perdeu a
sincronizago com o reldgio do controlador | .o <
). por um curto espaco de tempo durante a Ver!flque a conexao Ethernet
Clock Sync Alarm <Name>:I:ClockSyncAlarm Clock Sync Alarm operagao sincrona. A perda de « Verifique a operacdo do controlador e do
sincronizagdo continuada resultard em uma switch Ethemet
falha.
s ) - « Verifique a conexdo Ethernet
. . . A variagdo de sincronizagao excedeu o by 5
Clock Jitter Alarm <Name>:I:ClocklitterAlarm Clock Jitter Alarm S A - Verifique a operacdo do controlador e do
limiar enquanto o médulo é sincronizado. switch de Ethernet
, « Verifique a conexdo Ethernet
Clock Skew Alarm <Name>:l:ClockSkewAlarm Clock Skew Alarm ﬁaf:)osrgodg rc]:)enst;);ador eahoradomdulo | | Verifique a operagdo do controlador e do
: switch de Ethernet
o . Diferenca de As chaves de endereco IP foram alteradas
IP ADDRESS MISMATCH | <Name>:l:IPAddressMismatch endereco IP apés a energizacio do modulo. Altere de volta as chaves de endereco IP
Tabela 25 - Codigos de alarme do canal
;‘;’;‘;gfﬂ?ﬁha na Membro de dados Alarm Problema Solugdes possiveis
Alarme de A frequéncia de saida excedeu o Limite de
FREQUENCY ALARM <Name>:I:FrequencyAlarm frequéndia frequéncia por um tempo menor que o Abaixar a frequéncia de saida
a FrequencyFaultLimitTime.
) « Fique off-line
;[))Iefr?:)edr:)ggede 0intervalo do pacote requisitado do « Reconfigure o periodo de atualizacdo

RPI UPDATE PERIOD
MISMATCH

<Name>:I:RPIUpdatePeriod

Mismatch

atualizacdo de
intervalo do pacote
requisitado (RPI)

médulo é maior que o periodo de
atualizacdo bruta do eixo associado com
este canal.

bruta ou o intervalo do pacote
requisitado do mddulo do grupo de
movimento

- Baixe o programa para o controlador.
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Com portamento defalha O comportamento de falha do médulo de saida do encoder, como definido na

Tabela 26, ¢ mostrado nas tabelas de comportamento de falha do dispositivo e

do mddulo

do canal.

IMPORTANTE 0 comportamento de falha do médulo nao € configurdvel na aplicacao Studio
5000 Logix Designer®.

Tabela 26 - Definicoes de acao de falha do médulo

Acao de falha

Definicao

Desabilita canal

0 canal com falha € desabilitado e nenhum pulso sai deste canal. 0 outro canal ndo é afetado.

Desabilita saidas

Ambos os canais sdo desabilitados e nenhum pulso sai de ambos os canais.

Tabela 27 - Comportamento de falha do dispositivo

Acao de falha
Texto de falha na pagina web Membro de dados Falha
Desabilita canal | Desabilita saidas
Da Falha de erro de tempo de

RUNTIME ERROR FAULT <Name>:I:RuntimeErrorFault execucio X
Clock Skew Fault <Name>:I:ClockSkewFault Clock Skew Fault X
Clock Sync Fault <Name>:I:ClockSyncFault Clock Sync Fault X

Falha de endereco MAC ndo
UNASSIGNED MAC ADDRESS FAULT N/D atribuida X
Duplicate IP Address Fault N/D Duplicate IP Address Fault X

Falha de watchdog do
Falha de watchdog do controlador N/D controlador X
CONTROLLER CONNECTION LOSS FAULT N/D Falha de perda de conexdo com X

o controlador

Tabela 28 - Comportamento de falha do canal
Acao de falha
Texto de falha na pagina web Membro de dados Falha
Desabilita canal | Desabilita saidas
FREQUENCY FAULT <Name>:I:FrequencyFault Falha de frequéncia X
INTERNAL FAULT <Name>:l:InternalFault Falha interna X
FIELD POWER FAULT <Name>:I:FieldPowerFault Perda de energia de campo X
POSITION UPDATE FAULT <Name>:I:PositionUpdateFault Falha de atualizagao de posicdo | X
UPDATE PERIOD FAULT <Name>:I:UpdatePeriodFault Falha de periodo de atualizacdo | X
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Localize as falhas do Mddulo de saida do encoder

Capitulo 5

Erros de instru¢ao add-on

Consulte esta tabela de localizagao de falhas para identificar erros de instrugao

add-on e possiveis solucoes para resolver o erro. Se o erro persistir depois da

tentativa de localizd-lo no programa, entre em contato com seu representante de
vendas Rockwell Automation para uma assisténcia adicional.

Tabela 29 - Erros de instrucdo add-on

Valordo erro | Descricao Solugdes possiveis
1010 A ssincronizacdo de tempo estd desabilitada. Permita a sincronizaco de tempo do controlador.
. s R ) . - « Verifique a conexdo Ethernet
Assincronizaao de tempo foi perdida. Se o controlador é um escravo do tempo, a sincronizagao de . p .
1011 tempo foi perdida por >60 segundos. Verifique a operagdo do controlador e do switch
Ethernet
« Diminua o Periodo de atualizacdo de base do
grupo de movimento
- . « Diminua o periodo de atualizacdo bruta
1012 Ocorreu uma sobreposicao de Tarefa de evento de movimento. associado com 0 eixo da aplicacao
« Realoque os eixos para outros processadores
Logix5000™
Consulte a Tabela 22 na pdgina 62 e a Tabela 23 na
1013 0 mddulo de saida do encoder conectado estd em um estado de falha. pagina 63 para obter os cddigo de falha de
dispositivo e de canal respectivamente.
1014 Configuragdo invalida do modo de Posicao no eixo do canal para o 1° canal. Configure o eixo do canal como linear.
1015 Configuracdo invdlida do modo de Posicao no eixo do canal para 0 2° canal. Configure o eixo do canal como linear.
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Observacoes:
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Apéndice A

Tipos de dados definidos

pelo modulo

Tabela 30 - Modulo de saida do encoder - Tags de entrada (especifico do médulo)

Defini¢ao de tag do madulo e tag da instrucao

add-on

Este apéndice fornece defini¢oes de tag do médulo e definigoes de tag da
instrucio add-on para uso ao configurar os parimetros do médulo de saida do

encoder.
Topico Pagina
Tipos de dados definidos pelo médulo 67
Definigdes de tag da instrugdo add-on 7

As tabelas a seguir listam e descrevem os tipos de dados definidos pelo médulo

para 0 mddulo de saida do encoder 2198-ABQE. Os tags do médulo observam as

convengdes de nome a seguir.

Neste exemplo, o nome do tag ¢ EncoderOutM:1.Ch00.State.

¢ EncoderOutM = nome do médulo de saida do encoder

e I=tipodetag

Os tipos de tag incluem: C (configuracao), I (entrada) e O (saida).

e ChO00 = niimero do canal do médulo

O médulo possui dois canais: Ch00 e Ch01.

e State = membro de dados

Neste exemplo, State representa o estado atual do canal.

Nome do membro Tipo Descricao Valores validos:
. < , 0=Idle
RunMode BOOL Indica o estado de operacdo do mddulo. <
1= Modo de operagao
- I I < 0 = Conexdo em execucao
ConnectionFaulted BOOL Indica se uma conexao esta em execucdo. - . ¢
1= Conexdo ndo executando
. - . P - 0 = Nenhum diagnéstico estd ativo
DiagnosticActive BOOL Indica se algum diagndstico estd ativo. ) g. L .
1= Um ou mais diagnésticos estdo ativos
0= 0mddulo ndo estd sincronizado e
. . , - ) nao pode oferecer uma saida valida.
CIPSyncValid BOOL Indica se o mddulo estd sincronizado com um 1588 mestre. P . L
1= 0 médulo estd sincronizado e pode
oferecer uma saida valida.
0= Um mestre do tempo valido no estd
) i 6 i si i 30 estd mais | temporizado.
CIPSyncTimeout BOOL Indica que o médulo foi sincronizado uma vez com um 1588 mestre, mas nao estd mais p

sincronizado por causa de um tempo limite.

1= Um tempo mestre valido foi
detectado, mas esta temporizado.
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Apéndice A

Definicdo de tag do mddulo e tag da instrugdo add-on

Tabela 30 - Modulo de saida do encoder - Tags de entrada (especifico do médulo) (Continuagao)

Nome do membro Tipo Descricao Valores validos:
Um contador que incrementa cada vez que uma condicdo de diagndstico distinta é
detectada e quando uma condicéo de diagndstico muda de detectada para nao -128...127
DiagnosticSequenceCount SINT detectada. 0 valor de 0 é ignorado, exceto durante a
- Definido como zero por reinicializacao de produto ou ciclo de energia. inicializacao do mddulo.
« Virade255(-1) a1, ignorando o zero.
) , . I < . 0= Falha ndo estd ativa.
RuntimeErrorFault BOOL 0 mddulo tem um erro interno de software. A comunicagdo pode ndo ser confidvel. -
1= Falha estd ativa.
0 reldgio local foi desajustado com o relégio Grandmaster por um tempo que excede o | 0= Falha ndo estd ativa.
ClockSkewFault BOOL i L
limite de falha. 1="Falha estd ativa.
0 reldgio local perdeu a sincronizacdo com o reldgio Grandmaster por um tempo 0 = Falha ndo estd ativa.
ClockSyncFault BOOL | excedendo o limite de falha. 1=Falha estd ativa.
0 reldgio local perdeu a sincronizaao com o reldgio Grandmaster por um tempo 0 = Alarme néo estd ativo.
ClockSyncAlarm BOOL 1 ycedendo o imite de falha. 1= Alarme estd ativo.
. Ocorreu flutuacdo entre o reldgio local e o relégio Grandmaster por um tempo 0 = Alarme néo estd ativo.
ClocklitterAlarm BOOL | excedendo o limite de alarme. 1= Alarme estd ativo.
0 reldgio local foi desajustado com o relégio Grandmaster por um tempo que excede o | 0= Alarme ndo estd ativo.
ClockSkewAlarm BOOL o L
limite do alarme. 1= Alarme estd ativo.
. 0s valores da chave do enderego IP foram alterados ap6s os médulos terem detectadoe | 0= Alarme ndo esté ativo.
IPAddressMismatch BOOL | ado os valores da chave para ajustar o endereco IP. 1= Alarme estd ativo.
0 = Sincronizado
1=Nao sincronizado
SyncStatus SINT 0 status de sincroniza¢do do médulo. 2 = Reldgio Grandmaster incorreto

3 = Reldgio desajustado
4 = Inicializando

Tabela 31 - Médulo de saida do encoder - Tags de entrada (especifico do canal)

Nome do membro Tipo Descricao Valores validos:

0 canal limitou a frequéncia de saida para o Frequency Limit por um periodode | 0="Falha ndo estd ativa.

Chox.FrequencyFault BOOL tempo excedendo o Frequency Limit Fault Time. 1=TFalha estd ativa.

. I . =Falha ndo estd ativa.

Chox.Fault BOOL Existe uma falha que desabilita o sinal de saida do canal. 0.="Falhana ] .a e
1=Falha estd ativa.

ChOx.Uncertain BOOL Detecta se existe um alarme que possa afetar adversamente o sinal de saida do 0 =Incerteza ndo estd ativa.

: canal ou se 0 mddulo ainda ndo foi sincronizado com o controlador. 1=Incerteza estd ativa.
. . =Falha ndo estd ativa.

ChOx.InternalFault BOOL Detecta se o canal possui um erro interno de hardware 0.="Falhana ; .a e
1=Falha estd ativa.
0= Uma fonte de alimentacdo externa
para saidas de terminacdo tnica é

) Detecta se uma fonte de alimentacio externa esta conectada. £ necessaria uma detectada.

Chx.FieldPower0ff BOOL fonte externa para suportar sinais de saida de terminagdo Gnica. 1= Uma fonte de alimentacio externa
para saidas de terminagdo Unica ndo é
detectada.

' Detecta se Signal Type e Field Power sdo compativeis. A energia Qe campo deve 0 = Falha nio est4 ativa.

ChOx.FieldPowerFault BOOL estar desconectada para um tipo de sinal de diferencial. A energia de campo deve 1= Falha esta ati

estar conectada para um tipo de sinal de terminacdo Gnica. = ralha esta ativa.
" 3 izaco ica imite | 0="Falha ndo esté ativa.

Chox PositionUpdateFault BOOL Detecta se o canal ndo recebeu atualizacdes de posicao do controlador para o limite est

de tempo. 1=Falha esté ativa.
) Detecta se o periodo de atualizacdo do eixo sendo emulado neste canal esté forada | 0= Falha ndo estd ativa.

ChOx.UpdatePeriodFault BOOL capacidade do médulo. 1 = Falha est4 ativa.

T~ - . - 0 = Alarme ndo estd ativo.

ChOx.FrequencyAlarm BOOL Detecta se 0 canal esta limitando a frequéncia de saida ao Frequency Limit. .
1= Alarme estd ativo.

o Detecta quando o intervalo do pacote requisitado (RPI) da conexdo do médulo é 0= Diferenca ndo estd ativa.

ChOx.RPIUpdatePeriodMismatch | BOOL maior que o periodo de atualizacdo do eixo sendo emulado neste canal. 1= Diferenca esté ativa.
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Definicdo de tag do mddulo e tag da instrugao add-on

Apéndice A

Tabela 31 - Modulo de saida do encoder - Tags de entrada (especifico do canal) (Continuagao)

Nome do membro Tipo Descricao Valores validos:
Uma pulsagao do contador para confirmar que a instrucao add-on estd recebendo |
Chox.UpdatelD SINT atualizagoes do canal, 128...127
0 = Inicializando
1=Emespera
. 2 ="Parado
Chox.State SINT Estado operacional do canal.
3 =0perando
4 = (om falha grave
5=Com falha secundéria
Indica se o sinal de saida do canal estd rastreando a entrada da posicdo. Isto é 0=A Sa(ijda ndo Zsté rastreando a
- ) sempre verdadeiro para o método de partida Incremental. E verdadeiro para o posi¢do de entrada
ChOx.PositionlrackingStatus BoOL método de partida Absolute uma vez que o sinal de saida tenha sido pego paraa | 1= A saida esté rastreando a posicdo de
posicao de entrada. entrada
Chox.RelativePosition DINT Indica a posicdo atual do canal dentro da resolugdo do canal. 0...(Resolution -1)

Tabela 32 - Modulo de saida do encoder - Tags de saida (especifico do médulo)

Nome do membro Tipo Descricao Valores validos:
Identificaa porcdo de desajuste do reldgio que é permitida entre o hordrio doreldgiolocal | 31 31
LocalClockDffset DINT2] e 0 hordrio do relégio Grandmaster. 2.
GrandMasterClockID SINT[8] | Identificador do local do reldgio Grandmaster na rede. -128...127
Tabela 33 - Médulo de saida do encoder - Tags de saida (especifico do canal)
Nome do membro Tipo Descricao Valores validos:
ChOx.OutputEN M BOOL Habilita ou desabilita os pulsos de saida do canal. 0= S!na!s de Sal,da e“?" desatyhtados
1= Sinais de saida estao habilitados
Aplica-se apenas para o Método de partida Absolute. Um valor de 0 pausa a 0 = Pausa os sinais de saida absolutos
Chox.StartAbsPositionOutput BOOL geracdo de pulsos assim que a saida absoluta tenha sido iniciada. Um valor de 1 1= Inicia/continua os sinais de saida
inicia ou continua a geragdo de pulsos. absolutos
. Uma transicdo de 0 para 1 ajusta a RelativePosition para 0. Isto ndo altera os pulsos | 0= Sem alteracdo
Chox SetZeroPostion BOOL 1 de saida. e apenas referencia novamente a RelativePosition. 1= Ajusta para a posicio de zero
Uma transicdo de 0 para 1 ajusta a posicao do marcador para RelativePosition 0 = Sem alteracio
Chox.SetMarkerPosition BOOL dentro de Resolution do canal. Isto altera o local do marcador dentro de Resolution . -
do canal. 1= Ajusta a posicdo do marcador
0 Uma transicdo de 0 para 1 restaura quaisquer falhas do canal. Uma falha de canal | 0= Sem alteracdo
ChOx FaultReset BOOL serd reafirmada se a condicdo de causa da falha permanecer. 1 = Restaura as falhas do canal
0] Uma pulsagao do contador para confirmar que o canal estd recebendo atualizagdes | _
(hOx.UpdatelD SINT da instrucao add-on. 128...127
) Identifica o periodo de atualizacdo de Motion Group, em microssegundos (Ls),
ChOx.UpdatePeriod INT para 0 ¢ixo sendo emulado por este canal. 1.000...32.000
Chox.MotionTaskCycleStartTime m DINT[2] | Identifica o hordrio em que a tarefa de movimento iniciou. 22 .(231-1)
- m A porcao inteira do dltimo comando de posicao recebido do controlador, em 331 931
Ch0x.CommandPositionInt DINT contagem do planejador. 27027
- m A porcdo fraciondria do Gltimo comando de posicao recebido do controlador, em . .
Ch0x.CommandPositionFrac REAL contagem do planejador. Min REAL. . .Max REAL

(1)  Estes tags sdo controlados na instrucdo add-on e ndo devem ser sobrescritos.
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Definicdo de tag do mddulo e tag da instrugdo add-on

Tabela 34 - Mddulo de saida do encoder 2198-ABQE - Tags de configuracao

Nome do membro Tipo Descricao Valores validos:
=l I
Chox.StartupMethod SINT Identifica 0 método de partida para o canal. 0=Incrementa
1=Absolute
. ) 0=Digital AqB
Ch0x.EncoderType SINT Identifica o tipo de encoder para o canal. 1= Step/Direction
i . i ) 0 = Differential
Chox.SignalType SINT Identifica o tipo de sinal para o canal. 1 = Single-ended
Identifica a posicdo do pulso do marcador dentro da resolugdo do canal. Este parametro
Chox.MarkerPosition DINT aplica-se apenas ao protocolo AgB digital. A unidade de pardmetro é contagem de saida | 0...(Resolution -1)
do encoder (1 contagem = 1 borda de sinal).
Identifica o tempo limite de falha em milissegundos (ms) para a Falha de frequéncia.
0 canal relata a Falha de frequéncia quando a mudanca de posicao da entrada requer uma
Chox.FrequencyLimitFaultTime | DINT frequéncia de saida que excede o Limite de frequéncia do canal por um tempo excedendo | 1...1.000.000
este limite de tempo.
0 valor padrao é de 10.000 ms.
Ajusta o limite de frequéncia da saida do canal em Hz. A frequéncia de saida é limitada
quando alteracdes na posicdo de entrada necessitam uma frequéncia de saida que exceda | O tipo de sinal determina a faixa
este limite. Este limite também define o valor limiar da Falha de frequéncia e do Alarme | para este limite.
- de frequéncia. Para saidas diferenciais, a faixa é
Chor.FrequencyLimit DINT O mddulo relata a Falha de frequéncia quando a frequéncia de saida estd neste limite | limitada de 0 a 1.000.000 Hz
por um tempo excedendo o valor de FrequencyLimitFaultTime definido para o canal. | para saidas de terminacdo tnica, a
« 0 Alarme de frequéncia é definido onde quer que a frequéncia de saida esteja limitada | faixa é limitada de 0 a 400.000 Hz
aeste valor.
Identifica o niimero de contagens de saida por unidade desejada do cliente. Este é
também o niimero de contagens de saida para gerar repetidamente o pulso do marcador
) para o canal. Este valor deve ser um inteiro mdltiplo de 4 para criar adequadamente o
Chox.Resolution DINT 4...1.000.000.000

pulso do marcador e configurar o médulo.
« 0 valor padrao é de 8.000.
« Este valor ndo pode ser nulo.
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Apéndice A

Defini¢oes de tag da
instrucao add-on

Instruction para seu médulo de saida do encoder.

Tabela 35 - Tags de configuracao da instru¢ao add-on do médulo de saida do encoder

Consulte estas defini¢oes de tag da instru¢io add-on ao configurar a Add-On

Tag

Descri¢ao

Valores de exemplo

Dvc_2198ABQE_2CH

Tag da instrudo add-on (criado na etapa 2 de Criara o tag da instrucao add-on na pdgina 47).

Wrk_EncoderOutputM1

Ref_MotionGroup

Nome do grupo de movimento

MGO1

Ref_AxsCh00 Eixo do canal para o canal 0 (criado na etapa 1 de Configurar o eixo do canal na pagina 43). Axis_Ch00

Ref_AxsCh01 Eixo do canal para o canal 1 (criado na etapa 1 de Configurar o eixo do canal na pagina 43). Axis_Ch01
Nome do médulo configurado na Arvore de configuragdo de E/S (criada na etapa 4 de Configurar o Médulo de

Ref_Module saida do encoder na pdgina 37). EncoderOuth1

Inp_Module_| Estrutura de dados do conjunto de entrada do mddulo configurado EncoderOutM1:l

Out_Module_0 Estrutura de dados do conjunto de saida do médulo configurado EncoderQutM1:0

Tabela 36 - Tags de comando e status da instru¢ao add-on do médulo de saida do encoder

Tag

Descricao

(md_Reset m

Reinicia as falhas de instrucdo add-on.

(md_ChoxpoE (M @

Ajusta o bit OutputEN do canal.

(md_Choxpop (M @

Reinicia o bit OutputEN do canal.

Cmd_ChOxReset Mm@

Reinicia as falhas de canal do mddulo.

Sts_EO

Indica que a instrucdo add-on habilitou a saida da linha de programa. Fornece uma indicacdo visivel do bit EnableOut para uso durante a

programacdo.
Sts_EN Indica que a instrucdo add-on estd sendo varrida.
Sts ER Indica que um erro ocorreu na instrugdo add-on. Quando Sts_ER é ajustado, o cddigo de erro estd no tag Sts_ERR na estrutura de dados do tag

da AOL. Consulte uma lista de erros de instrucdo add-on na Tabela 29 da pagina 65.

Sts_ModuleConnected

Indica que a conexdo entre o controlador e 0 médulo foi estabelecida.

Sts_ModuleReady

Indica que 0 mddulo esta conectado, sincronizado e pronto para operagdo.

Sts_ChOxReady @

Indica que o canal esta pronto para operacdo.

Sts_ChoxPOE @

Indica que a instrucdo add-on habilitou a saida do pulso do canal.

(1) Tag ajustado por programacdo pelo usudrio.
(2) 0tag existe para o Canal A e o Canal B.
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Observacoes:
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Apéndice B

Escala do sistema

Relacoes de parametro de escala

Use este apéndice para ajudd-lo a entender os calculos envolvidos na determinagao
do pardmetro Conversion Constant.

Topico Pagina
Escala do sistema 73
MAG Ratio Format = Real 74
MAG Ratio Format = Fraction 76

Os itens a seguir afetam a relagio de escala entre o eixo de aplicagio e os sinais de
saida do médulo de saida do encoder.

¢ Configuragio de escala do eixo de aplicagio

¢ Configuracio de escala do eixo de canal

e Valor da relacao de instrucaio MAG

Instrugdes de movimento sio programadas em unidades de posi¢ao que sio
definidas pelo usudrio. Os membros dos dados de posi¢io do tag do eixo estdo nas
unidades do usudrio. O planejador de movimento opera em contagens de
movimento ¢ implementa conversoes entre as unidades do usudrio e as contagens
de movimento usando o parAmetro Conversion Constant.

IMPORTANTE  Compreender o ConversionConstant para movimento virtual e integrado sobre
eixos de rede EtherNet/IP é fundamental para a capacidade de definir a relagdo
de escala entre o eixo de aplicacao e os sinais de saida do mddulo.

Contagem de movimento

Constante de conversao = — — —
Unidades de posicao do usudrio

Para eixos virtuais, vocé pode definir o ConversionConstant no aplicativo
Studio 5000 Logix Designer”> Axis Properties>guia Conversion.

DICA  As contagens de movimento sao chamadas de contagens de
realimentacdo para um eixo virtual.

Figura 21 - Axis Properties>guia Conversion

P Axis Properties - Axis_Ch01

Geneual__[_Motion Planner I Units | Conversion E__Homnng_l_Dmarnics__l___'l'ag |
Positioning Mode: Linear v

Conversion Constant: ~ 1000.0 Feedback Counts/1.0 Position Units
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Apéndice B Relagdes de parametro de escala

MAG Ratio Format = Real

74

O sistema do médulo de saida do encoder nao recebe a posi¢ao nas unidades de
posicao definidas pelo usudrio, ele recebe a posi¢ao na contagem de movimentos.
A AOI pega a posigao do eixo escravo na contagem de movimentos do tag de eixo
e a transfere para 0 médulo. O médulo aplica a posi¢ao do eixo escravo
diretamente enquanto ocorre a contagem da saida do encoder. Portanto, vocé
deve entender as relagoes de escala a fim de configurar a relagio MAG e definir
uma constante de conversao adequada no eixo escravo para obter a escala desejada
do sistema.

Vocé pode configurar a instrugio MAG nos formatos de relagao de fragio ou real.
O método usado para definir a escala do médulo ¢ diferente, dependendo do
formato da relacio MAG.

O planejador opera em contagem de movimentos, nao em unidades do usuério,
entao ele usa a representagio interna da relagio MAG que possui unidades de
contagem de movimentos. O planejador converte a relagio definida pelo usuario
de unidades do usudrio para contagem de movimentos usando a constante de
conversao mestre ¢ escrava. O valor da relagao no planejador ¢ mostrado na

Equagio 1.

Equacao 1

(c
MAG.ratio.pIanner:( S

* MAG.ratio.user
(st )

Em que:
e MAG.ratio.user = relagio MAG inserida pelo usudrio
(unidades escravas do usudrio/unidades mestre do usudrio)

e MAG.ratio.planner = relagio MAG usada no planejador de movimento
(contagem escrava de movimento/contagem mestre de movimento)

o CCyg1 = constante de conversio mestre (contagem de movimento/
unidade do usudrio)
e CCgpy = constante de conversio escrava (contagem de movimento/

unidade do usudrio)

Quando o planejador executa a instrugao MAG, ele converte a posi¢ao mestre de
unidades do usudrio para contagem de movimentos usando a constante de
conversao mestre. Depois ele aplica a relagio MAG para calcular a posi¢ao escrava
nas contagens de movimentos. Finalmente, ele converte a posi¢ao escrava de volta
para unidades do usudrio usando a constante de conversao escrava. A Equacio 2
mostra este calculo da posicao escrava em unidades do usudério.

Equacao 2

SLV Posyyy = MST Posyyy * (Cyy * (———MAG'“’(tC"S"LS'a"””)

Em que:
e SLV Posyy; = posicio escrava em unidades do usudrio

e MST Posyyyy = posi¢ao mestre em unidades do usudrio
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No entanto, o sistema do mddulo de saida do encoder obtém a posi¢ao escrava nas
contagens de movimentos. A Equacio 3 mostra o calculo deste valor. A Equacio 3
¢ quase idéntica & Equacio 2, exceto que a Equacio 3 omite a divisao final pela
constante de conversao escrava que converte de contagem de movimentos para
unidades do usudrio. O planejador fornece este valor para o sistema no tag do eixo.

Equagao 3
SLV Posyc = MST Posy; » (Cysr * MAG.ratio.planner

Em que:

SLV Posyc = posigio escrava em contagem de movimentos

Substituindo a Equacio 1 na Equacio 3 obtemos a posicao escrava como uma
fungao da relacio MAG inserida pelo usudrio.

o .
SLV Posyc = MST Posyy * (Cyysr = Cyer * MAG.ratio.user

Vocé pode simplificar esta equagao cancelando o termo CCy g1 no numerador e

no denominador.

SLV Posyc = MST Posyy * (Cgy * MAG.ratio.user

Finalmente, a Equacio 4 mostra o resultado ap6s resolver para a relagio entre a
posi¢io mestre em unidades do usudrio e a posigao escrava em contagem de
movimentos. A Equacio 4 mostra que a escala de saida do médulo ¢ determinada
pela constante de conversao do eixo do canal usado como uma interface para a
instrugio add-on e a relagio MAG. A relagaio MAG possui uma limitagao de faixa.
Consulte o arquivo de ajuda na aplica¢io Logix Designer para saber mais detalhes.

Equacao 4

SLV Posyc

————— = ((5y + MAG.ratio.user
MST POSUU

IMPORTANTE A Equacdo 4 é uma relacdo critica a ser usada para definir a escala de saida do
médulo quando MAG Ratio Format é definido como Real.
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MAG Ratio Format =
Fraction

76

A relagio MAG ¢ expressa como uma fragio (numerador e denominador),
diretamente em contagem de movimentos, nao em unidades do usudrio. Como o
planejador opera em contagem de movimentos, nenhuma conversao de unidades
do usudrio para contagem de movimentos ¢ necessaria. Isto elimina a conversio
mostrada na Equacio 1 quando MAG Ratio Format = Real.

Quando o planejador executa a instrugao MAG, ele converte a posi¢ao mestre de
unidades do usudrio para contagem de movimentos usando a constante de
conversao mestre. Depois ele aplica a fragio MAG para calcular a posi¢ao escrava
em contagem de movimentos. Finalmente, ele converte a posi¢ao escrava de volta
para unidades do usudrio usando a constante de conversao escrava. A Equacio 5
mostra este calculo da posicao escrava em unidades do usudrio.

Equacao 5
contagem MAG.SLV
SLV Posyy =MST Posyy * (Cyst * (contagemm)
oy
Em que:

e MAG.SLV counts = fragio de MAG escrava inserida pelo usudrio
e MAG.MST counts = fragio de MAG mestre inserida pelo usudrio

e CCyg1 = constante de conversio mestre (contagem de movimento/

unidade do usuario)

e CCgy = constante de conversio escrava (contagem de movimento/

unidade do usudrio)

e SLV Posyy = posi¢ao escrava em unidades do usudrio

e MST Posyyy = posi¢ao mestre em unidades do usudrio

No entanto, o sistema do mddulo de saida do encoder obtém a posicao escrava nas
contagens de movimentos. A Equacio 6 mostra o célculo deste valor. A Equacio 6
¢ quase idéntica & Equacio 5, exceto que a Equacio 6 omite a divisao final pela
constante de conversao escrava que converte de contagem de movimentos para
unidades do usudrio. O planejador fornece este valor para o sistema no tag do eixo.

Equagao 6

SLV Posyc = MSTP Contagem MAG.SLY
05y =MSTPosyy * Clygr » contagem MAG.MST

Em que:

SLV Posyc = posigao escrava em contagem de movimentos
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Finalmente, a Equacio 7 mostra o resultado ap6s resolver para a relagio entre a
posicao mestre em unidades do usudrio ¢ a posicao escrava em contagem de
movimentos. A Equacio 7 mostra que a escala de saida do médulo ¢ determinada
pela constante de conversao do eixo de aplicacao e os valores da fragaio MAG.

Equacao 7

SLV POSM(
MST POSUU

contagem MAG.SLV
= Wygr contagem MAG.MST

)

IMPORTANTE A Equacdo 7 é uma relacdo critica a ser usada para definir a escala de saida do
mddulo quando MAG Ratio Format é definido como Fraction.

Quando o MAG Ratio Format ¢ definido como Fraction, vocé deve determinar a
constante de conversio do eixo de aplicagio. Para um eixo virtual, isto estd na guia
de conversagao das propriedades do eixo. Para movimento integrado sobre eixos
de rede EtherNet/IP, o parAmetro Conversion Constant pode ser definido
diretamente por vocé, mas ¢ mais comumente definido pelo controlador. O valor
de Conversion Constant esta localizado em Axis Properties>Scaling category na
aplicagao Logix Designer. Clique em Properties para visualizar o valor do
pardmetro Conversion Constant. O Conversion Constant pode também ser
acessado usando a instrugao SSV. Veja a Figura 22 na pagina 77 e a Figura 23 na
pdgina 78 para saber como navegar em Axis Properties na aplicagio Logix
Designer e visualizar a constante de conversao.

Figura 22 - Axis Properties>Scaling Category

-

% Axis Properties - CIP_axis

Categories:
General
= Motor
: -Mode
Analyzer
Motor Feedback
Hookup Tests
i Polarity
— Autotune
- Load
Backlash
Compliance
Friction
E -Observer
‘- Position Loop
Velocity Loop
Acceleration Loop
Torque/Cument Loop
Planner
- Homing
— Actions
Drive Parameters
Parameter List
Status
i Faults & Alarms
L Tag

Pois State:

Manual Tune...

" Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units

Load Type: Direct Coupled Rotary  ~
Transmission
1 1
Actuator
<none:
1.0 Millimeter/Rev
1.0 Millimeter
Scaling
Units: Position Units
Scaling: 1.0 Position Units per 10
Travel
Mode: Unlimited = |
1.0 1
[] Soft Travel Limits
Safety State:

oK |

Cancel
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Figura 23 - Axis Properties>Scaling Category>Motion Axis Parameters

@ Auxis Properties - CIP_auis |?'@@
Motion Axis Parameters
Parameter Group: [SCﬁ'lg i
Motor Feedback Name | Value Unit -
Sealing ‘ActuatorDiameter 10
- Hookup Tests ActuatorDiameterlUnit Milimeter
----- Polarity ActuatorLead 10
..... Atotune ActuatorLeadUnit MillimeteriRey
& Load m e
Backlash nversionConstant 1000000.0 | Motion Counts/Posiion Units |
Compliance mm
MotionR i 1000000 | Motion Counts/Motor Rev
Control Scaling| :
Motor 3
g 1.0 |Motor Rev
f 1.0 |Position Units:
PositionUnits Position Units |
Positi ind 1000000 | Motion Counts/Unwind Cycle
1.0 |Unwind Cycles
indhi 1.0 | Position Units
|| Scaling: From Calculator
|| SoftTravelLimitChecking Noj
SoftTravelLimitNegative ll.DrPoeﬂun Units
SoftTravelLimitPositive D.D|Posiion Units -
Auis State Safety State:
Manual Tune ok | [ Cancel Aoply
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Apéndice C

Visao geral

Interface do servidor web

O médulo de saida do encoder 2198-ABQE suporta uma interface de servidor
web para geracio de relatdrios de status comuns, registro de falhas e atributos de
configuracio de rede.

Topico Pagina
Visdo geral 79
(ategoria Home 80
(ategoria Diagnostics 81
(ategoria Fault Logs 84

A interface do servidor web ¢é acessada através de uma conexio Ethernet entre o
modulo de saida do encoder ¢ seu microcomputador. O médulo possui um
endereco IP, por exemplo, http://192.168.1.1 com o tltimo octeto configurado
no médulo. Vocé pode acessar a interface do servidor web com os navegadores
Microsoft Internet Explorer (versao 6.0 ou posterior) ou Mozilla Firefox
(versao 4.0 ou posterior).

Para ajustar o enderego IP de seu mddulo de saida do encoder, consulte o

Apéndice D iniciando na pdgina 85 para mais informagoes.

(Categorias de interface do servidor web

A Tabela 37 descreve como as categorias sio organizadas na interface do
servidor web.

Tabela 37 - Categorias de interface do servidor web

Categorias principais Subcategorias Pagina
Home 80
Device Information 81
Network Settings 82
Diagndsticos
Ethernet Statistics 83
Network Statistics 84
Fault logs 84
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Categoria Home Na guia Home, vocé pode monitorar muitas das caracteristicas do inversor de
frequéncia.

Figura 24 - Guia Home

WRLEE Encoder Output Emulator [ E R
[ Home \{
Home
D Diagnostics Device Information
S raut Logs Device Name Encoder Output Emulator
Device Model : 2198-ABQE
Resources
Device Serial No : 0 Visit AB.com for additional
Status 00:FREQUENCY FAULT 01:FREQUENCY FAULT Information
Ethernet Address (MAC) : F4:54:33:ED:4B:A4
IP Address : 192.168.1.111
FW Version : T4
Uptime : 27 days, 20 h:28 m:23 s
Copyright © 2015 Rockwell Automation, Inc. All Rights Reserved.

Tabela 38 - Recursos da guia Home

Nome do campo Status Descri¢ao

Nome do dispositivo Nome do médulo definido pelo usuario.

Device Model Ndmero de catdlogo Allen-Bradley®.
Em espera A conexao com o controlador ndo é estabelecida.
conectando A conexdo com o controlador é estabelecida.

Status **xx%¥FAULT (ALARM) 0 médulo detectou um alarme ou falha do dispositivo.

0 médulo detectou um alarme ou falha do canal.

: 3(1) xx + 00: xxxx indica falha do canal/alarme com Ch00
« 07:xxxx indica falha do canal/alarme com Ch01
Endereco MAC Ethernet Enderego de hardware do Controle de acesso de midia (MAC)
Ethernet IP Address Endereco IP do mddulo
FW Version Completa a revisdo do firmware
Uptime Tempo cumulativo com alimentacdo de controle aplicada
Recursos Link para http://ab.rockwellautomation.com/
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Categoria Diagnostics

A categoria Diagnostics inclui varias guias para monitoramento do médulo,
rede e status do sinal.

Device Information

Na guia Dev. Info, vocé pode monitorar os dados que possam auxiliar a
localizagao de falhas do médulo.

Figura 25 - Diagnostics>guia Dev.Info

LR Encoder Output Emulator S

[ Dev.nfo N\ metset N Eth.stat \J NetStat
Home
Diagnostics Device Information
[ij Device Information Device Status: Major Recoverable FLT
E] Network Settings Channel 00 Status: Major faulted
m Ethernet Statistics Channel 01 Status: Major faulted
m Network Statistics
Fault Logs Copyright @ 2015 Rockwell Automation, Inc. All Rights Reserved.
Fault Log

Tabela 39 - Recursos da guia Device Information

Nome do campo | Status Descri¢ao
Self Testing 0 mddulo estd executando a rotina de autoteste. Apds conclusdo, o status muda para Standby.
Em espera A conexao ndo estd estabelecida ou 0 médulo ndo estd sincronizado com o controlador.
Em operacdo A conexao esta estabelecida e o dispositivo estd sincronizado com o controlador.
Device status Major Recoverable FLT Ocorreu uma falha grave recuperavel. Por exemplo, ocorreu uma falha em uma ou ambos os canais

Major Unrecoverable FLT

Ocorreu uma falha grave nao recuperdvel. Por exemplo, ocorreu uma falha ndo recuperével no dispositivo ou uma falha
interna em ambos os canais.

Minor Recoverable FLT

Ocorreu uma falha secundéria recuperdvel. Por exemplo, ocorreu um alarme em um ou ambos os canais ou ocorreu um
alarme em um canal e uma falha no outro canal.

Channel 00 Status

Status da saida A.

Channel 01 Status

Status da saida B.
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Network Settings

Na guia Net. Set, vocé pode monitorar o ajuste de parAmetros da rede

EtherNet/IP.

Figura 26 - Diagnostics>guia Net. Set

RS Encoder Output Emulator P ocksell

| Devinfo N[ Met.Set W[ Eth.Stat N Net.Stst
[ ome
Diagnostics Ethernet Settings
m Device Information MAC Address : F4:54:33:ED:4B: A4
[ nctwork Settings 1P Address : 192.168.1.111
Ethernet Statistics Gataway : 192.168.1.1
Metwiork Statistics Subnat Mask : 255.255.255.0
Gl Fault Logs
Fault Log
Ethernet Port 1 Ethernet Port 2
Link Status : Link Up Link Status : Link Up
Autonegotiation Status : Complatad Autonegotiation Status : Complatad
Speed : 100 Mbps Speed : 100 Mbps
Duplex : Full Duplex : Full

Copyright @ 2015 Rockwell Automation, Inc. All Rights Reserved.

Tabela 40 - Recursos da guia Network Settings

Nome do campo | Subnome do campo Descri¢ao
Ethernet Address (MAC) (Eme(r)ego de hardware do Controle de acesso de midia
Ethernet Settings IP address Endereco IP do inversor de frequéncia
Gateway Endereco IP do conversor de protocolos padrao
Subnet mask Subnet mask
! - Link para baixo - Nao conectado
estado dolink « Link para cima - Conectado
Autonegotiation Status Iéti}]se(:re‘esttatus de negociacdo do objeto do link de
Ethernet Port.x " W
+ 10 Mbps
SPEED . 100 Mbps
« Full Duplex
Duplex - Half Duplex

(1) Aplica-se as portas Ethernet 1e 2.
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Ethernet Statistics

A guia Enet. Stat exibe contagens que auxiliam na localizagio de falhas de
problemas de rede EtherNet/IP. Os contadores de interface refletem o estado dos
pacotes recebidos e transmitidos para o endereco MAC local, mas nio inclui
pacotes que percorrem a chave, destinados a outro dispositivo.

Figura 27 - Diagnostics>guia Enet. Stat

LR EE Encoder Output Emulator i

| Dev.nfo ] met.Set W Eth.Stat % Net.Stat
Homa
Diagnostics Ethernet Port 1
Device Information Enablad : Yes
Metviork Sattings Speed 100 Mbps
[0 Ethernet statistics Duplex : Full Duplex

Network Statistics
Fault Logs
(9 Faute Log

Autonegotiation Status :

Media Counters Port 1
Alignment Errors :

FCS Errars :

Single Collisions :
Multiple Collisions :
Excessive Collisions

Frame Too Lang :

Interface Counters Port 1
In Octets =

In Unicast Packats :

In Non-Unicast Packets :

In Errors :

Out Octets :

‘Out Unicast Packets :

Out Non-Unicast Packets :

‘Out Errors :

Autonegotiation completed

SN = =) = BN =

450023532
33832
59244

o
2857308917
609932
24702

o

Copyright © 2015 Rockwell Automation, Inc. All Rights Reserved.

Ethernet Port 2
Enabled :

Speed :

Duplex :
Autonegaotiation Status :

Media Counters Port 2
Alignment Errors :

FCS Errors :

Single Collisions :
Multiple Collisions :
Excessive Collisions :

Frame Too Long :

Interface Counters Port 2
In Octets :

In Unicast Packats :

In Mon-Unicast Packets :

In Errors

Out Octets :

‘Out Unicast Packets :

Out Non-Unicast Packats @

Qut Errors @
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Network Statistics

A guia Net. Stat exibe conexdes e contagens que auxiliam na localizacio de falhas

de problemas de rede EtherNet/IP.

Figura 28 - Diagnostics>guia Net. Stat

CRIERCIEE Encoder Output Emulator P ol b

Dev.Info % Net.Set % Eth.Stst % MNet.Stat
Home
Diagnostics NetStat
[ bevice tnformation Protacol State Local Address Remote Address
[ Network Settings a: TR LISTEN 0.0.0.0:80 0.0.0.0:0
[ ethernet Statistics 1:Tcp TIME-WAIT 192.168.1.111:80 15 Addresses
[ netvrork statistics 2: TP ESTABLISHED 192.168.1.111:80 192.168.1.252:36715
Fault Logs 3: TP LISTEN 192.168.1.111:44818 0.0.0.0:0
[ Fautt Log T — 0.0.0.0:219 E
T —— LR S —
ewe 0.0.0.0:44818 E
E 192.168.1011:2222 00 -
CIP Stats
Currant Connections: 1
Connaction Limit: 128
Connaction Opens: 778
Connaction Open Errors: 711
Connaction Closes: 64
Connection Closs Errors: 0
Connection Timeouts: 2

Copyright € 2013 Rockwell Automation, Inc. All Rights Reserved.

A guia Fault Log oferece acesso as tiltimas 25 falhas registradas pelo médulo.
A falha mais recente esta listada na parte superior.

Categoria Fault Logs

Figura 29 - Fault Logs>guia Fault Log

Fault Log
Home
Diagnostics Fault Log (Most Recent on Top) (Real Time)
[: Fault Logs

1. CipTime(GMT): Tue Jan 19 03:14:07 2038 Uptime: 27days, 20 h:19 m:46 s CumulativeUptime: 128 days, 3 h:45 m:355 01:FREQUENCY FAULT

2. CipTime(GMT): Tue Jan 19 03:14:07 2038 Uptime: 27days, 20 h:19 m:46 s CumulativeUptime: 128 days, 3 h:45 m:355 00:FREQUENCY FAULT

Copyright @ 2015 Rockwell Automation, Inc. All Rights Reserved.

Tabela 41 - Recursos da guia Fault Logs

Nome do campo Descri¢ao
CIPTime(GMT) 0 hordrio no reldgio Grandmaster quando a falha ocorreu.
Uptime 0 tempo cumulativo entre aquele Gltimo momento que a alimentacéo de controle

foi aplicada e 0 momento que a falha ocorreu.

0 tempo cumulativo entre a primeira vez que a alimentacdo de controle foi aplicada

CumulativeUptime
P e 0 momento que a falha ocorreu.

Fault text Texto descrevendo a condicdo de falha.
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Apéndice D

Visao geral

Ajuste do Endereco IP da rede

Este apéndice descreve opgoes para o ajuste de pardmetros do endereco IP de seu
modulo de saida do encoder.

Topico Pagina
Visao geral 85
Habilitagdo do DHCP em seu mddulo 86
Ajuste do endereco IP da rede com o servidor DHCP 89
Restabelecer o médulo para o ajuste de fabrica 93

As seguintes ferramentas estao disponiveis para ajuste de pardmetros de endereco
do protocolo de internet (IP) da rede:

¢ Chaves rotativas no mddulo de saida do encoder. As chaves sao para ajuste
de parimetro do ultimo octeto do endereco IP estdtico 192.168.1.xyz na
rede privada. Consulte Ajuste das chaves rotativas do endereco IP na

pagina 35 para mais informagdes.

e Servidor do protocolo de configuracao dindmica de host (DHCP).
O servidor de DHCP ¢ um servidor auténomo que vocé pode usar para
ajustar um enderego IP quando um endereco diferente de 192.168.1.xyz ¢
necessario para sua rede. O servidor de DHCP ajusta o enderego IP do
médulo e outros pardmetros de Transport Control Protocol (TCP).

IMPORTANTE 0 mddulo de saida do encoder nao suporta o protocolo Bootstrap.

e O software RSLinx" pode ser usado também para ajustar o endereco IP,
mas neste exemplo, o software RSLinx ¢ utilizado para habilitar o DHCP.

O médulo de saida do encoder ¢ enviado com a seguinte configuragio:
e As chaves rotativas sao ajustadas em 999
e O DHCP esta desabilitado

¢ Programado de fabrica para um enderego IP estdtico 192.168.1.1,
conversor de protocolos 192.168.1.254 ¢ méscara de sub-rede

255.255.255.0

IMPORTANTE 0 DHCP estd desabilitado por padrao no lancamento inicial do médulo com
versdo do firmware 1.4.11. No entanto, espera-se que o DHCP esteja habilitado e
que o conversor de protocolos programado de fabrica esteja definido para
0.0.0.0 em versdes posteriores do firmware.
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Habilitagao do DHCP em Vocé deve habilitar o DHCP antes de usé-lo para ajuste do enderego IP em seu
seu modulo modulo de saida do encoder.

Siga estas etapas para habilitar o DHCP no médulo.

1. Inicie seu software RSLinx.
A caixa de didlogo RSLinx Classic Gateway se abre.

2. Nabarra de ferramentas, clique no icone RSWho.

File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help

For Help, press F1 ] | 11/23/16 [03:18PM

3. Nabarra de ferramentas, clique no icone Configure Drivers.

File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help

For Help, press F1 | | 11/23/16 |03:18PM
A caixa de didlogo Configure Drivers aparecerd.
3% = X
4
55 File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help mmm
3| % $(8| 8| ¥
s H
5 Configure Drivers _E - X
=5 i } B
— Available Driver Types: Tl
se
~] | AddNew... | I
 [1784102DHP for DH+ devices Hep |
RA5-232 DF1 devices
Ethertet/IP Drive
L -485 devices Status
DF1 Poling Master Driver ) Confiqure...
1784-PCIC(S) for ContralMet devices —
DF1 Slave Driver
DH485 UIC devices Startup... |
"irtual Backplane [SoftLogixB8ux, USB)]
DeviceMet Drivers [1770-KFD SDNPT drivers) Start |
SLC 500 (DH485) Emulator driver
Remate Devices via Ling Gateway -
stop |
Delete |
For Help, press F1 | [11/23716 [03:21PM

4. No menu Available Drive Types, escolha EtherNet/IP Driver.
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5. Clique em Add New.
A caixa de didlogo Add New RSLinx Classic Driver aparece.

s ic - B
a5 File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help
5| & £19) @] |
-
E Configure Drivers - | P = =
E.. ]
r~éveailable Driver Types: ]
Close
|ElherNetJ’IP Driver Li Add New... | —l
Help
i~ Configured Drivers:
| Add New RSLinx Classic Driver e
Mame and Descri -
Choose a name for the new driver. K
(15 characters maximumn)
Cancel
| |4B_ETHIP-1 |4| =
L _] v,
For Help, press F1 [ ! [11/23/16 [03:201PM
6. Digite um nome para seu novo driver e clique em OK, ou apenas clique em
OK para aceitar o nome padrio.
Neste exemplo, o driver padrao foi aceito. A caixa de didlogo Configure
driver: AB_ETHIP-1 aparece.
30 - e
<
&5 File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help [-[=][x]

(
Configure driver: AB_ETHIP-1 [

= EtherNet/IP Settings |

@ Browse Local Subnet " Browse Remote Subnet

192 1631 122

192 153531

For Help, press F1 : ] | ] | 11}’23}'16 T03:21PM 4

Se o seu microcomputador possui multiplas portas de rede, a caixa de
didlogo EtherNet/IP Setting aparece.

7. Selecione a porta que estd conectada a sub-rede do seu médulo de saida do
encoder.
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8. Clique em OK.
O driver EtherNet/IP estd operando.

; - a0
\Q\ x
as File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help iH I:CT!:".
& 4| 5|8 lie] %)

IF"C _ —

| Configure Drivers Sy

E_I

i~ Available Driver Types:

|EtherNet/IP Driver ~| Add New... |

i~ Configured Drivers:

Hﬁmﬁ aud Descrotion
AB_ETHIP-1 &-B Ethemet RUNNING Running

For Help, press F1 ] [ [ 11/23116 [03:21PM

9. Clique em Close.
O modulo aparece sob o driver EtherNet/IP.
DICA 0 mddulo nem sempre aparece imediatamente.

=5 File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help =& %]

=] &| 518 || ¥

¥ Autobrowse

|ﬂ—n 1| Browsing - node 192.168.1.1 found

EQ Workstation, APCNOPCBPG45W1
E% Linx Gateways, Ethernet
E|§'5 AB_ETHIP-1, Ethernet 19216811 192.168.1.103

i g] 192.168.1.1 Fncader Oidnit Emuilatar 7108 AROE 2198-ABQE 1756-EM2T...

@ f 19216811  Remove

Driver Diagnostics

Configure Driver

Security...
Device Properties
Meodule Statistics

Module Configuration

For Help, press F1 [11/23/16 [03:25PM
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10.

Clique com o botio direito do mouse no mddulo e escolha Module
Configuration.

A caixa de didlogo 2198-ABQE Configuration se abre.

.
AB_ETHIP-1\192.168.1.1 2198-ABQE Configuration (e
| General | Port Configuration | Advanced Port Configuration | Network |
Network Configuration Type
@ Use DHCP to obtain network configuration.
Use BOOTP to obtain network config
IP Address: 192 1
Network Mask: 255 255 2555l
Gateway Address: 192 168 . 1 . 254
Primary Name n o
Server: = = = =
Secondary Name = = = =
Server: N - - -
Domain Name:
Host Name: NTEGRITY1
Status: Network Inteface Configured

[ ok J[ Cancel J[ spy J[ Hep |

11.
12.
13.
14.

Clique na guia Port Configuration.

Em Network Configuration Type, selecione Dynamic.
Clique em OK.

Desligue e ligue o médulo.

Se as chaves rotativas estiverem ajustadas para um valor de 000 ou de
2552999, o mddulo inicia a enviar solicitagoes de DHCP.

Ajuste do enderego IPda  Vocé pode usar o servidor DHCP para ajustar o enderego IP do médulo se as

rede com o servidor DHCP

seguintes condigdes existirem na energizagao:

e As chaves rotativas do mddulo nao estao ajustadas para um nimero valido,

por exemplo, 000 ou de 255 a 999 (exceto 888, que ¢ usado para
reconfigurar o médulo para o ajuste de fébrica).

O DHCP esta habilitado
Para habilitar o DHCP no médulo de saida do encoder, consulte

Habilitagaio do DHCP em seu médulo na pagina 86 para mais
informacoes.

Vocé pode acessar o servidor DHCP de um desses locais:
e Programs>Rockwell Software’>BOOTP-DHCP Server

e Diretério de ferramentas no CD de instala¢io Studio5000°
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Figura 30 - Como o endereco IP do médulo de saida do encoder é ajustado

Energizacdo do médulo

Sim

Chaves ajustadas
entre 001 e 2547

0DHCP
estd habilitado?

0 mddulo usa o i
endereco IP que estd 0 modulo requer o
armazenado em endereco do servidor
meméria ndo volatil. DHCP/BOOTP
0 médulo tem um enderego IP.

IMPORTANTE  Antes de iniciar a ferramenta de DHCP, certifique-se de que vocé tem o endereco
de hardware (MAC) do modulo de saida do encoder. 0 endereo de hardware
estd na placa de identificacao (lado esquerdo do médulo) em um formato similar
ao sequinte; F4-54-33-ED-4B-BY9.

Siga estas etapas para ajustar o endere¢o IP do médulo usando o DHCP.
Neste exemplo, o BOOTP DHCP EtherNet/IP Commissioning Tool ¢ utilizado.

1. Aplique alimentag¢io no mddulo de saida do encoder.

2. Inicie o software da ferramenta BOOTP/DHCP.

3. No menu Tools, selecione Network Settings.

i 2N
File | Tools | Help
] - s
| Metwork Settings
= Add Relation
E

: - dress Hostname
Clear Discovery History 1

Delete Relation

Enable BOOTP/DHCP

Disable BOOTP/DHCP

Reset Module's Network Settings to Factory Defaults
Properties

——y

e BOOTP/DHCP| Disable BOOTP/DHCP
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File Tools Help

A caixa de didlogo Network Settings aparece.

Network Settings =

Defaults

Subnet | 255 . 255 . 255 . O
Gateway: | 192 0168 . 1 . 1

Pimay | 0 . 0 . 0 . 0

Seconday | 0 . 0O . 0 . O

Domain |

Reset Defaultsl ( oK } Cancel |

4. Digite a sub-rede da rede.

Os campos Gateway address, Primary and/or Secondary DNS address e
Domain Name sao opcionais.

5. Clique em OK.

O painel Discovery History aparece com os enderecos de Ethernet (MAC)
de todos os médulos com solicitagses DHCP ou BOOTP.

6. Selecione os enderecos que correspondem ao seu médulo e vé para a etapa.

Se 0 seu mddulo nao estd listado, clique em Add Relation.

Add Relation l Discovery History Clear History

Ethernet Address [MAC] | Type hr:min:sec]| # | IP Address Hostname |
F4:5 11
90:B1: . . - - A

Entered Relations

Ethernet Address (MAC) | Type | IP Address Hostname | Description |
~ Emors and wamings  Relations
| Unable to service DHCP request from F4:54:33:ED:4B:B3. ‘ 0 of 256

Aparecerd a caixa de didlogo Nova Entrada.

- - ~
New Entry — ﬂ

Ethernet Address |F4:54:33:ED:4B:EIS
P| 192 . 168 . 1 . 111|

Hostname: I

I Desciiption: | |
=

7. No campo Ethernet Address, digite o endere¢o do médulo Ethernet
(MAC).

8. No campo IP, digite um enderego IP de sua escolha.
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9. Clique em OK.

O painel Discover History aparece com o endereco Ethernet de seu
modulo listado.

O campo Error and Warnings mostra Sent xxx.xxx.xxx to Ethernet address

IYIYIYIY DY

File Tools Help

Add Relation Discovery History Clear History

Hostname

F4:54:33:ED:4B:B9  DHCP 14:09:13 17 192.168.1.111
90:B1:1C:81:2B:95 DHCP 18:07:22 5

Entered Relations

Ethernet Address (MAC) | Type | IP Address [ Hostname | Description
F4:54:33:ED:4B:B9 DHCP 192.168.1.111

mors and warmings  Relations
Sent 192.168.1.111 to Ethemet address F4.54:33:.ED:4B:B9 | 1 of 256

10. Salve o endereco IP no seu médulo.

11. Clique com o botao direito sobre o enderego Ethernet do médulo no
painel Entered Relations e selecione Disable BOOTP/DHCP.

File Tools Help

Add Relation | Discovery History Clear History

Ethernet Address [MAC]: Type | (hrmin:sec)| # | IP Address Hostname

90:B1:1C:81:2B:95 DHCP 14:09:54 6
F4:54:33:ED:4B:B9 DHCP 14:09:13 17 192.168.1.111

Delete Relation | Entered Relations  Enable BOOTP/DHCP|  Disable BOOTP/DHCP
Ethernet Address [MAC) | Type

IP Address

Hostname | Description

F4:54:33:ED:4B:B9 DHCP
Add Relation
Delete
Enable BOOTP/DHCP
e —
Disable BOOTP/DHCP l
i~ Erors and wamings { Reset Module's Network Settings to Factory Defaults
. Unable to service DHCP request from 90:B1:1C:81 2 Properties

IMPORTANTE  Se ndo desabilitar o BOOTP/DHCP antes da proxima energizacdo,
0 médulo limpa a configuragdo do IP atual e comeca a enviar
solicitagdes de DHCP novamente.

92 Publicagdo da Rockwell Automation 2198-UMO003A-PT-P, Dezembro de 2016



Ajuste do Endereco IPdarede  Apéndice D

O campo Errors and Warnings confirma o comando de desabilitar.

File Tools Help

Add Relation | Discovery History Clear History

Ethernet Address [MAC) | Type @ [hrimin:sec] # | IP Address Hostname

90:B1:1C:81:2B:95 DHCP 14:09:54 6
F4:54:33:ED:4B:B9 DHCP 14:09:13 17 192.168.1.111

Delete Relation | Entered Relations  Enable BOOTP/DHCP| Disable BOOTP/DHCP

Ethernet Address (MAC) | Type | IP Address
F4:54:33:ED:4B:B9 DHCP 192.168.1.111

Hostname | Description

 Emors and warmings  Relations
[Dizable DHCP] Command successful | 1 of 256

No préximo ciclo de energia, 0 médulo usa a configuragao atribuida nas
etapas anteriores e nao ativa uma nova solicitacalo DHCP.

Restabelecer o modulo Para restabelecer o médulo para o ajuste de fébrica, ajuste as chaves rotativas como
para o ajuste de fabrica

888 ¢ energize o controle do mddulo.

Quando as chaves estao ajustadas como 888 durante uma energizagao,
um médulo se comporta da seguinte maneira:

e Retorna ao ajuste de fébrica (endereco IP estatico 192.168.1.1)
¢ Cessaa comunica¢io em todas as portas de comunicagio
¢ O indicador de status do médulo muda para vermelho piscante

¢ O indicador de status da rede muda para desligado

Altere os ajustes da chave para o valor apropriado para sua rede antes de energizar.
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Observacoes:
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Diretrizes da Uniao
Europeia

Certificados EC

Este apéndice fornece informagao sobre a certificagio do mddulo de saida do
encoder.

Para as certificagdes de produto disponiveis atualmente na Rockwell Automation,
va para
http://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview. page.

Para todas as declaracdes de conformidade (DoC) disponiveis atualmente na
Rockwell Automation, v4 para
http://www.rockwellautomation.com/global/certification/ce.page.

Se este produto estiver instalado dentro da Unido Europeia ou nas regiées EEC e
tiver a marca CE, as regula¢oes a seguir se aplicam.

Conformidade CE

A conformidade com a diretriz de baixa tensio e com a diretriz de
compatibilidade eletromagnética (EMC) ¢ demonstrada pelo uso das normas
European Norm (EN) harmonizadas publicadas pelo Official Journal of the
European Communities. O circuito Safe Torque-Off estd em conformidade com
as normas EN quando instalado de acordo com as instrugdes encontradas neste
manual.

Diretriz EMC

Esta unidade ¢ testada para atender a Diretriz 2004/108/EC do Conselho sobre
compatibilidade eletromagnética (EMC) usando estas normas, no todo ou
em parte:

EN 61800-3 — Sistemas de acionamento da alimentagao elétrica com
velocidade ajustavel, Parte 3 — Norma EMC do produto incluindo os
métodos de teste especificos

O produto descrito neste manual ¢ destinado a0 uso em um ambiente industrial.

As Declaragoes de Conformidade CE estio disponiveis on-line em

http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/certification/
overview.page.
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Observacoes:
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Suporte da Rockwell Automation

Use os recursos a seguir para acessar informagdes de suporte.

Artigos da Knowledgebase, videos tutoriais,
Centro de suporte técnico perguntas frequentes, bate-papo, férum do usudrio | https://rockwellautomation.custhelp.com/
e notificacdes de atualizacdes do produto.

Numeros de telefone do suporte

técnico local Localize o niimero de telefone para seu pais. http://www.rockwellautomation.com/global/support/get-support-now.page

Encontre o cédigo de discagem direta para seu
Codigos de discagem direta produto. Use o cédigo para que sua chamada va http://www.rockwellautomation.com/global/support/direct-dial.page
diretamente para o engenheiro de suporte técnico.

Instrugdes de instalagdo, manuais, folhetos e dados

técnicos http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page

Literature Library

— Obtenha ajuda para saber como os produtos
E:ﬂf:ﬂ:ﬁﬁ:foﬁ'(’;%ggo ¢ interagem, consulte recursos e capacidades e http://www.rockwellautomation.com/global/support/pcdc.page
encontre o firmware associado.

Comentarios sobre a documentacao

Seus comentérios irdo nos ajudar a melhorar a documentagio. Caso tenha sugestoes de melhoria deste documento,
preencha o formuldrio How Are We Doing? em

http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/du/ra-du002_-en-e.pdf.

A Rockwell Automation mantém as informagoes ambientais atualizadas dos produtos no site em
http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/about-us/sustainability-ethics/product-environmental-compliance.page.

Allen-Bradley, CompactLogix, ControlLogix, GuardLogix, Kinetix, Logix5000, PanelView Plus, POINT /0, PowerFlex, Rockwell Automation, Rockwell Software, RSLinx, Stratix, Studio 5000 e Studio 5000 Logix Designer, sao marcas
comerciais da Rockwell Automation, Inc.

As marcas comerciais que ndo pertencem a Rockwell Automation sao propriedade de suas respectivas empresas.
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