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Partendo dal menù visualizzazioni, tramite il tasto P e i tasti freccia raggiungere i  parametri di funzionamento della seriale
raggruppati nel menù 5. SERIAL COMUNICAT.

Questo manuale è valido per tutti gli inverter della serie 400: 400A, 400F, 400R, 400W
Questo manuale è allegato al manuale base  codice MANU.400S :
" Manuale d'installazione e uso: INVERTER SERIE 400 / MOTORI VETTORIALI SERIE G  ".
La ROWAN ELETTRONICA s.r.l. declina ogni responsabilità per eventuali inesattezze contenute nel presente manuale,
dovute ad errori di stampa e/o di trascrizione. Si riserva inoltre il diritto di apportare a proprio giudizio e senza preavviso le
variazioni che riterrà necessarie per il miglior funzionamento del prodotto.
Per i dati e le caratteristiche riportate nel presente manuale è ammessa una tolleranza massima di ±10%, salvo indica-
zioni diverse.
Gli schemi applicativi contenuti nel presente manuale sono indicativi e vanno perfezionati dal Cliente secondo le proprie
esigenze. Questo manuale è aggiornato alla versione firmware: 502XX.00

Sono possibili le seguenti selezioni:
DISABLE
Disabilita il bus di campo RS485 (collegato ai morsetti 50, 51) che utilizza il protocollo MODBUS e mantiene in reset le
periferiche interessate; azzera la gestione ricezione e trasmissione dei messaggi.
ENABLE
 Abilita il bus di campo RS485 (collegato ai morsetti 50, 51) che utilizza il protocollo MODBUS .

Se il par.5.1 è impostato in ENABLE, le modifiche dei parametri della trasmissione seriale del menù 5.2 non vengono
attivate. Per renderle operative bisogna reimpostare manualmente il par. 5.1 in DISABLE e poi in ENABLE, oppure
spegnere e riaccendere l'inverter. Il parametro gestito in seriale è scrivibile solo con ID EEPROM, ed ha effetto solo se si
spegne e accende l'inverter.

ENABLE  MODBUS
5.1

Localizzazione dei parametri d'impostazione della comunicazione

Descrizione  parametri

Abilita e disabilita la trasmissione seriale MODBUS.
Ininfluente per la gestione della comunicazione con i moduli ANYBUS.

Avvertenze

Attenzione !

PARAMETRI DI IMPOSTAZIONE DELLE
PORTE DI COMUNICAZIONECap.1

Localizzazione delle porte di comunicazione seriale degli inverters serie 400

Gli inverters della serie 400 possono essere gestiti in seriale
contenporaneamente tramite  2 porte di comunicazione:
- Modbus RTU: sempre disponibile (su morsettiera)
- Modulo di comunicazione su richiesta con la scheda opzionale B404S.C
  con i seguenti protocolli disponibili:  CANopen, PROFIBUS DP-V1, MODBUS TCP/IP, EtherCAT,PROFINET
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ADDRESS
5.2.2

BAUD RATE
5.2.3

PARITY
5.2.4

BIT STOP
5.2.5

RESET  ERR. COUNT
5.2.6

INACTIVITY TIME
5.2.7

Imposta l'indirizzo seriale dell'inverter

Imposta la velocità di trasmissione in bps.

Abilita/disabilita il controllo di parità del singolo carattere e il tipo di parità.

Permette di resettare il conteggio degli errori di comunicazione visualizzati
nelle variabili 2.1.43 LAST TWO ERR COM e 2.1.44 COUNT ERROR COM

Imposta il numero di bit di  stop del singolo carattere.

Abilita/disabilita il controllo temporizzato di attività della linea seriale.

Campo d'impostazione da 1 a 247.

Possibilità di scelta tra i seguenti valori: 115200, 76800, 57600, 38400, 19200, 9600, 4800, 2400, 1200.

Sono possibili le seguenti selezioni:
NONE = Disabilita il controllo di parità del carattere
EVEN = Abilita il controllo di parità PARI del carattere
ODD = Abilità il controllo di parità DISPARI del carattere

Campo d'impostazione da 1 a 2.

Sono possibili le seguenti selezioni:
NO = Non resetta il conteggio degli errori di comunicazione.
YES = Resetta il conteggio degli errori di comunicazione. Per resettare, premere P, selezionare YES lampeg-
giante con i tasti freccia e poi ripremere P; la selezione YES resterà visualizzata per 2 secondi e dopo tornerà
automaticamente la selezione NO.

Campo d'impostazione: da 0.00 a 30.00s.
Se si imposta 0.00s o 30.00s, il controllo viene escluso. Se si imposta un valore da 0.01s a 29.9s si attiva il
controllo; se dall'ultimo messaggio valido del master passa il tempo impostato senza che ne arrivi un'altro,
l'inverter si blocca con il fault 40 LOST COMMUNICATIONS. All'alimentazione dell'inverter il controllo
temporizzato viene tenuto comunque disattivo, verrà attivato solo dopo l'arrivo del primo messaggio valido dal
master.

PROTOCOL
5.2.1

Sono possibili le seguenti selezioni:
MODBUS = Abilita la trasmissione seriale per il protocollo MODBUS
ROWAN = Abilita la trasmissione seriale per il protocollo MODBUS personalizzato da ROWAN ELETTRONICA
Il protocollo ROWAN è praticamente uguale al MODBUS RTU. I due protocolli si differiscono solo per il metodo di
controllo dei byte del messaggio; il protocollo MODBUS RTU usa l'algoritmo CRC16 e 2 byte di controllo, mentre
ROWAN lo XOR con 1 solo byte di controllo. Per ulteriori approfondimenti consultare Uff.Tecnico Rowan EL.
MODBUS F = Abilita la trasmissione seriale per il protocollo MODBUS con risposta veloce ai messaggi master.

Abilita il tipo di protocollo per lo standard RS485

MODBUS CONFIG.
5.2.

Contiene i parametri di impostazione della comunicazione seriale
MODBUS.

PARAMETRI DI IMPOSTAZIONE DELLE
PORTE DI COMUNICAZIONE

Cap.1
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ANYBUS ADDRESS
5.3.1

Campo d'impostazione da 0 a 124.
Impostando l'indirizzo a 0 la seriale viene disabilitata.

Indirizzo dell'inverter  in CANOPEN (Node-ID), PROFIBUS DP-V1,
Modbus TCP/IP

ANYBUS CONFIG
5.3.

Contiene i parametri di impostazione della comunicazione per i moduli
opzionali (AnybusCompactCom)

PZD1 READ
5.3.2.1

Scegliere l'indirizzo PROFIBUS della word da LEGGERE ciclicamente nelle tabelle del Cap.5

CYCLIC CONFIG.
5.3.2

Contiene i parametri di configurazione della trasmissione CICLICA per il
PROFIBUS DP-V1,  CANOPEN , Modbus TCP/IP, EtherCAT

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA1 da leggere

PZD2 READ
5.3.2.2

Come par.5.3.2.1 PZD1 READ

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA2 da leggere

PZD3 READ
5.3.2.3

Come par.5.3.2.1 PZD1 READ

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA3 da leggere

PZD4 READ
5.3.2.4

Come par.5.3.2.1 PZD1 READ

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA4 da leggere

PZD5 READ
5.3.2.5

Come par.5.3.2.1 PZD1 READ

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA5 da leggere

PZD6 READ
5.3.2.6

Come par.5.3.2.1 PZD1 READ

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA6 da leggere

PZD7 READ
5.3.2.7

Come par.5.3.2.1 PZD1 READ

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA7 da leggere

PZD8 READ
5.3.2.8

Come par.5.3.2.1 PZD1 READ

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA8 da leggere w

PARAMETRI DI IMPOSTAZIONE DELLE
PORTE DI COMUNICAZIONE

Cap.1
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PZD1 WRITE
5.3.2.9

Scegliere l'indirizzo PROFIBUS della word da SCRIVEREciclicamente nelle tabelle del Cap.5

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA1 da scrivere

PZD2 WRITE
5.3.2.10

Come par.5.3.2.9 PZD1 WRITE

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA2 da scrivere

PZD3 WRITE
5.3.2.11

Come par.5.3.2.9 PZD1 WRITE

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA3 da scrivere

PZD4 WRITE
5.3.2.12

Come par.5.3.2.9 PZD1 WRITE

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA4 da scrivere

PZD5 WRITE
5.3.2.13

Come par.5.3.2.9 PZD1 WRITE

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA5 da scrivere

PZD6 WRITE
5.3.2.14

Come par.5.3.2.9 PZD1 WRITE

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA6 da scrivere

PZD7 WRITE
5.3.2.15

Come par.5.3.2.9 PZD1 WRITE

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA7 da scrivere

PZD8 WRITE
5.3.2.16

Come par.5.3.2.9 PZD1 WRITE

Indirizzo PROFIBUS della word PROCESS DATA8 da scrivere

PARAMETRI DI IMPOSTAZIONE DELLE
PORTE DI COMUNICAZIONE

Cap.1

DHCP Option
5.3.3.1

Sono possibili le seguenti selezioni:
DISABLE  = server DHCP disabilitato, i parametri di rete devono essere impostati manualmente.
ENABLE  = server DHCP abilitato, i parametri di rete sono acquisiti automaticamente;l'indirizzo IP autoacquisito
viene visualizzato nella var.2.1.54 IP ADDRESS. Attenzione! Dopo aver alimentato l'inverter - in alcuni casi -
potrebbe essere necessario togliere e reinserire il collegamento ethernet per acquisire l'indirizzo IP dalla rete.

ETHERNET PARAM
5.3.3

Contiene i parametri di configurazione  per  il collegamento alla rete
ETHERNET

Abilita/disabilita l'utilizzo del server DHCP

IP Field1
5.3.3.2

Parametro di rete:  INDIRIZZO  IP,  impostazione del 1°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo IP = 192.168.1.100, in questo caso il 1° campo è il numero 192

IP Field2
5.3.3.3

Parametro di rete:  INDIRIZZO  IP,  impostazione del 2°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo IP = 192.168.1.100, in questo caso il 2° campo è il numero 168
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PARAMETRI DI IMPOSTAZIONE DELLE
PORTE DI COMUNICAZIONE

Cap.1

IP Field3
5.3.3.4

Parametro di rete:  INDIRIZZO  IP,  impostazione del 3°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo IP = 192.168.1.100, in questo caso il 3° campo è il numero 1

IP Field4
5.3.3.5

Parametro di rete:  INDIRIZZO  IP,  impostazione del 4°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo IP = 192.168.1.100, in questo caso il 4° campo è il numero 100

NETMASK Field1
5.3.3.6

Parametro di rete:  NETMASK,  impostazione del 1°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo NETMASK = 255.255.255.0, in questo caso il 1° campo è il numero 255

NETMASK Field2
5.3.3.7

Parametro di rete:  NETMASK,  impostazione del 2°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo NETMASK = 255.255.255.0, in questo caso il 2° campo è il numero 255

NETMASK Field3
5.3.3.8

Parametro di rete:  NETMASK,  impostazione del 3°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo NETMASK = 255.255.255.0, in questo caso il 3° campo è il numero 255

NETMASK Field4
5.3.3.9

Parametro di rete:  NETMASK,  impostazione del 4°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo NETMASK = 255.255.255.0, in questo caso il 4° campo è il numero 0

GATEWAY Field1
5.3.3.10

Parametro di rete:  GATEWAY,  impostazione del 1°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo GATEWAY = 192.168.1.100, in questo caso il 1° campo è il numero 192

GATEWAY Field2
5.3.3.11

Parametro di rete:  GATEWAY,  impostazione del 2°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo GATEWAY = 192.168.1.1, in questo caso il 2° campo è il numero 168

GATEWAY Field3
5.3.3.12

Parametro di rete:  GATEWAY,  impostazione del 3°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo GATEWAY = 192.168.1.1, in questo caso il 3° campo è il numero 1

GATEWAY Field4
5.3.3.13

Parametro di rete: GATEWAY,  impostazione del 4°campo

Campo d'impostazione da 0 a 255.
Esempio indirizzo GATEWAY = 192.168.1.1, in questo caso il 4° campo è il numero 1

Assegna un comando per l'attivazione del comando di marcia LOCAL

Campo d'impostazione: REMOTE, I2 , I3, I4, I5, I6, I7, I8, I9, I10, I11, I12, I13, I14, ENABLE
REMOTE = Comando OFF e nessun ingresso digitale assegnato. Comando ON possibile solo con il relativo flag seriale.
I2.....I14 = Assegnazione del comando all'ingresso digitale selezionato (in OR con il relativo flag seriale).
ENABLE = Comando sempre ON.
Se il comando è ON allora la marcia è possibile SOLO da ingresso digitale I1, indipendentemente dal comando seriale di
marcia.

IN LOCAL RUN
5.4 REMOTE
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Il protocollo MODBUS RTU stabilisce la comunicazione asincrona tra un dispositivo MASTER (plc, pc, ecc. ecc.)
e più dispositivi SLAVE (in questo caso gli inverter della serie 400) collegati tramite interfaccia RS485 tipo
HALF-DUPLEX (trasmissione e ricezione non possono essere simultanei) con collegamento a 2 fili.
Solo il master può interrogare gli slave i quali possono solo rispondere.

Ogni singolo carattere del messaggio è composto nel seguente modo:
1 bit di start, 8bit per i dati, 1 bit per la parità, 1 o 2 bit di stop
Negli inverter serie 400 il tipo di parità e il numero di bit di stop oltre sono programmabili.
Allo stesso modo si può scegliere la velocità di trasmissione tra i seguenti baudrate:
1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600, 76800, 115200.

Per ogni messaggio corretto del master  di scrittura o lettura, è previsto un messaggio di risposta dello slave (ad
eccezione del messaggio BROADCAST).
L'integrità dei dati scambiati tra master e slave viene verificata tramite l'algoritmo CRC16.
Se lo slave verifica un CRC non corretto annulla il messaggio di risposta al master.

Il messaggio master/slave contiene l'indirizzo univoco dello slave da interrogare compreso tra 1 e 247; un mes-
saggio del master con indirizzo 0, è un messaggio BROADCAST che determina la stessa operazione di scrittura
per tutti gli slave collegati nel bus.
In questo caso gli slave non produrranno nessun messaggio di risposta.

Il messaggio master/slave contiene il CODICE della FUNZIONE richiesta allo slave .
Il protocollo modbus prevede parecchie funzioni ma negli inverter serie 400 sono attive solo le seguenti:
- LETTURA  DI 1 O PIU' WORD (CODICE FUNZIONE=03H)
- LOOPBACK DI UNA WORD (CODICE FUNZIONE=08H)
- SCRITTURA DI 1 O PIU' WORD (CODICE FUNZIONE=10H)

Se il master invia allo slave un messaggio con delle istruzioni non corrette, il protocollo prevede una risposta
dello slave contenente un codice di errore (MODBUS EXCEPTION CODE).
Gli inverter della serie 400 sono programmati per comunicare al master i seguenti codici di errore :
- ILLEGAL FUNCTION (Modbus exception code=01H)
- ILLEGAL DATA ADDRESS (Modbus exception code=02H)
- ILLEGAL DATA VALUE (Modbus exception code=03H)
- SLAVE DEVICE BUSY (Modbus exception code=06H)

Il protocollo modbus prevede un tempo minimo di inattività tra i messaggi pari a 3.5 volte il tempo di un carattere.
L'inverter 400 considera comunque un messaggio finito quando passa un tempo di inattività superiore a 1.5 char.

Informazioni più approfondite sullo standard modbus si possono avere visitando il sito http://www.modbus.org

ozziridnI
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itaD CRC opmeT *
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tratS 7d 6d 5d 4d 3d 2d 1d 0d àtirap pots

Struttura generica del messaggio

Struttura del singolo carattere

*

MODBUS RTUCap.2

Caratteristiche generali
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La funzione 03H permette di leggere da uno slave una o più word.

Sequenza messaggio MASTER

Il messaggio dev'essere lungo complessivamente massimo 100 byte, oltre viene scartato e segnalato un errore
di comunicazione.

Sequenza del messaggio di risposta dello SLAVE

Esempio di lettura di  2 word
Si vuole leggere il valore visualizzato nel tastierino dell'inverter nel parametro 2.1.1 SPEED REFERENCE.
L'indirizzo dell'inverter è 1.
Il parametro è in doppia word con indirizzo seriale 2000dec/07D0H (word MSW) e 2001dec/07D1H (word LSW).
Il valore attualmente visualizzato è 1500rpm.
Il messaggio del master dovrà essere strutturato nel seguente modo:

Il messaggio di risposta dell'inverter sarà il seguente:
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Struttura  dei messaggi MASTER/SLAVE per la funzione 03H

Attenzione !

MODBUS RTUCap.2
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La funzione 08H (loopback)  è utile per testare il corretto funzionamento della trasmissione seriale; il
master manda un messaggio allo slave che lo rispedisce al master identico.

Sequenza messaggio MASTER

Gli inverter della serie 400 riconoscono solo il codice diagnostico 0H.

Sequenza messaggio SLAVE
Il messaggio di ritorno dello slave dev'essere identico al messaggio master.

Esempio di loopback
Si vuole testare la comunicazione mandando il dato in loopback=10000 (2710H)
L'indirizzo dell'inverter 400 è 1
Il messaggio del master dovrà essere strutturato nel seguente modo:

Il messaggio di risposta dell'inverter sarà il seguente:

Con la funzione LOOPBACK è possibile scrivere solo una word e non è permesso il BROADCAST; se si mette
l'indirizzo del dispositivo a 0  l'inverter segnala un'errore, non esegue l'interpretazione del messaggio e non dà
nessuna risposta al master.
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Struttura  dei messaggi MASTER/SLAVE per la funzione 08H

Attenzione !

Attenzione !

MODBUS RTUCap.2



PAGINA
11 / 100Via Ugo Foscolo, 20

36030 - CALDOGNO - VICENZA - ITALY

Codice manuale: MANU.400TS Rev.21 del 19/10/2022 Allegato del manuale codice: MANU.400S

La funzione 10H permette di scrivere in uno slave una o più word.

Sequenza messaggio MASTER

Il messaggio dev'essere lungo complessivamente massimo 100 byte, oltre viene scartato e segnalato un errore di
comunicazione.

Sequenza del messaggio di risposta dello SLAVE

Esempio di scrittura di  2 word
Si vuole impostare il valore (in ram) dei seguenti 2 parametri contigui dell'inverter 400 con indirizzo 1:
Parametro 1.1.2 MOTOR NOM CURREN con indirizzo 1000dec/03E8H = 10.0A
Parametro 1.1.3 MOTOR NOM FREQUE   con indirizzo 1001dec/03E9H = 50.0Hz
Il messaggio del master dovrà essere strutturato nel seguente modo:

Il messaggio di risposta dell'inverter sarà il seguente:
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Struttura  dei messaggi MASTER/SLAVE per la funzione 10H

Attenzione !

MODBUS RTUCap.2
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Con un messaggio broadcast il master è in grado di scrivere lo stesso dato simultaneamente su tutti gli
slave connessi nel bus seriale.
Un messaggio di scrittura broadcast ha sempre l'indirizzo slave=0; in questo caso ogni singolo slave
eviterà di rispondere.

Il messaggio broadcast è permesso solo nella funzione 10H; impostando l'indirizzo 0 dello slave nelle funzioni
03H e 08H l'inverter visualizzerà l'errore di comunicazione seriale nel parametro 2.1.43 LAST TWO ERR COM.

Sequenza messaggio MASTER

Descrizione messaggio SLAVE

Se il master invia allo slave un messaggio con delle istruzioni non corrette, il protocollo prevede una risposta
dello slave contenente un codice di errore (MODBUS EXCEPTION CODE).
Gli inverter della serie 400 sono programmati come slave per comunicare al master i seguenti codici di errore :
- ILLEGAL FUNCTION  (Modbus exception code=01H),  quando il master richiede una funzione modbus non
supportata dallo slave.
- ILLEGAL DATA ADDRESS (Modbus exception code=02H) , quando il master vuole scrivere/leggere un
parametro con indirizzo non permesso dallo slave.
- ILLEGAL DATA VALUE   (Modbus exception code=03H) , quando il master tenta di scrivere un parametro
con un valore fuori range.
- SLAVE DEVICE BUSY (Modbus exception code=06H) , quando lo slave è impegnato ad eseguire il messag-
gio precedente o una lunga elaborazione.
Oltre a comunicare al master il codice dell'errore, l'inverter 400 visualizza lo stesso codice nel parametro 2.1.43
LAST TWO ERR COM.

Esempio di messaggio slave con codice  di errore 03H ILLEGAL DATA VALUE dopo un messaggio di scrittura in
funzione 10H ad un'inverter 400 con indirizzo 1:

Il codice della funzione viene restituito con il bit più significativo a 1; in pratica al codice originale della funzione, in
questo caso 16dec/10H, viene sommato il valore decimale 128 (totale 144dec/90H).
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Messaggio BROADCAST

Messaggio di risposta SLAVE  con CODICE DI ERRORE

Attenzione !

MODBUS RTUCap.2
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Il protocollo ROWAN è praticamente uguale al MODBUS RTU. I due protocolli si differiscono solo per il metodo di
controllo dei byte del messaggio; il protocollo MODBUS RTU usa l'algoritmo CRC16 e 2 byte di controllo, mentre
ROWAN lo XOR con 1 solo byte di controllo.
Tutto il resto delle funzionalità descritte alle pagine precedenti per il protocollo MODBUS sono valide anche per il
protocollo ROWAN.

Struttura generica del messaggio con il protocollo Rowan

Esempio di lettura di  2 word tramite protocollo Rowan
(Confrontare lo stesso caso con il protocollo Modbus del Cap.2)
Si vuole leggere, con la funzione 03H, il valore visualizzato nella var.2.1.1 SPEED REFERENCE nell'inverter con
indirizzo 1.
Il parametro è in doppia word con indirizzo seriale 2000dec/07D0H (word MSW) e 2001dec/07D1H (word LSW).
Il valore attualmente visualizzato è 1500rpm.
Il messaggio del master dovrà essere strutturato nel seguente modo:

Il calcolo dello XOR per il messaggio di scrittura viene eseguito nel seguente modo:

Il messaggio di risposta dell'inverter sarà il seguente:

Allo stesso modo viene calcolato lo XOR del messaggio ricevuto dall'inverter:
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Caratteristiche generali protocollo ROWAN

MODBUS RTUCap.2
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MODBUS RTUCap.2

Descrizione
I buffer speciali permettono di raggruppare le variabili  che interessano, e che non hanno l'indirizzo seriale contiguo,
in un unico messaggio, con il risultato di velocizzare notevolmente il trasferimento dei dati.
Questa funzione è molto utile per eseguire trasferimenti ciclici di dati di dati mantenendo un tempo di
campionamento fisso.
I buffer sono 2, uno dedicato alla scrittura dei dati con la funzione  10H, e l'altro per la lettura con la funzione 03H.
La capacità massima di trasferimento dati di ogni buffer è di 30 words.

Inizializzazione del buffer di lettura
Prima di utilizzare il buffer di lettura per il trasferimento continuo dei dati è necessario eseguire, all'accensione dell'inverter, le
seguenti 2 operazioni di scrittura in funzione  10H:

Scrivere il N° di word da inserire nel buffer di lettura all'indirizzo 9890

Scrivere agli indirizzi  del buffer di lettura compresi tra 9850 e 9879, l'indirizzo delle word da bufferizzare.
Le word così raggruppate nel buffer saranno ora leggibili agli indirizzi del buffer di lettura, compresi tra 9800 e 9829.
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DROW°2alledozziridni'lerevircS=1589

-----------------
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Esempio di inserimento nel buffer di 4 word:

Inizializzazione del buffer di scrittura
Prima di utilizzare il buffer di scrittura per il trasferimento continuo dei dati è necessario eseguire, all'accensione dell'inverter, le
seguenti 2 operazioni di scrittura in funzione  10H:

Scrivere il N° di word da inserire nel buffer di scrittura all'indirizzo 9990

Scrivere agli indirizzi  del buffer di scrittura compresi tra 9950 e 9979, l'indirizzo dei parametri da bufferizzare.
Le word così raggruppate nel buffer saranno ora scrivibili agli indirizzi del buffer di scrittura, compresi tra 9900 e 9929.

Esempio di inserimento nel buffer di 4 word:

Buffer speciali di scrittura/lettura
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Esempio di schema elettrico seriale per 3 azionamenti serie 400 comandati da un plc:

MODBUS RTUCap.2

Collegamento elettrico porta MODBUS RTU

Attenzione !
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Prima di toccare la scheda, la persona dev'essere elettrostaticamente scarica; molti componenti
all'interno della scheda possono essere distrutti da una scarica elettrostatica (ESD).
Selezionare solo i microinterruttori ed evitare di toccare altri componenti.

Nel nostro esempio di collegamento avremo quindi il Plc (primo della linea) e l'INV.400 address 3 (ultimo della linea), entram-
bi terminati con la rete resistiva caratteristica.
Di default i micro 1,2,3 di SW2 sono chiusi; fino a 3 inverter sullo stesso bus seriale i micro 1,2,3 di SW2 si possono
lasciare chiusi.

Dove è possibile, il collegamento dello 0V comune tra master e slaves, evita pericolose differenze di potenziale
tra i componenti del bus seriale e migliora in generale l'immunità alle EMI.

Per il collegamento elettrico attenersi alle seguenti raccomandazioni:
Massima lunghezza collegabile (legge empirica):

Usare cavo schermato con 2 fili twistati con impedenza caratteristica di 120ohm.
Collegare lo schermo del cavo ad ogni nodo su un'ampio piano di massa.
Usare dove possibile cavi schermati per il collegamento del motore; come minimo applicare gli anelli di ferrite.
Evitare di passare i cavi del motore o della resistenza di frenata in parallelo al cavo di collegamento seriale, e se proprio
non è possibile, restare almeno ad una distanza di 200mm.
Se il cavo seriale deve attraversare i collegamenti del motore o della resistenza di frenata o comunque altri cavi di potenza
che possono generare interferenze, fare in modo di mantenere un angolo di intersecazione di 90°.
Nei casi di ambienti particolarmente disturbati, l'inserimento di un'anello di ferrite nel cavo di collegamento in arrivo
e in partenza della connessione seriale A B, migliora l'immunità alle EMI.

Prima di eseguire questa operazione attendere almeno 5 minuti dopo lo spegnimento dell'inverter
in modo da evitare di toccare parti con tensioni pericolose per la propria incolumità.

Se il primo o l'ultimo dei componenti della linea seriale è un'inverter 400,
questa rete resisitiva si può inserire portando a ON i microinterruttori 1,2,3
di SW2, all'interno dell'inverter.
Per accedere ai microinterruttori SW2 è necessario:
- se inverter orizzontale (da /2 a /F), aprire il coperchio superiore.
- se inverter a libro (da /P a /L) aprire il tappo come indicato nel disegno

In ogni caso prestare attenzione alle seguenti avvertenze:

I collegamenti dei componenti il bus seriale devono essere eseguiti in
cascata come da esempio. Il primo e ultimo componente del bus deve
terminare la linea seriale con la seguente rete resistiva:

Tappo di apertura per
accesso a SW2

390ohm 220ohm 390ohm

B (51)A (50) 0V (49)

+5V

SW2.3

SW2.2 SW2.1

)spb(etarduaB 002511 00675 00483 00291 0069 0069<

)m(xamazzehgnuL 58 071 052 005 0001 0021
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Tra un messaggio e l'altro è necessario creare un ritardo che dipende dal numero di word da scrivere in
EEPROM; se questo non viene rispettato l'inverter risponderà con il messaggio contenente il codice di errore:
SLAVE DEVICE BUSY (Modbus exception code=06H) , che si ha quando lo slave è ancora impegnato ad
eseguire il messaggio precedente .
Il ritardo nel caso di scrittura in eeprom è decisamente più elevato del caso di scrittura in ram ed è valutato in
21ms per word di parametro da memorizzare.
Quindi nel caso di scrittura di un parametro con una sola word di dato (ritardo minimo) il ritardo del messaggio
successivo dovrà essere di 21ms, mentre con 45 word (ritardo massimo) sarà di 945ms.

Con scritture in eeprom cicliche e molto intense, il tastierino può avere una gestione rallentata sia dei tasti che del
cambio schermate.

N°byte del messaggio*Ritardo = 40ms
100

(I parametri sono descritti nel Cap.1)
Impostare il parametro 5.1 ENABLE FIELD BUS = DISABLE
Impostare nel parametro 5.2.1 PROTOCOL = MODBUS o ROWAN a seconda del protocollo scelto.
Impostare nel parametro 5.2.2 ADDRESS, l'indirizzo seriale dell'inverter
Impostare nel parametro 5.2.3 BAUDRATE, la frequenza di baudrate in accordo con il master.
Impostare nel parametro 5.2.4 PARITY, disabilita o abilita il controllo di parità.
Impostare nel parametro 5.2.5 BIT STOP, il numero di bit di stop in accordo con il master.
Azzerare gli eventuali errori di comunicazione precedenti impostando YES nel par. RESET ERR. COUNT.
Se si desidera utilizzare il controllo temporizzato di attività della linea seriale impostare un tempo nel
par.5.2.7 INACTIVITY TIME.
Per abilitare le nuove impostazioni, impostare il par.5.1 = RS485 o spegnere e riaccendere l'inverter
Consultare le tabelle con gli indirizzi dei parametri e delle variabili di controllo gestibili in seriale.

Parametrizzazione inverter per il protocollo MODBUS e ROWAN

All'alimentazione dell'inverter la seriale resta disattiva per 5 secondi, qualsiasi commutazione sullla linea RS485
viene ignorata.
Se si imposta nel par.5.2.7 INACTIVITY TIME, un tempo di controllo, questo si attiva solo dopo il primo messaggio
valido dal master.

Ritardo iniziale

Ritardo tra  i messaggi per la scrittura in dei parametri in RAM

Tra un messaggio e l'altro è necessario creare un ritardo che dipende dal numero di word da scrivere in RAM;
se questo non viene rispettato l'inverter risponderà con il messaggio contenente il codice di errore:
SLAVE DEVICE BUSY (Modbus exception code=06H) , che si ha quando lo slave è ancora impegnato ad
eseguire il messaggio precedente .
Il ritardo si può calcolare nel seguente modo:

Esempio di scrittura di un parametro con una sola word di dato (ritardo minimo):
Numero di byte per messaggio = 9 fissi + 2byte/dato.
In questo caso il messsaggio successivo dovrà essere ritardato di  40/100 * 11 = 4,4ms.
Esempio di scrittura di un gruppo di parametri per complessive 45 word di dato (ritardo massimo):
Numero di byte per messaggio = 9 fissi + 90byte/dato.
In questo caso il messsaggio successivo dovrà essere ritardato di  40/100 * 11 = 40ms.

Ritardo tra  i messaggi per la scrittura in dei parametri in EEPROM

Attenzione !

MODBUS RTUCap.2
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E' possibile verificare lo stato della trasmissione seriale tramite i led alloggiati vicino alla morsettiera di collega-
mento seriale dell'inverter:

DL7:1 = si accende per 2 secondi a d ogni errore di trasmissione conteggiato nella variabile di diagnostica
    var.2.1.44 COUNT ERRORS COM; il tipo di errore è visualizzato nella var.2.1.43 LAST TWO ERR COM.

DL7:2 = si accende per 2 secondi a d ogni messaggio valido ricevuto.

Il numero YY è il numero dell'ultimo errore della seriale, XX l'errore precedente, 0000 = nessun errore.
Gli errori di comunicazione sono resettabili tramite il parametro 5.2.6 RESET ERR. COUNT.
Gli errori di comunicazione e i numeri relativi visualizzati sono i seguenti:
1  = Il master ha richiesto una funzione modbus non  supportata dallo slave; lo slave esegue il messaggio di

risposta con il "MODBUS EXCEPTION CODE" = 1 (ILLEGAL FUNCTION).
2  = Il master vuole scrivere/leggere un parametro con indirizzo non permesso; lo slave esegue il messaggio di

risposta con il "MODBUS EXCEPTION CODE" = 2 (ILLEGAL DATA ADDRESS).
3  = Il master tenta di scrivere un parametro con valori fuori range; lo slave esegue il messaggio di risposta

con il "MODBUS EXCEPTION CODE" = 3 (ILLEGAL DATA VALUE).
6  = Il master ha mandato un nuovo messaggio mentre lo slave è ancora impegnato ad eseguire il messaggio

precedente o una lunga elaborazione; lo slave esegue il messaggio di risposta con
il "MODBUS EXCEPTION CODE" = 6 (SLAVE DEVICE BUSY).

BASIC  DATA

MENU' DI
VISUALIZZAZIONI

LAST TWO ERR COM

LAST TWO ERR COM
2.1.43               XXYY.

Esempio: plc collegato in seriale con protocollo Modbus con un solo slave (inverter serie 400).

Eseguire ciclicamente con tempo di campionamento fisso le seguenti operazioni:
Leggere da 1 a 30 variabili di controllo attraverso il buffer speciale in lettura descritto a pag. 13.
Scrivere in ram da 1 a 30 variabili di controllo o parametri attraverso il buffer speciale di scrittura descritto a pag. 13.

I buffer speciali di lettura e scrittura devono essere inizializzati all'accensione dell'inverter (vedi pag. 13).

Scrivere in eeprom un parametro, quando richiesto dall'operatore, utilizzando un messaggio Modbus normale di
scrittura. E' consigliabile memorizzare in eeprom solo un parametro per messaggio modbus, in questo modo se il
parametro occupa una word di dato si dovrà aspettare soltanto 20 millisecondi prima della scrittura in ram o eeprom
seguente.

DL7:1 (Rosso)

DL7:2 (Verde)

46 47 48 49 50 51

Tempistiche consigliate

Spie di diagnostica per la porta RS485 MODBUS RTU

Descrizione variabili di diagnostica MODBUS RTU

Partendo dal menù visualizzazioni, tramite il tasto P e i tasti freccia raggiungere le visualizzazioni raggruppate
nel menù 2.1 GENERAL VARIABLE.

Visualizza in sequenza i numeri relativi agli ultimi 2 errori di comunicazione
conteggiati nella var 2.1.44 COUNT ERROR COM.

2.1.43

COUNT ERROR COM
2.1.44

2.1.X

SPEED REFERENCE
2.1.1

GENERAL VARIABLE
2.1.

DEFAULT DISPLAY
2.2.

FAULT HISTORY
2.3.

MOTOR CONTROL
1.

DISPLAY VARIABLE
2.

Attenzione !

MODBUS RTUCap.2
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11  = Break-detect error flag.Errore uart (SCI) dell'inverter.
12  = Framing error flag.Errore uart (SCI) dell'inverter.
13  = Overrun error flag.Errore uart (SCI) dell'inverter.
14  = Parity error flag.Errore uart (SCI) dell'inverter.
15  = Messaggio ricevuto troppo lungo. Segnala errore quando viene ricevuto un messaggio con più di 100 byte

di lunghezza.
16  = Messaggi ricevuti troppo vicini.Segnala errore se arriva un nuovo messaggio quando quello precedente

non è stato ancora interpretato.
17  = Messaggio ricevuto troppo corto.Segnala errore quando viene ricevuto un messaggio con meno di 5 byte.
18  = Messaggio ricevuto di eco non è uguale al messaggio di risposta al master.Questo fault controlla:

l'hardware che gestisce la seriale rs485 e il bus dati su cui sono collegati tutti gli slave e il master.
Inoltre controlla se nel bus dati ci sono slave  (o master) che stanno trasmettendo in contemporanea
allo stesso inverter.

19  = Checksum sbagliato non si esegue la interpretazione del messaggio.
20  = Con la funzione modbus 03H non è possibile gestire un segnale di BROADCAST.
21  = Con la funzione 03H il messaggio deve essere di 8 byte con checksum tipo CRC, e di 7 byte con

checksum tipo XOR.
22  = Con la funzione 10H il messaggio deve essere >= 11 byte con checksum tipo CRC, e >= 10 byte con

checksum tipo XOR, perche' si deve scrivere minimo una word.
23  = Con la funzione 10H il numero di word dati deve essere uguale al doppio del numero di byte dati.
24  = Con la funzione 10H la lunghezza del messaggio ricevuto deve corrispondere con il numero di byte da

scrivere più un numero di byte fisso che con checksum CRC è uguale a 9 mentre con  checksum XOR è
uguale a 8.

25  = Con la funzione 08h non è possibile il BROADCAST.
26  = Con la funzione 08h il messaggio deve essere di 8byte checksum CRC e di 7byte con checksum XOR.
27  = Non sono arrivati messaggi validi dal master entro il tempo impostato nel parametro

5.2.7 INACTIVITY TIME. L'errore di comunicazione 27 provoca anche il blocco dell'inverter con il fault 32.

COUNT ERROR COM
2.1.44

Campo di visualizzazione: da 0 a 30000.
Il conteggio degli errori di comunicazione è resettabile tramite il parametro 5.2.6 RESET ERROR COUNT.

Visualizza il conteggio degli errori di comunicazione; il conteggio è mantenu-
to in memoria anche allo spegnimento.

Fault dell'inverter dovuto a problemi sulla trasmissione seriale MODBUS RTU

L'unico fault dell'inverter che riguarda la trasmissione seriale modbus  è il N. 32  LOST COMMUNICATIONS;
l'inverter si blocca per il fault 32, quando non sono arrivati messaggi validi dal master entro il tempo impostato nel
parametro 5.2.7 INACTIVITY TIME compreso tra 0.01s e 29.9s.
Se si imposta 0.00s o 30.00s nel par.5.2.7 INACTIVITY TIME, il fault viene escluso.
Al momento dell'alimentazione dell'inverter il controllo temporizzato viene tenuto comunque disattivo, verrà
attivato solo dopo l'arrivo del primo messaggio valido dal master.

MODBUS RTUCap.2

Parametri che usano lo stesso indirizzo modbus

Esistono parametri (par.clone) dell'inverter, nelle varie applicazioni, che hanno lo stesso indirizzo modbus, la
stessa funzione, ma un numero d'ordine nel menù diverso.
Nelle tabelle dei parametri sono individuabili dalla casella con l'ID modbus evidenziato e seguita dalla sigla (c).
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 CANopenCap.3

Caratteristiche principali del modulo di comunicazione CANopen

Il modulo di comunicazione CANopen è disponibile solo su richiesta negli inverters serie 400A, 400R, 400W,
dotati della scheda opzionale B404S.C. Le caratteristiche principali sono:
- Profilo di comunicazione CANopen, CiA DS-301 V4.02
- Porta isolata galvanicamente.
- Massimo 125 moduli/inverters collegabili sullo stesso bus (oltre i 32 nodi è necessario un repeater CAN).
- Supporta i seguenti baudrates standard , con rilevamento automatico del baudrate:
  10kbps, 20kbps, 50kbps, 100kbps, 125kbps, 250kbps, 500kbps, 800kbps, 1Mbps
- Protocollo NMT slave
- Trasmissione ciclica tramite PDO (Process Data Objects) per i dati ad alta priorità costituita da :
   N.2 Transmit PDO e N.2 Receive PDO, contenenti ciascuno 4 dati a 16 bit (configurabili con dei parametri
  del tastierino dell'inverter) per un totale di 8 word in scrittura e 8 word in lettura.
- Trasmissione aciclica tramite SDO (Service Data Objects) dedicata al trasferimento di dati a bassa priorità.
- Prodotto regolarmente registrato presso il consorzio CiA (CAN in Automation) con i seguenti dati:
   Vendor ID > 000 001Bh (HMS Industrial Networks)
   Product Code > 0000 000Ah (Anybus-CompactCom)
   Manufacturer Device Name > "Anybus-CC CANopen"
- File .EDS disponibili per i configuratori di bus CANopen.

Vista frontale modulo CANopen con i led di diagnostica e  connessione

1)  RUN LED

2)  ERROR LED

3)  CANopen Interface

Descrizione funzione diagnostica RUN LED :
OFF = modulo non alimentato
VERDE LUCE FISSA = il modulo è nello stato OPERATIONAL
VERDE LAMPEGGIANTE = il modulo è nello stato PRE-OPERATIONAL
VERDE FLASH SINGOLO = il modulo è nello stato di STOP
VERDE TREMOLANTE = il modulo è nello stato di ricerca del BAUDRATE automatico.
ROSSO FISSO = il modulo è nello stato di EXCEPTION (errore fatale)

Descrizione funzione diagnostica ERROR LED:
OFF = modulo non alimentato o in comunicazione corretta
ROSSO FLASH SINGOLO = il conteggio degli errori interni ha raggiunto o superato il livello di allarme.
ROSSO TREMOLANTE = servizio LSS in corso (set Baudrate e Indirizzo modulo via network).
ROSSO FLASH DOPPIO = si è verificato un'errore relativo al controllo GUARD o HEARBEAT.
ROSSO FISSO = bus off (errore fatale).

ATTENZIONE! Se entrambi i led sono rosso fisso, l'interfaccia CANopen viene staccato dal bus e posto
in uno stato passivo. La frequenza dei LED 1 e 2 è definita nel DR303-3 (CiA) .

LED diagnostica

NIP ELANGES

1 -

2 L_NAC

3 DNG_NAC

4 -

5 DLHS_NAC

6 -

7 H_NAC

8 -

9 -

gnisuoH DLEIHS_NAC

Pin di connessione
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etarduaB azzehgnuL enoizeS

s/tibM1 m52 ²mm3,0

s/tibk005 m001 ²mm4,0

s/tibk052 m052 ²mm5,0

s/tibk521 m005 ²mm6,0

s/tibk05 m0001 ²mm8,0

DESCRIZIONE COLLEGAMENTO
Il mezzo fisico di collegamento del modulo CANopen è un bus
differenziale a 2 fili con ritorno comune, conforme alla ISO 11898,
pertanto i cavi schermati di collegamento e i connettori andranno
scelti e collegati secondo le raccomandazioni CIA 303.
La lunghezza dei collegamenti dipende dal baudrate secondo la
seguente tabella a lato.
La linea seriale và terminata con resistenze da 120 ohm
(220ohm per linee oltre i 40mt).

 CANopenCap.3

PROVVEDIMENTI PER LE EMC
Per garantire un funzionamento impeccabile del CANopen, è indispensabile mettere in pratica i seguenti
provvedimenti:
Collegamento inverter
L'inverter e il motore devono essere collegati secondo i provvedimenti EMC specificati nel manuale
d'installazione MANU.400S o MANU.400S QUICKSTART.
Schermatura
Nel cavo di bus CAN la schermatura và collegata al contenitore (Housing)  e al pin 5 del connettore a 9 pin di
allacciamento al bus. NOTA il pin 5 e il contenitore (Housing) non sono collegati a terra  tramite l'inverter,
normalmente questo viene fatto tramite il pin 5 del rispettivo connettore del plc master.
Posa dei cavi di bus (cavi categoria I)
I cavi di bus vanno posati separatamente dai cavi di potenza (soprattutto se si tratta di motori controllati da
convertitori di frequenza), mantenendo da questi le seguenti distanze minime:
- 10cm per tensioni tra 25Vac e 400Vac, e tra 60Vdc e 400Vdc (cavi categoria II ).
- 20cm per tensioni maggiori di 400Vdc (cavi categoria III ).
- 50cm per cavi soggetti a pericolo di caduta fulmini (cavi categoria IV)

Nei punti in cui i cavi di bus incrociano i cavi di potenza la posa deve avvenire con un angolo di 90°.

È bene evitare le differenze di potenziale tra gli inverters e il master CANopen (ad es. dovute a diverse alimenta-
zioni di rete). Cavi di equipotenzialità consigliati:
- 16 mm² Cu per cavi di equipotenzialità lunghi fino a 200 m.
- 25 mm² Cu per cavi di equipotenzialità lunghi oltre 200 m.
I cavi di equipotenzialità vanno stesi in modo da racchiudere la superficie più piccola possibile tra questi e i cavi
segnale.I cavi di equipotenzialità devono essere collegati saldamente al conduttore di protezione/messa a terra.

ATTENZIONE!
L’uso improprio del bus seriale può provocare inavvertitamente l’inserzione di un inverter.
La messa in servizio deve essere effettuata unicamente da personale qualificato per l’installazione di questo
tipo di sistemi.
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Dizionario degli oggetti CANopen "STANDARD"

 CANopenCap.3

xednI emaNtcejbO xedni-buS noitpircseD epyT
-eccA

ss
eulavtluafeD

setoN

h500 tcejbO-ymmuD h00 tcejbO-ymmuD 8U OW -

h600 tcejbO-ymmuD h00 tcejbO-ymmuD 61U OW -

h700 tcejbO-ymmuD h00 tcejbO-ymmuD 23U OW -

h0001 epyTeciveD h00 epyTeciveD 23U OR
oN(h00000000

)eliforp

h1001 retsigerrorrE h00 retsigerrorrE 8U OR

delbaneton
h3001

rorredenifed-erP
dleif

h00 srorreforebmuN 8U WR

h60...h10 dleifrorrE 23U OR

h5001 cnySDI-BOC h00 cnySDI-BOC 23U WR
sieulavtluafeD

h08000000

h8001
rerutcafunaM

emanecived
h00 emanecivedrerutcafunaM

elbisiV
gnirts

OR

delbaneton
h9001

rerutcafunaM
erawdrah

noisrev
h00

erawdrahrerutcafunaM
noisrev

elbisiV
gnirts

OR

hA001
rerutcafunaM

erawtfos
noisrev

h00
erawtfosrerutcafunaM

noisrev
elbisiV
gnirts

OR

hC001 emitdrauG h00 emitdrauG 61U WR h0

hD001 rotcafemitefiL h00 rotcafemitefiL 61U WR h0

h0101 sretemaraPerotS
rofylnotnaveleR(

noitacinummoc
)sretemarap

h00 detroppusxednibustsegraL 8U OR h20

h10 sretemarapllaerotS 23U WR
dnaetarduaB

tonnacDIedoN
derotseb
sihtgnisu
dnammoc

h20 sretemarapnoitacinummoCerotS 23U WR

h1101 erotseR
sretemarap

h00 detroppusxednibustsegraL 8U OR h40

h10 sretemaraptluafedllaerotseR 23U WR -

h20
noitacinummocerotseR

sretemaraptluafed
23U WR -

h40
rerutcafunamerotseR
.tluafeDotsretemarap

23U WR delbaneton

h4101 YCMEDIBOC h00 YCMEDIBOC 23U OR DIEDON+h08

h5101
emiTtibihnI

YCME
h00 YCMEemiTtibihnI 61U WR

sieulavtluafeD
h0000

h6101 remusnoC
emiTtaebtraeH

h00 seirtneforebmuN 8U OR h10

h10 emiTtaebtraeHremusnoC 23U WR

+DIedoN
.emiTtaebtraeH

ebtsumeulaV
foelpitluma

.sm1

h7101
recudorP

emiTtaebtraeH
h00 emiTtaebtraeHrecudorP 61U WR h0

h8101 tcejboytitnedI h00 seirtneforebmuN 8U OR h40

h10 DIrodneV 23U OR B1000000

h20 edoCtcudorP 23U OR A000

h30 rebmuNnoisiveR 23U OR 00002000

h40 rebmuNlaireS 23U OR -
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xednI emaNtcejbO xedni-buS noitpircseD epyT
-eccA

ss
eulavtluafeD

setoN

h0041 1ODPevieceR
noitacinummoc

retemarap

h00 seirtneforebmuN 8U OR h20

h10 ODPybdesuDIBOC 23U WR DIedoN+h002

h20 .epytnoissimsnarT 8U WR 452

h1041 2ODPevieceR
noitacinummoc

retemarap

h00 seirtneforebmuN 8U OR h20

h10 ODPybdesuDIBOC 23U WR DIedoN+h003

h20 .epytnoissimsnarT 8U WR 452

h0061 1ODPevieceR
gnippam
retemarap

h00 ODPninoitacilppadeppamfo.oN 8U WR h40

h10 tcejbodeppam°1 23U WR
h80005000

)tcejboymmud(

h20 tcejbodeppam°2 23U WR
h80005000

)tcejboymmud(

h30 tcejbodeppam°3 23U WR
h80005000

)tcejboymmud(

h40 tcejbodeppam°4 23U WR
h80005000

)tcejboymmud(
h1061 2ODPevieceR

gnippam
retemarap

h00 ODPninoitacilppadeppamfo.oN 8U WR h40

h10 tcejbodeppam°1 23U WR
h80005000

)tcejboymmud(

h20 tcejbodeppam°2 23U WR
h80005000

)tcejboymmud(

h30 tcejbodeppam°3 23U WR
h80005000

)tcejboymmud(

h40 tcejbodeppam°4 23U WR
h80005000

)tcejboymmud(
h0081 1ODPtimsnarT

noitacinummoc
retemarap

h00 seirtneforebmuN 8U OR h20

h10 ODPybdesuDIBOC 23U WR DIedoN+h081

h20 .epytnoissimsnarT 8U WR 452

h1081 2ODPtimsnarT
noitacinummoc

retemarap

h00 seirtneforebmuN 8U OR h20

h10 ODPybdesuDIBOC 23U WR DIedoN+h082

h20 .epytnoissimsnarT 8U WR 452

h00A1 1ODPtimsnarT
gnippam
retemarap

h00 ODPninoitacilppadeppamfo.oN 8U WR h40

h10 tcejbodeppam°1 23U WR
h80001001

)tcejboymmud(

h20 tcejbodeppam°2 23U WR
h80001001

)tcejboymmud(

h30 tcejbodeppam°3 23U WR
h80001001

)tcejboymmud(

h40 tcejbodeppam°4 23U WR
h80001001

)tcejboymmud(
h10A1 2ODPtimsnarT

gnippam
retemarap

h00 ODPninoitacilppadeppamfo.oN 8U WR h40

h10 tcejbodeppam°1 23U WR
h80001001

)tcejboymmud(

h20 tcejbodeppam°2 23U WR
h80001001

)tcejboymmud(

h30 tcejbodeppam°3 23U WR
h80001001

)tcejboymmud(

h40 tcejbodeppam°4 23U WR
h80001001

)tcejboymmud(

Dizionario degli oggetti CANopen "STANDARD"

 CANopenCap.3
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 CANopenCap.3

Dizionario degli oggetti CANopen "Manufacturer Specific Objects"

Gli oggetti sono contenuti nel range di indirizzi da 2001h a 5FFFh e riguardano le variabili e i parametri di funzio-
namento dell'inverter serie 400 in tutte le sue applicazioni. Gli oggetti  gestibili in CANopen sono quelli contenuti
nelle tabelle dei Cap.5  dotati di un index "ID CAN" (non sono previsti subindex).
Per trasmettere i parametri di funzionamento dell'inverter tramite il messaggio CAN,  è possibile utilizzare 2
diversi tipi di oggetti di comunicazione:
Gli oggetti SDO (Service Data Objects), dedicati alla trasmissione aciclica di dati non critici a livello di tempistica,
come per esempio i parametri d'impostazione.
Gli oggetti PDO (Process Data Objects), dedicati alla trasmissione ciclica di dati ad alta velocità, come per
esempio il comando della velocità di un motore o la lettura di una quota variabile in un sistema di
posizionamento.

Gli SDO funzionano secondo la logica Master/Slave (simile al Modbus) dove si prevede sempre una risposta di
conferma degli oggetti richiesti dal master (confirmed service).
Si possono gestire in lettura e scrittura non più di 4 byte nello stesso messaggio CAN usando la trasmissione
"expedited transfer "; nel caso invece si vogliano invece trasmettere valori maggiori di 4 byte, questi possono
essere suddivisi per più messaggi CAN con la trasmissione "segmented transfer ". Il caso
La trasmissione tramite SDO è asincrona, corrisponde infatti al canale aciclico di PROFIBUS.
Per gestire la trasmissione tramite SDO, normalmente i plc mettono a disposizione dei blocchi funzione specia-
li dedicati, che vanno a scrivere e a leggere nell'inverter usando i seguenti dati:

IDENTIFICATORE MESSAGGIO COB-ID:
COB-ID da Master a Slave : 600h + Node-Id (indirizzo inverter impostato nel par.5.3.1 ANYBUS ADDRESS)
COB-ID da Slave a Master:  580h + Node-Id (indirizzo inverter impostato nel par.5.3.1 ANYBUS ADDRESS)

TIPO DI COMANDO:
23h = scrittura di un dato a 4 byte (long)
2Bh = scrittura di un dato a 2 byte (word)
2Fh = scrittura di un dato a 1 byte
40h = lettura dati

INDEX, SUBINDEX dell'oggetto del dizionario CANopen che si vuole scrivere/leggere.
Tutti gli oggetti del dizionario CANopen riguardante i parametri dell'inverter (index da 2001h a 5FFFh)  sono
gestibili tramite SDO. Nell'inverter serie 400 non è previsto nessun subindex.

Trasmissione aciclica tramite gli oggetti di comunicazione SDO
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Trasmissione ciclica tramite gli oggetti di comunicazione PDO

Gli oggetti di comunicazione PDO (Process Data Objects) sono utilizzati per scambiare gli oggetti del dizionario
in tempo reale con servizio non confermato (unconfirmed service).
A seconda del tipo di servizio si distinguono in:
- RPDO (Receive PDO)  per la ricezione dei dati; le apparecchiature che gestiscono gli RPDO sono dei PDO
CONSUMER.
- TPDO (Transmit PDO)  per la trasmissione dei dati; le apparecchiature che generano i TPDO sono dei PDO

PRODUCER.
Per ogni dispositivo che produce un TPDO dev'essere predisposto un RPDO nel dispositivo che lo dovrà riceve-
re.
Per esempio se un plc viene configurato per scrivere dei dati su un'inverter, questo produrrà ciclicamente un
TPDO che sarà letto dal corrispondente RPDO predisposto nell'inverter per la lettura degli stessi dati.
Allo stesso modo se un plc deve leggere dei dati da un'inverter, dovrà avere configurato un RPDO predisposto
per ricevere i dati dal corrispondente TPDO dell'inverter.
Negli inverters serie 400 sono disponibili i seguenti PDO:
RPDO1 : RECEIVE PDO configurabile tramite gli oggetti 1400h (COMMUNICATION PARAMETERS) e 1600h
(MAPPING PARAMETERS).
RPDO2 : RECEIVE PDO configurabile tramite gli oggetti 1401h (COMMUNICATION PARAMETERS) e 1601h
(MAPPING PARAMETERS).
TPDO1 : TRANSMIT PDO configurabile tramite gli oggetti 1800h (COMMUNICATION PARAMETERS) e 1A00h
(MAPPING PARAMETERS).
TPDO2 : TRANSMIT PDO configurabile tramite gli oggetti 1801h (COMMUNICATION PARAMETERS) e 1A01h
(MAPPING PARAMETERS).

Negli oggetti "COMMUNICATION PARAMETERS"   dei RECEIVE PDO si può impostare:

- il COB-ID del PDO ; (di solito si lascia l'impostazione di default del file.eds).
- il tipo di trasmissione :
0...240 = i dati ricevuti dall' RPDO vengono aggiornati in modo sincrono al SYNC successivo.
0 =  i dati ricevuti dall' RPDO vengono aggiornati immediatamente (modo asincrono ).

Negli oggetti "COMMUNICATION PARAMETERS"   dei TRANSMIT PDO si può impostare:
- il COB-ID del PDO ; (di solito si lascia l'impostazione di default del file.eds).
- il tipo di trasmissione :
254/255 = il pdo viene trasmesso in modo asincrono ciclicamente tramite l'EVENT TIMER impostabile con
risoluzione di 1 ms nel subindex 5h.
1...240 = il numero impostato stabilisce il numero di oggetti SYNC ricevuti, oltre i quali il pdo viene aggiornato e
trasmesso (in modo sincrono all'ultimo SYNC).
0 = il pdo viene aggiornato e trasmesso in modo sincrono dopo la ricezione di un oggetto SYNC.
- l'inhibit time  con risoluzione 100 microsecondi.
- l'event timer  con risoluzione 1ms.



PAGINA
25 / 100Via Ugo Foscolo, 20

36030 - CALDOGNO - VICENZA - ITALY

Codice manuale: MANU.400TS Rev.21 del 19/10/2022 Allegato del manuale codice: MANU.400S

OGGETTI MAPPING PARAMETERS:
In questi parametri vengono mappati gli oggetti dell'inverter 400 che verranno poi trasmessi ciclicamente tramite i
PDO.
Gli unici oggetti dell'inverter 400, mappabili nei PDO (tutti gli altri sono gestibili tramite SDO), sono i seguenti:
- N. 8 variabili a 16bit PROCESS DATA  READ  (1- 8), mappabili nei TPDO per leggere i dati dall'inverter.
- N. 8 variabili a 16bit PROCESS DATA  WRITE (1- 8), mappabili negli RPDO per scrivere i dati nell'inverter.
Il dato "veicolato" dalle variabili PROCESS DATA è poi configurabile liberamente tramite i parametri dell'inverter
ad esse collegate, nel menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG.
La loro configurazione all'interno dei PDO è rigida e DEV'ESSERE la seguente:

TPDO1:
1)  oggetto 0x20C0,  PROCESS DATA READ1 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.1 PZD1 READ
2)  oggetto 0x20C1,  PROCESS DATA READ2 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.2 PZD2 READ
3)  oggetto 0x20C2,  PROCESS DATA READ3 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.3 PZD3 READ
4)  oggetto 0x20C3,  PROCESS DATA READ4 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.4 PZD4 READ

TPDO2:
1)  oggetto 0x20C4,  PROCESS DATA READ 5 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.5 PZD5 READ
2)  oggetto 0x20C5,  PROCESS DATA READ 6 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.6 PZD6 READ
3)  oggetto 0x20C6,  PROCESS DATA READ 7 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.7 PZD7 READ
4)  oggetto 0x20C7,  PROCESS DATA READ 8 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.8 PZD8 READ

RPDO1:
1) oggetto 0x20C8, PROCESS DATA WRITE 1 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.9 PZD1 WRITE
2) oggetto 0x20C9, PROCESS DATA WRITE 2 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.10 PZD2 WRITE
3) oggetto 0x20CA, PROCESS DATA WRITE 3 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.11 PZD3 WRITE
4) oggetto 0x20CB, PROCESS DATA WRITE 4 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.12 PZD4 WRITE

RPDO2:
1)  oggetto 0x20CC, PROCESS DATA WRITE 5 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.13 PZD5 WRITE
2)  oggetto 0x20CD, PROCESS DATA WRITE 6 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.14 PZD6 WRITE
3)  oggetto 0x20CE, PROCESS DATA WRITE 7 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.15 PZD7 WRITE
4)  oggetto 0x20CF, PROCESS DATA WRITE 8 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.16 PZD8 WRITE

Esempio lettura tramite TPDO1: si vuole leggere tramite plc la variabile LONG dell'inverter 2.1.2 MOTOR
SPEED.
In questo caso la variabile è a 32bit e quindi dovranno essere usati 2 PROCESS DATA READ contigue, per
esempio PROCESS DATA READ1 e PROCESS DATA READ2, pertanto, nel par.5.3.2.1 PZD1 READ andrà
impostato l'indirizzo PROFIBUS  relativo alla LSW ( 4 ) e nel par.5.3.2.2 PZD2 READ andrà impostato
l'indirizzo PROFIBUS  relativo alla MSW ( 3 )

Esempio scrittura tramite RPDO2: si vuole scrivere tramite plc il par. LONG dell'inverter 1.2.1 RAMP
ACCEL.TIME
Anche in questo caso la variabile è a 32bit e quindi dovranno essere usati 2 PROCESS DATA WRITE contigue,
per esempio PROCESS DATA WRITE5 e PROCESS DATA WRITE6, pertanto, nel par.5.3.2.13 PZD5 WRITE
andrà impostato l'indirizzo PROFIBUS  relativo alla LSW ( 69 ) e nel par.5.3.2.14 PZD6 WRITE andrà impostato
l'indirizzo PROFIBUS  relativo alla  MSW ( 68 )

Per la programmazione dei PDO, normalmente, i costruttori di PLC mettono a disposizione un software che
utilizza i file .EDS (Electronic Data Sheet) per configurare facilmente la trasmissione CANopen di tutti i dispositivi
collegati al bus.
Per la serie d'inverter 400 sono disponibili i seguenti file .EDS:
Nome file:   EDS_INV400A_REV0.EDS   (per gli inverters serie 400A con l'applicazione AXIS)
Nome file:   EDS_INV400R_REV0.EDS  (per gli inverters serie 400R con l'applicazione  REGULATOR)
Nome file:   EDS_INV400W_REV0.EDS ( per gli inverters serie 400W con l'applicazione  WINDER)
Richiedere i file .eds direttamente all'Uff. Tecnico Rowan Elettronica.

 CANopenCap.3
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ESEMPIO DI CONFIGURAZIONE.
In questa schermata si vede il risultato della configurazione di un inverter serie 400 tramite il software
configuratore WinCocT della VIPA; in particolare, nella finestra in basso, è visualizzato l'abbinamento delle
variabili PROCESS DATA (configurate con la sequenza richiesta) alle risorse I/O del plc.
N.B. L'inverter serie 400 collegato al bus CANopen verrà rappresentato graficamente come Anybus-CC
CANopen

 CANopenCap.3

1) Attivare la trasmissione CANopen inserendo l'indirizzo seriale previsto per l'inverter, nel par.5.3.1 ANYBUS
ADDRESS.
N.B. Se non si utilizza il modulo, bisogna impostare l'indirizzo a 0 in modo da disabilitarlo, altrimenti, anche
senza la connessione a un bus potrebbero essere azzerati i parametri inseriti nei PROCESS DATA.

2) Impostare l'indirizzo PROFIBUS dei parametri/variabili che si vogliono scambiare ciclicamente, nei parametri
del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG (consultare le tabelle con gli indirizzi seriali del Cap.5)

3) Configurare il plc master per la trasmissione dei PDO come descritto precedentemente in base al file .EDS

4) All'avvio del plc e dell'inverter, se la comunicazione è attiva, la spia RUN del modulo dev'essere VERDE
FISSA, con la spia ERR spenta; è possibile conoscere lo stato del modulo, oltre che con le spie, anche  consul-
tando le seguenti variabili sul tastierino dell'inverter:
var.2.1.51 ANYBUS TYPE, visualizza il tipo di modulo attivo, in questo caso "CAN OPEN".
var.2.1.52 ANYBUS STATE, visualizza i seguenti stati del modulo:
SETUP, NW_INIT, WAIT_PRO, IDLE, ACTIVE, ERROR, EXCEPT.
Quando la comunicazione è attiva viene visualizzato ACTIVE.

Operazioni base per la messa in funzione del modulo CANopen
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Caratteristiche principali del modulo di comunicazione Profibus

Il modulo di comunicazione PROFIBUS è disponibile solo su richiesta negli inverters serie 400A, 400R, 400W,
dotati della scheda opzionale B404S.C. Le caratteristiche principali sono:
- Profilo di comunicazione generico PROFIBUS DP-V1
- Porta isolata galvanicamente.
- Massimo 125 moduli/inverters collegabili sullo stesso bus (oltre i 32 nodi è necessario un repeater RS485).
- Supporta i seguenti baudrates standard , con rilevamento automatico del baudrate:
  9,6kbps, 19,2kbps, 45,45kbps, 93,75kbps, 187,5kbps, 500kbps, 1,5Mbps, 3Mbps, 6Mbps, 12Mbps.
- Trasmissione ciclica tramite Process Data per i dati ad alta priorità costituita da un buffer fisso di 8 word in
   scrittura e 8 word in lettura configurabili con dei parametri del tastierino dell'inverter.
- Trasmissione aciclica tramite le funzioni DPV1 READ e WRITE dedicata al trasferimento di dati a bassa
priorità.
- Prodotto regolarmente registrato presso il consorzio PROFIBUS (certificato No Z01103) come:
  "Anybus-CC PROFIBUS DP-V1" di HMS Industrial Networks AB.
- Unico file .gsd per tutti gli inverters 400: HMS_1811.gsd

Vista frontale modulo Profibus con i led di diagnostica e  connessione

1)  TIPO di OPERAZIONE

2)  STATO del modulo

3)  Connettore PROFIBUS

TIPO di OPERAZIONE (spia OP) :
OFF = modulo non alimentato, modulo non online
VERDE LUCE FISSA = modulo online con scambio dati, var.2.1.52 ANYBUS STATE = ACTIVE
VERDE LAMPEGGIANTE = modulo on line, azzerato, var.2.1.52 ANYBUS STATE = IDLE
ROSSO 1 FLASH = errore di parametrizzazione
ROSSO 2 FLASH = errore di configurazione PROFIBUS

STATO del modulo (spia ST):
OFF = modulo non alimentato o non inizializzato; var.2.1.52 ANYBUS STATE ="SETUP" o "NW_INIT"
VERDE LUCE FISSA = modulo inizializzato; il modulo ha abbandonato lo stato "NW_INIT"
VERDE LAMPEGGIANTE = modulo inizializzato, presenza di uno più eventi di diagnostica
ROSSO FISSO = Exception errore; var.2.1.52 ANYBUS STATE = "EXCEPTION"

LED diagnostica
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DESCRIZIONE COLLEGAMENTO
Il mezzo fisico di collegamento del modulo PROFIBUS è lo standard RS485.
In particolare si raccomanda di utilizzare un conduttore di rame a
coppie intrecciate e schermate.
La lunghezza dei collegamenti dipende dal baudrate secondo la tabella a lato.
I valori indicati nella tabella sono unicamente garantiti con i cavi di bus
PROFIBUS (per es. il cavo Siemens PROFIBUS FC Standard con numero
d’ordinazione 6XV1830-0EH10).

Connettore PROFIBUS (DB9F)

OP ST
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Per collegare il cavo PROFIBUS al modulo di comunicazione
occorre un connettore di allacciamento al bus; si consiglia di
utilizzare connettori D-SUB9 approvati da PROFIBUS tipo
SIEMENS 6GK1 500-0FC00, già predisposti per il rinvio del
cavo ad un altro dispositivo, oltre alla possibilità d'inserire la
terminazione del bus tramite microinterruttori senza aggiungere
componenti esterni.
Nel caso invece non si utilizzino questi connettori di bus,
occorre provvedere all’installazione di un circuito di chiusura del
bus sul primo e sull’ultimo nodo come qui a lato raffigurato.

ATTENZIONE!
Un segmento di bus deve essere sempre chiuso alle due estremità con la resistenza terminale di chiusura.
Ciò non avviene, ad esempio, se l’ultimo slave con il connettore di bus non si trova sotto tensione.
Siccome il connettore di allacciamento al bus riceve corrente dalla stazione, la resistenza terminale di chiusura
non può essere attiva. Occorre pertanto prestare attenzione al fatto che i nodi/partner su cui è inserita la
resistenza terminale siano sempre sotto tensione, eventualmente adottare terminazioni attive sempre alimentate

PROVVEDIMENTI PER LE EMC
Per garantire un funzionamento impeccabile del PROFIBUS-DP, in particolare con la trasmissione dati via RS485,
è indispensabile mettere in pratica i seguenti provvedimenti:
Collegamento inverter
L'inverter e il motore devono essere collegati secondo i provvedimenti EMC specificati nel manuale d'installazione
MANU.400S o MANU.400S QUICKSTART.
Schermatura
Nel cavo di bus PROFIBUS la schermatura và collegata al contenitore (Housing) del connettore a 9pin di
allacciamento al bus.
NOTA: il contenitore (Housing) è collegato a terra  anche tramite il morsetto PE dell'inverter, allo stesso modo
normalmente questo viene fatto anche tramite l'housing del  connettore del plc master.
Posa dei cavi di bus (cavi categoria I)
I cavi di bus vanno posati separatamente dai cavi di potenza (soprattutto se si tratta di motori controllati da
convertitori di frequenza), mantenendo da questi le seguenti distanze minime:
- 10cm per tensioni tra 25Vac e 400Vac, e tra 60Vdc e 400Vdc (cavi categoria II ).
- 20cm per tensioni maggiori di 400Vdc (cavi categoria III ).
- 50cm per cavi soggetti a pericolo di caduta fulmini (cavi categoria IV)
Nei punti in cui i cavi di bus incrociano i cavi di potenza la posa deve avvenire con un angolo di 90°.
È bene evitare le differenze di potenziale tra gli inverters e il master PROFIBUSDP (ad es. dovute a diverse alimen-
tazioni di rete).
Cavi di equipotenzialità consigliati:
- 16 mm² Cu per cavi di equipotenzialità lunghi fino a 200 m.
- 25 mm² Cu per cavi di equipotenzialità lunghi oltre 200 m.
I cavi di equipotenzialità vanno stesi in modo da racchiudere la superficie più piccola possibile tra questi e i cavi
segnale.I cavi di equipotenzialità devono essere collegati saldamente al conduttore di protezione/messa a terra.

ATTENZIONE!
L’uso improprio del bus seriale può provocare inavvertitamente l’inserzione di un' inverter.
La messa in servizio deve essere effettuata unicamente da personale qualificato per l’installazione di questo tipo di
sistemi.

A Line

B Line
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Trasmissione dati aciclica

La funzione PROFIBUS-DP estesa DPV1, rispetto a DPV0, permette la trasmissione di dati aciclica in parallelo
allo scambio dati ciclico in questo modo è possibile:
- accesso simultaneo da parte di altri master PROFIBUS (master di classe 2, tool di messa in servizio)
- riduzione del tempo di ciclo di bus in seguito allo spostamento dell'area PKW dal traffico dati ciclico a quello
aciclico.
Nella funzione DPV0 infatti la struttura del telegramma della trasmissione ciclica prevedeva un blocco unico di dati
utili di processo (PPO),  costituita da un'area parametri PKW per la lettura/scrittura a bassa priorità e un'area dei
dati di processo PZD per la lettura/scrittura ad alta priorità.
In questo modulo PROFIBUS, quindi è possibile gestire il canale di dati aciclico separatamente usando le funzioni
DPV1 READ e WRITE; a questo scopo i costruttori di plc forniscono dei blocchi funzione già predisposti, i plc
Siemens della serie S7 per esempio, mettono a disposizione  SFB52 (READ) e SFB53 (WRITE).
La lunghezza massima dei dati che si possono scrivere/leggere in un messaggio aciclico corrisponde ad
un solo parametro/variabile dell'inverter, e quindi dipende dal tipo di dato:
- 2 byte per parametri/variabili a 16bit (word). Esempio: var. 2.1.4 MOTOR CURRENT  (ID PROFIBUS = 7)
- 4 byte per parametri/variabili a 32bit (long). Esempio: par.1.2.1 RAMP ACCEL. TIME (ID PROFIBUS = 68/69)
Lunghezze diverse verranno ignorate dal modulo.

Trasmissione dati ciclica

Come già detto, nel telegramma della trasmissione ciclica i dati a massima priorità sono contenuti nell'area dei dati di proces-

so (PZD).

Ogni process data PZD consiste in un dato a 16bit; nell'inverter 400 sono disponibili per un telegramma 8 PZD in scrittura e 8
PZD in lettura; il dato "veicolato" dai PZD è configurabile liberamente tramite i parametri dell'inverter ad essi collegati, nel menù

5.3.2 CYCLIC CONFIG.

La configurazione dei PZD tramite plc master è rigida e dev'essere eseguita inserendo nel posto connettore del device collega-
to al bus, gli oggetti di comunicazione OUTPUT/INPUT 4 WORDS in sequenza fissa.

Nella figura della pagina seguente si può vedere un esempio di configurazione realizzato con STEP7 SIEMENS.

Il risultato della configurazione in questo caso sarà il seguente:

Le variabili di output del plc legate all'oggetto OUTPUT 4 WORDS del posto connettore 1  avranno la funzione:
AW0 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.9 PZD1 WRITE
AW2 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.10 PZD2 WRITE
AW4 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.11 PZD3 WRITE
AW6 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.12 PZD4 WRITE
Le variabili di output del plc legate all'oggetto OUTPUT 4 WORDS del posto connettore 2  avranno la funzione:
AW8 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.13 PZD5 WRITE
AW10 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.14 PZD6 WRITE
AW12 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.15 PZD7 WRITE
AW14 > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.16 PZD8 WRITE

Le variabili di input del plc legate all'oggetto INPUT 4 WORDS del posto connettore 3  avranno la funzione:

EW0 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.1 PZD1 READ

EW2 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.2 PZD2 READ
EW4 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.3 PZD3 READ

EW6 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.4 PZD4 READ

Le variabili di input del plc legate all'oggetto INPUT 4 WORDS del posto connettore 4  avranno la funzione:
AW8 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.5 PZD5 READ
AW10 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.6 PZD6 READ
AW12 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.7 PZD7 READ
AW14 > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.8 PZD8 READ

Nei parametri PZD READ/WRITE del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG. andrà inserito  l'indirizzo PROFIBUS  della variabile che

si vuole leggere/scrivere, ricavabile dalle "TABELLE INDIRIZZI SERIALI"  nella colonna ID PROFIBUS RAM (dec).
Nel caso di letture/scritture di dati ciclici a 32 bit, si dovranno usare 2 parametri PZD contigui, inserendo nel nel primo
l' ID della word più significativa (MSW) e nel secondo quello della  meno significativa (LSW).
Per esempio se si vuole leggere la var. 2.1.2 MOTOR SPEED, usando i parametri  5.3.2.1 PZD1 READ e 5.3.2.2 PZD2 READ
le impostazioni saranno: 5.3.2.1 PZD1 READ = 3 (ID LSW) e 5.3.2.2 PZD2 READ = 4 (ID MSW)



PAGINA
30 / 100Via Ugo Foscolo, 20

36030 - CALDOGNO - VICENZA - ITALY

Codice manuale: MANU.400TS Rev.21 del 19/10/2022 Allegato del manuale codice: MANU.400S

 ProfibusCap.4

ESEMPIO DI CONFIGURAZIONE PROFIBUS DI UN'INVERTER 400 CON SIEMENS STEP7
ATTENZIONE! Nella configurazione l'inverter Rowan è rappresentato come ANYBUS CC.

ESEMPIO DI CONFIGURAZIONE CON PLC MASTER CON SOFTWARE TIA Portal SIEMENS
La configurazione dei PZD tramite plc master con il software TIA Portal SIEMENS versione v16 prevede che
vengano inseriti tramite drag and drop prima i due moduli Output 4 words dal Catalogo e, successivamente, i due
moduli Input 4 words, in Vista generale dispositivi nella colonna Modulo, come riportato in figura:
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Cap.4  Profibus

Il risultato della configurazione sarà il seguente:

Le variabili di output del plc legate all’oggetto Output 4 words_1 avranno la funzione:

QW64 > scrive nell’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.9 PZD1 WRITE

QW66 >  scrive nell’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.10 PZD2 WRITE

QW68 > scrive nell’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.11 PZD3 WRITE

QW70 > scrive nell’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.12 PZD4 WRITE

Le variabili di output del plc legate all’oggetto Output 4 words_2 avranno la funzione:

QW72 > scrive nell’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.13 PZD5 WRITE

QW74 >  scrive nell’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.14 PZD6 WRITE

QW76 > scrive nell’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.15 PZD7 WRITE

QW78 > scrive nell’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.16 PZD8 WRITE

Le variabili di input del plc legate all’oggetto Input 4 words_1 avranno la funzione:

IW68 > legge dall’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.1 PZD1 READ

IW70 >  legge dall’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.2 PZD2 READ

IW72 > legge dall’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.3 PZD3 READ

IW74 > legge dall’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.4 PZD4 READ

Le variabili di input del plc legate all’oggetto Input 4 words_2 avranno la funzione:

IW76 > legge dall’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.5 PZD5 READ

IW78 >  legge dall’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.6 PZD6 READ

IW80 > legge dall’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.7 PZD7 READ

IW82 > legge dall’inverter il dato 16bit configurato nel par.5.3.2.8 PZD8 READ

Nei parametri PZD READ/WRITE del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG si inserisce l’indirizzo PROFIBUS della variabile
che si vuole leggere/scrivere, ricavabile dalle “TABELLE INDIRIZZI SERIALI” nella colonna ID PROFIBUS RAM (dec).

Nel caso di letture/scritture di dati ciclici a 32 bit, si dovranno usare 2 parametri PZD contigui, inserendo nel primo
l’ID della word più significativa (MSW) e nel secondo quello della meno significativa (LSW).

Per esempio se si vuole leggere la var. 2.1.2 MOTOR SPEED, usando i parametri 5.3.2.1 PZD1 READ e 5.3.2.2 PZD2
READ le impostazioni saranno: 5.3.2.1 PZD1 READ = 3 (ID LSW) e 5.3.2.2 PZD2 READ = 4 (ID MSW).

1) Attivare la trasmissione PROFIBUS inserendo l'indirizzo seriale previsto per l'inverter, nel par.5.3.1 ANYBUS
ADDRESS.
N.B. Se non si utilizza il modulo, bisogna impostare l'indirizzo a 0 in modo da disabilitarlo, altrimenti, anche senza
la connessione a un bus potrebbero essere azzerati i parametri inseriti nei PROCESS DATA.

2) Impostare l'indirizzo PROFIBUS dei parametri/variabili che si vogliono scambiare ciclicamente, nei parametri
del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG (consultare le tabelle con gli indirizzi seriali del Cap.5)

3) Configurare il plc master come descritto precedentemente in base al file .GSD

4) All'avvio del plc e dell'inverter, se la comunicazione è attiva, le spie 1(tipo di operazione) e 2(stato del modulo)
devono essere accese con luce verde; è possibile conoscere lo stato del modulo, oltre che con le spie, anche
consultando le seguenti variabili sul tastierino dell'inverter:
var.2.1.51 ANYBUS TYPE, visualizza il tipo di modulo attivo, in questo caso "PROFIBUS".
var.2.1.52 ANYBUS STATE, visualizza i seguenti stati del modulo:
SETUP, NW_INIT, WAIT_PRO, IDLE, ACTIVE, ERROR, EXCEPTION.
Quando la comunicazione è attiva viene visualizzato ACTIVE.

Operazioni base per la messa in funzione del modulo PROFIBUS
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Non tutti i parametri visibili nel tastierino  sono gestibili in seriale, per questo nelle tabelle sono presenti solo quelli
abilitati; l'assenza dell'indirizzo nelle colonne ID...., significa che il parametro non è disponibile per quel protocollo.
I parametri/variabili  non visibili nel tastierino  sono descritte nelle tabelle dedicate alle variabili di controllo ; che
possono essere comuni a tutti gli inverter della serie 400 (400A, 400F, 400R, 400W) o specifiche per l'applicativo .
Le variabili di controllo (rw) possono essere scritte continuamente  in quanto residenti nella memoria RAM, ma il
valore caricato non verrà salvato in eeprom allo spegnimento dell'inverter.

Tutti i parametri abilitati in scrittura e visibili nel tastierino, possono essere impostati manualmente o in seriale senza
conflitti; il valore scritto e visualizzato nel display sarà quello del comando più recente.

NeI caso di dati formato long  con indirizzi specifici per le word più o meno significative, la word LSW,(meno significati-
va) è quella che ha l'indirizzo più alto.
Per esempio, nel caso del par.1.2.1 RAMP ACCEL. TIME:
- Modbus RTU > 1008 (MSW) 1009 (LSW).
- Profibus > 68 (MSW) 69 (LSW).

Se si scrive in un p arametro con  ID RAM, l'impostazione verrà persa allo spegnimento dell'inverter.
Se si scrive in un parametro con ID EEPROM , l'impostazione verrà salvata nella memoria EEPROM allo spegnimento
dell'inverter e riproposta all'accensione.
ATTENZIONE!
- la memoria EEPROM  è limitata per un numero massimo di scritture, pertanto non è possibile la scrittura ciclica
continua come invece è possibile fare per i parametri con ID RAM.
- il salvataggio del dato in EEPROM è disponibile solo per il protocollo MODBUS RTU;  l'indirizzo ID EEPROM si ottiene
sommando all'indirizzo ID RAM MODBUS il numero 10000, esempio:
par.1.1.1 LINE VOLTAGE: ID RAM = 1087 > ID EEPROM = 10087

La virgola nel "RANGE min-max" specificato nelle tabelle dev'essere ignorata, in seriale viene gestito solo il numero intero.

Nel caso di gestione di parametri/variabili  visualizzati sul tastierino in stringa , il valore numerico corrispondente
segue sempre l'ordine di apparizione, come nel seguente esempio:
par.1.9.7 IN RESET FAULT (ID MODBUS RAM  = 4047) :
REMOTE=0, I2=1, I3=2, I4=3, I5=4, I6=5, I7=6, I8=7, I9=8, I10=9, I11=10, I12=11, I13=12, I14=13, ENABLE=14
Eventuali associazioni diverse numero/stringa sono segnalati tramite NOTA.

Scrittura fuori campo in MODBUS
La scrittura in MODBUS di un valore fuori campo, non è gestita per i parametri che da tastierino hanno l'impostazione
numerica; la scrittura di un valore al di fuori di quello indicato nel "CAMPO DI VALORI" delle tabelle potrebbe provocare
dei funzionamenti imprevisti dell'inverter.
La scrittura di un valore fuori campo nei parametri con selezione a stringa (tipo YES, NO ecc.), provoca invece il mes-
saggio di risposta dell'inverter contenente il "MODBUS EXCEPTION CODE" = 3 (ILLEGAL DATA VALUE).

Scrittura fuori campo in CANopen, PROFIBUS, Modbus TCP/IP, EtherCAT
E' attiva per tutti i parametri scrivibili con questi protocolli; In questo caso il dato non viene accettato senza nessun
messaggio di avviso e rimane il valore precedente.

- TYPE ACCESS:
rw = read/write (il parametro/variabile si può scrivere e leggere)
ro = read only (il parametro/variabile si può solo leggere)

Contemporaneamente a uno dei bus opzionali a disposizione (CANopen, Profibus, Modbus TCP/IP, EtherCAT) l'inverter
può comunicare tramite la porta seriale standard RS485 in MODBUS RTU.
Ovviamente bisognerà fare attenzione a non scrivere nello stesso momento gli stessi parametri per evitare conflitti.
Per lo stesso motivo con i bus ethernet che utilizzano I/O ciclici, bisogna fare attenzione a non scrivere lo stesso
parametro configurato nei PZD WRITE anche in modalità aciclica.

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Note sulle tabelle

Codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo)

La configurazione della trasmissione seriale può essere differente a seconda del tipo di modulo installato,
identificabile nel codice inverter da una lettera inserita nella seguente posizione:

Codice: C400 X / 1 A E 1   2 N   N. . . . N   N. N.

Tipo di Modulo
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Cap.5

RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

LORTNOCROTOM1

ATADROTOM/VNI1.1

1. EGATLOVENIL1.1 006-051 V 004 wr 7801 - - - -

1. NERRUCMONROTOM2.1 51.99.rap-1.0 A )1* wr 0001 - - - -

EUQERFMONROTOM3.1.1 0.008-0.1 zH 0.05 wr 1001 - - - -

GATLOVMONROTOM4.1.1 0002-1 V 004 wr 2001 - - - -

SELOPROTOM5.1.1

ILOP2
ILOP4
ILOP6
ILOP8

- SELOP4 wr 3001 - - - -

PILSETALPEMAN6.1.1 mpr0001-0 mpr )1* wr 4001 - - - -

ttaWKETALPEMAN7.1.1 00.00001-00.0 wK )1* wr 6001/5001 - - - -

)IHP(SOCETALPEMAN8.1.1 000.1-000.0 - )1* wr 7001 - - - -

4IACTPROTOM9.1.1 00.01-00.0 V 00.01 wr 0004 - - - -

CNUFDAOLROTOM01.1.1 SEY,ON - ON wr 4401 - - - -

PMARDEEPS2.1

EMIT.LECCAPMAR1.2.1 00.006-10.0 s 00.01 wr )c(9001/8001 )gnol(8302 96/86 )gnol(6134 )gnol(0025

EMIT.LECEDPMAR2.2.1 00.006-10.0 s 00.01 wr )c(1101/0101 )gnol(9302 17/07 )gnol(0234 )gnol(2325

PMARSELBANE3.2.1 SEY,ON - ON wr 6301 - - - -

RETLIFGNIDNUOR4.2.1 00.003-10.0 s 5.0 wr 7301 - - - -

PMAREGNAHC.CNUF5.2.1 SEY,ON - ON wr 2401 - - - -

DEEPSREDNU.CCA6.2.1 00.006-10.0 s 00.03 wr 9301/8301 - - - -

LEVELCCADEEPS7.2.1 00.006-10.0 s 008 wr 3401 - - - -

DEEPSREDNU.CED8.2.1 00.006-10.0 s 00.03 wr 1401/0401 - - - -

LEVELCEDDEEPS9.2.1 1.3.1.rap-0 mpr 008 wr 1004 - - - -

TIMILDEEPS3.1

DEEPSROTOMXAM1.3.1 00003-0 mpr 0051 wr )c(2101 - - - -

DEEPSROTOMNIM2.3.1 1.3.1.rap-0 mpr 0 wr 3101 - - - -

LAUNAMTSET4.1

DEEPSUNAMTSET1.4.1 1.3.1.rap-0 mpr 003 wr 2004 - - - -

UNAMTSETGOJ2.4.1 SEY,ON - ON wr 3004 - - - -

LORTNOCzH/STLOV5.1

TSOOBDEXIF1.5.1 0.52-0.0 % )1* wr 4101 - - - -

PILS%DEEPSNIM2.5.1 005-0 % 002 wr 5101 - - - -

EPYTF/V3.5.1 3_F/V,2_F/V,1_F/V - 1_F/V wr 6101 - - - -

.QERFTSOOBPOTS4.5.1 3.1.1rap-0.01 zH 0.52 wr 8801 - - - -

TSOOBRELECCA5.5.1 0.52-0.0 % 0.0 wr 7101 - - - -

FVGNIYLFELBANE6.5.1 SEY,ON - ON wr 2201 - - - -

ELBANEPMOCPILS7.5.1 SEY,ON - ON wr 3201 - - - -

)IHP(SOCxIDAOLON8.5.1 0.0003-1.0 )1* wr 4201 - - - -

.CNUFDAOLREVO9.5.1

DAOLREVOELBANE1.9.5.1 IP/GER,FFO/NO,ELBASID - ELBASID wr 4004 - - - -

RUCDAOLREVOXAM2.9.5.1 003-001 % 0.001 wr 8101 - - - -

EPSDAOLREVONIM3.9.5.1 1.3.1.rap-0 mpr )1* wr 9101 - - - -

DAOLREVO.PMAR.CED4.9.5.1 00.003-10.0 s 00.01 wr 5004 - - - -

DAOLREVOGERPK5.9.5.1 00.052-00.0 - 00.02 wr 6004 - - - -

DAOLREVOGERIK6.9.5.1 00.052-00.0 - 00.01 wr 7004 - - - -

EMITDEEPSNIM7.9.5.1 0.0081-0.0 s 0.0 wr 8004 - - - -

KCOLNUDEEPSNIM8.9.5.1 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9004 - - - -

CNUFEUQROTHGIH01.5.1

F/VPUCREP1.01.5.1 0.52-0.0 % )1* wr 0201 - - - -

F/VPUPK2.01.5.1 001-0 - )1* wr 1201 - - - -

CESMEMITXAMTH3.01.5.1 000.03-000.0 s 00.01 wr 0104 - - - -

DEEPS.LREVOTH4.01.5.1 00003-0 mpr 0031 wr 1104 - - - -

THELBASIDDEEPS5.01.5.1 SEY,ON SEY wr 2104 - - - -

TIMILTNERRUC11.5.1

PMARMILIDOM1.11.5.1 PMAR_IP,PMAR_POTS,ELBASID - PMARpotS wr 3104 - - - -

PMARCCAxamI2.11.5.1 99.rap-1.0 A )1* wr 4104 - - - -

CEDPEELSCREP3.11.5.1 003-0 % 05 wr 5104 - - - -

YDAETSMILIDOM4.11.5.1 GER_IP,ELBASID - GER_IP wr 6104 - - - -

YDAETSxamI5.11.5.1 99.rap-1.0 A )1* wr 7104 - - - -

IPGERPK6.11.5.1 0001-0 - 0001 wr 8104 - - - -

IPGERIK7.11.5.1 0001-0 - 1 wr 9104 - - - -

TSOOBxamIPK8.11.5.1 0001-0 - 003 wr 0204 - - - -

TSOOBxamIIK9.11.5.1 0001-0 - 05 wr 1204 - - - -

PMUJDEEPS21.5.1
1TESPMUJ1.21.5.1 00042-0 mpr 0 wr 2204 - - - -

2TESPMUJ2.21.5.1 00042-0 mpr 0 wr 3204 - - - -

DNABPMUJ3.21.5.1 006-0 mpr 0 wr 4204 - - - -

*1) Dipende dalla taglia.
(c) indirizzo modbus utilizzato da altri parametri con la stessa funzione..
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).

TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.
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Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

ROTCEVREDOCNE6.1

SENILREDOCNE1E1.6.1 0005-1 - 0001 wr 5201 - - - -

NIAGPK2.6.1 001-0 - )1* wr 6201 - - - -

NIAGIK3.6.1 001-0 - )1* wr 7201 - - - -

RRUCTENGAMTCEV4.6.1 0.001-0.0 % )1* wr 8201 - - - -

TNATSOCROTOR5.6.1 0.001-0.0 zH )1* wr 9201 - - - -

SENILREDOCNE2E6.6.1 0005-1 - .0002 wr 0301 - - - -

2CNEELBANENI7.6.1 SEY,ON - ETOMER wr 1301 - - - -

ELBATdITPADA8.6.1 0.002-0.01 % 0.001 wr 5204 - - - -

SSELHSURB9.6.1 ( )ytpme
EVITAVIREDTF01.6.1 0001-1 zH 051 wr 6204 - - - -

NIAGDK11.6.1 001-0 - 0 wr 7204 - - - -

EDOMEVITAVIRED21.6.1 HTOB,RORRE,KCABDEEF - KCABDEEF wr 8204 - - - -

ROTALUGERIKPK31.6.1

ROTALUGERDIPK1.31.6.1 0000.3-0000.0 - )1* wr 9204 - - - -

ROTALUGERDIIK2.31.6.1 0000.3-0000.0 - )1* wr 0304 - - - -

ROTALUGERQIPK3.31.6.1 0000.3-0000.0 - )1* wr 1304 - - - -

ROTALUGERQIIK4.31.6.1 0000.3-0000.0 - )1* wr 2304 - - - -

DEEPSMONPUPK41.6.1 001-0 - 5 wr 0901 - - - -

EPYTKAEWDLEIF51.6.1 KCABDDEF,ELBAT - ELBAT wr 1901 - - - -

NOITAMITSEMARAP7.1

RUATTSEELBANE1.7.1 SEY,ON - ON wr 2301 - - - -

LROTATS2.7.1 0.0003-0.0 Hm 0.0 wr 3301 - - - -

LROTOR3.7.1 0.0003-0.0 Hm 0.0 wr 4301 - - - -

CUDNILAUTUM4.7.1 0.0003-0.0 Hm 0.0 wr 5301 - - - -

LRTNCSSOLREWOP8.1

RTNCSSOLELBANE1.8.1 SEY,ON - ON wr 5401 - - - -

DLOHSERHTTRATS2.8.1 0002-0 V 054 wr 6401 - - - -

DLOHSERHTPOTS+3.8.1 0002-0 V 52 wr 7401 - - - -

EMITLECCA4.8.1 00.006-10.0 s 00.51 wr 9401/8401 - - - -

EMITLECED5.8.1 00.006-10.0 s 00.5 wr 1501/0501 - - - -

DEEPSTRATS6.8.1 1.3.1.rap-0 mpr 005 wr 2501 - - - -

TIMILEMIT7.8.1 000.03-100.0 s 000.01 wr 3501 - - - -

OITCNUF1I9.1 N

POTSDEEPS1I1.9.1 SEY,ON - ON wr 4501 - - - -

TLUAFTESER1I2.9.1 SEY,ON - ON wr 5501 - - - -

EKARBCD1I3.9.1 SEY,ON - ON wr 6501 - - - -

NURTUO4.9.1 8O..1O,ETOMER - 3O wr 3304 - - - -

TLUAFTUO5.9.1 8O..1O,ETOMER - 2O wr 4304 - - - -

KARBLACINAHCEM6.9.1 E

EKARB.CEMELBANE1.6.9.1 SEY,ON - ON wr 5304 - - - -

DEEPS-NURNI2.6.9.1 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6304 - - - -

EKARB.CEMTUO3.6.9.1 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 7304 - - - -

POTSYALED4.6.9.1 000.03-000.0 s 052.0 wr 8304 - - - -

TRATSnICREP5.6.9.1 0001-0 % 03 wr 9304 - - - -

TRATSYALED6.6.9.1 000.03-000.0 s 000.03 wr 0404 - - - -

TRATSPMARYALED7.6.9.1 000.03-000.0 s 002.0 wr 1404 - - - -

DEEPSTIMILnI%8.6.9.1 0001-0 % 011 wr 2404 - - - -

TIMILnI%YALED9.6.9.1 000.03-000.0 s 000.1 wr 3404 - - - -

DEEPSTIMIL01.6.9.1 00003-03 mpr 0051 wr 4404 - - - -

.CNETLUAFDEEPS11.6.9.1 00003-0 mpr 0 wr 5404 - - - -

.CNETLUAFYALED21.6.9.1 000.03-000.0 s 002.0 wr 6404 - - - -

TLUAFTESERNI7.9.1 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7404 - - - -

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

*1) Dipende dalla taglia.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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)ced(MAR
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LORTNOCEUQROT01.1

EUQROTXAM1.01.1 99.rap-0 % 002 wr 7501 - - - -

ECRUOSEUQROT2.01.1
,5IA..1IA,ETOMER

ROTAREPO,TOPOTOM
- 3IA wr 8501 - - - -

LORTNOCEUQROT3.01.1 QROT_TES,QROT_XAM - QROT_XAM wr 9501 - - - -

EUQROTPMAR4.01.1 00.006-10.0 s 0.1 wr 0601 - - - -

MILELBANEXDNI5.01.1 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8404 - - - -

MILELBANEXSNI6.01.1 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9404 - - - -

.TOPOTOMEVAS7.01.1 SEY,ON - SEY wr 0504 - - - -

.TOMEUQROT+NI8.01.1 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1504 - - - -

.TOMEUQROT-NI9.01.1 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2504 - - - -

DLOHSERHTEUQROT01.01.1 003-0 % 001 wr 1601 - - - -

YALEDDLOHSERHT11.01.1 0.03-1.0 s 0.5 wr 2601 - - - -

SERHTEUQROTTUO21.01.1 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 3504 - - - -

LAUNAMTESEVAS31.01.1 SEY,ON - SEY wr 4504 - - - -

.TAREPOEUQROTTES41.01.1

NAMTES 1.01.1.rap-0 % 0 wr 5504 - - - -

EUQROT 003-0 % .rav or 1202 - - - -

.QROTCREPTPADA51.01.1 0.002-0.01 % 0.001 wr 6504 - - - -

]mN[.QROTTPADA61.01.1 0.002-0.01 % 0.001 wr 7504 - - - -

LIF.QROT.NENI71.01.1 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8504 - - - -

LIFEUQROT81.01.1 0.001-0.0 zH 0.5 wr 9504 - - - -

LIFPOTS.F91.01.1 0.001-0.0 zH 0.52 wr 0604 - - - -

LORTNOCTNERRUC11.1

LOHSERHTTNERRUC1.11.1 0.0003-0.0 A 0.0 wr 3601 - - - -

YALEDDLOHSERHT2.11.1 0.03-1.0 s 0.3 wr 4601 - - - -

LOHSERHTRUCTUO3.11.1 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 1604 - - - -

xamIXAMTESER4.11.1 SEY,ON - ON wr 2604 - - - -

ROTARENEGMWP21.1

YCNEUQERFMWP1.21.1 99.rap-05.0 zHK 00.2 wr 5601 - - - -

.QERFMWPTRATS2.21.1 99.rap-05.0 zHK 00.1 wr 5801 - - - -

DEEPSMWPEGNAHC3.21.1 00003-0 mpr 005 wr 6801 - - - -

TINUEKARB31.1

ELBANE1.31.1 SEY,ON - SEY wr 6601 - - - -

ECNATSISEREKARB2.31.1 0.002-1.0 mho )1* wr 7601 - - - -

TNERRUCLANIMON3.31.1 0.0003-0.0 A )1* wr 8601 - - -

TNERRUCCES54.31.1 0.0003-0.0 A )1* wr 9601 - - - -

TLUAFLLATS41.1

EMITLLATS1.41.1 000.03-000.0 s 00.5 wr 0701 - - - -

TIMILTNERRUC2.41.1 0.0003-1.0 A 0.0003 wr 1701 - - - -

TRATSEROTUA51.1

ELBANE1.51.1 SEY,ON - ON wr 2701 - - - -

STPMETTA2.51.1 001-1 - 5 wr 3701 - - - -

YALEDTRATSER3.51.1 0.003-1.0 s 0.3 wr 4701 - - - -

TLUAF°14.51.1 001-1 - 1 wr 5701 - - - -

TLUAF°25.51.1 001-1 - 5 wr 6701 - - - -

TLUAF°36.51.1 001-1 - 6 wr 7701 - - - -

TLUAF°47.51.1 001-1 - 0 wr 8701 - - - -

EMITTESER8.51.1 000001-0 s 0063 wr 0801/9701 - - - -

DNETRATSERTUO9.51.1 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 3604 - - - -

GNIKARBCD61.1

EMITEKARBCD1.61.1 0.003-1.0 s 0.01 wr 1801 - - - -

LEVELEKARBCD2.61.1 0.003-0.0 % 0.001 wr 2801 - - - -

PMARLEVELEKARB3.61.1 0.003-1.0 s 0.01 wr 3801 - - - -

EMITXULFED4.61.1 0.03-0.2 s 0.02 wr 4801 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

*1) Dipende dalla taglia.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.
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NOTA 1: Queste variabili visualizzano lo stato degli ingressi e uscite digitali in binario ma con il valore relativo in decimale. Ogni bit
partendo da destra verso sinistra indica lo stato degli ingressi/uscite: 1=ON, 0=OFF. Esempio: par.2.1.20=01000001: sono attivi gli
ingressi I1 e I7.
NOTA 2: in questo caso i numeri che identificano le stringhe sono i seguenti:
PROFIBUS = 5, CAN_OPEN = 32, ETHERCAT = 135, MODBUS TCP/IP = 147, PROFINET  = 150.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).

SELBAIRAV
EGNAR

xam/nim
mU

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

ELBAIRAVYALPSID2

ELBAIRAVLARENEG1.2

ECNEREFERDEEPS1.1.2 00003+/00003- mpr or 1002/0002 )gnol(1002 2/1 )gnol(6904 )gnol(8214

DEEPSROTOM2.1.2 00003+/00003- mpr or 3002/2002 )gnol(2002 4/3 )gnol(0014 )gnol(0614

YCNEUQERFROTOM3.1.2 0.008/0.0 zH or 5002/4002 )gnol(3002 6/5 )gnol(4014 )gnol(2914

TNERRUCROTOM4.1.2 0.0003/0.0 A or 6002 4002 7 8014 4224

STLOVCDSUB5.1.2 0003/0 V or 7002 5002 8 2114 0424

EGATLOVROTOM6.1.2 0003/0 V or 8002 6002 9 6114 6524

xamIXAMOMEM7.1.2 0.0003/0.0 A or 9002 7002 01 0214 2724

REWOPEVITCA8.1.2 00.009/00.0 wK or 1102/0102 )gnol(8002 21/11 )gnol(4214 )gnol(8824

REWOPEVITCAER9.1.2 00.009/00.0 rAVK or 3102/2102 )gnol(9002 41/31 )gnol(8214 )gnol(0234

)IHP(SOC01.1.2 000.1/000.0 - or 4102 A002 51 2314 2534

)IHP(SOCxI11.1.2 0.0003/0.0 A or 5102 B002 61 6314 8634

F/VPILSROTOM21.1.2 0001/0 mpr or 6102 C002 71 0414 4834

.QROTROTOMCLAC31.1.2 0.00001+/0.00001- mN or 8102/7102 )gnol(D002 91/81 )gnol(4414 )gnol(0044

.QROTROTOM41.1.2 0.00001+/0.00001- mN or 0202/9102 )gnol(E002 12/02 )gnol(8414 )gnol(2344

%EUQROTROTOM51.1.2 003+/003- % or 1202 F002 22 2514 4644

TLUAFTSAL61.1.2 001-0 - or 2202 0102 32 6514 0844

IxIRETREVNI71.1.2 00001-0 % or 3202 1102 42 0614 6944

IxIROTOM81.1.2 00001-0 % or 4202 2102 52 4614 2154

.RRUCEKARBTBGI91.1.2 A0.0003-0.0 A or 5202 3102 62 8614 8254

8..1ITUPNI.GID02.1.2 )1ATONidev(552-0 - or 7202/6202 )gnol(4102 82/72 )gnol(2714 )gnol(4454

41.9ITUPNI.GID12.1.2 )1ATONidev(552-0 - or 9202/8202 )gnol(5102 03/92 )gnol(6714 )gnol(6754

8.1OTUPTUO.GID22.1.2 )1ATONidev(552-0 - or 1302/0302 )gnol(6102 23/13 )gnol(0814 )gnol(8064

1IATUPNIGOLANA32.1.2 00.001+-00.001- % or 2302 7102 33 4814 0464

)tsaf(1IATUPNIGOLANA32.1.2 00.001+-00.001- % or - E302 67 0434 8235

2IATUPNIGOLANA42.1.2 00.001+-00.001- % or 3302 8102 43 8814 6564

)tsaf(2IATUPNIGOLANA42.1.2 00.001+-00.001- % or - F302 77 4434 4435

3IATUPNIGOLANA52.1.2 00.001+-00.001- % or 4302 9102 53 2914 2764

4IATUPNIGOLANA62.1.2 00.001+-00.001- % or 5302 A102 63 6524 8864

5IATUPNIGOLANA72.1.2 00.001+-00.001- % or 6302 B102 73 0024 4074

6IATUPNIGOLANA82.1.2 00.001+-00.001- % or 7302 C102 83 4024 0274

7IATUPNIGOLANA92.1.2 00.001+-00.001- % or 8302 D102 93 8024 6374

8IATUPNIGOLANA03.1.2 00.001+-00.001- % or 9302 E102 04 2124 2574

9IATUPNIGOLANA13.1.2 00.001+-00.001- % or 0402 F102 14 6124 8674

0OARAVEVITCA23.1.2 00.001+-00.001- % or 1402 0202 24 0224 4874

1OARAVEVITCA33.1.2 00.001+-00.001- % or 2402 1202 34 4224 0084

2OA.RAVEVITCA43.1.2 00.001+-00.001- % or 3402 2202 44 8224 6184

3OARAVEVITCA53.1.2 00.001+-00.001- % or 4402 3202 54 2324 2384

RATSEROTUATNUOC63.1.2 001-0 - or 5402 4202 64 6324 8484

ILORTNOCROTOM73.1.2 0.0003-A0.0 A or 6402 5202 74 0424 4684

NOISREVERAWMRIF83.1.2 99.999999-00.0 A or 8402/7402 )gnol(6202 94/84 )gnol(4424 )gnol(0884

SRUOHETAREPO93.1.2 00.000001-h00.0 h or 0502/9402 )gnol(7202 15/05 )gnol(8424 )gnol(2194

NOISREVERAWDRAH04.1.2 00.003a00.0 - or 0019 - - - -

EROTSERTSAL14.1.2 2_PUTES,1_PUTES,TLUAFED - or 4702 - - - -

TNUOCSSOLREWOP24.1.2 00003-0 - or 3502 8202 25 2524 4494

MOCRREOWTTSAL34.1.2 9999-0 - or 4502 9202 35 6524 0694

MOCRORRETNUOC44.1.2 00003-0 - or 5502 A202 45 0624 6794

%EUQROTTES54.1.2 003-0 % or 1702 B202 55 4624 2994

DEEPSREDOCNE64.1.2 00003+-00003- mpr or 2702 C202 65 8624 8005

)aippodenoizazzilausiv(74.1.2

TES 003-0 % or - - - - -

EUQROT 003-0 % or 1202 - - - -

)aippodenoizazzilausiv(84.1.2

POTES 00003+-00003- mpr or 9114 - - - -

DEEPS 00003+-00003- mpr or 3002/2002 - - - -

ROTINOMXAMI94.1.2 0.0003-0.0 A or 5702 - - - -

MRALARETREVNI05.1.2

,NI_GORP,EFIL_PAC,ENON
,NIMDLIOC,MIL_SIXA,TUO_GORP

,PUCNAD,XAMLLEC,XAMDLIOC
NEPO_OTS,KAERB

- or 3702 D202 75 2724 4205

EPYTSUBYNA15.1.2
,SUBIFORP,NEPO_NAC,ENON

TENIFORP,TACREHTE,PCT_BDOM
)2ATONidev(

- or 6702 - - - -

ETATSSUBYNA25.1.2
,SSECORPTIAW,TINI_WN,PUTES
,RORRE,EVITCA_SSECORP,ELDI

NOITPECXE
- or 7702 0902 97 8664 6735

TCERROCKROTOR35.1.2 00.2-52.0 - or 8802 - - - -

SSERDDAPI45.1.2 552.552.552.552-000.000.000.000 - or

9802
0902
1902
2902

- - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino
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Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTsubdomDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

YALPSIDTLUAFED2.2

1SIDTLUAFED1.2.2 )2*-1.1.2 - 1.1.2 wr 6502 - - - -

2SIDTLUAFED2.2.2 )2*-1.1.2 - 2.1.2 wr 7502 - - - -

3SIDTLUAFED3.2.2 )2*-1.1.2 - 3.1.2 wr 8502 - - - -

4SIDTLUAFED4.2.2 )2*-1.1.2 - 4.1.2 wr 9502 - - - -

5SIDTLUAFED5.2.2 )2*-1.1.2 - 64.1.2 wr 0602 - - - -

6SIDTLUAFED6.2.2 )2*-1.1.2 - 5.1.2 wr 4604 - - - -

7SIDTLUAFED7.2.2 )2*-1.1.2 - 51.1.2 wr 5604 - - - -

8SIDTLUAFED8.2.2 )2*-1.1.2 - 94.1.2 wr 6604 - - - -

9SIDTLUAFED9.2.2 )2*-1.1.2 - 61.1.2 wr 7604 - - - -

01SIDTLUAFED01.2.2 )2*-1.1.2 - 83.1.2 wr 8604 - - - -

YROTSIHTLUAF3.2

1TLUAF1.3.2 001-0 - .rav or 1602 E202 85 6724 0405

2TLUAF2.3.2 001-0 - .rav or 2602 F202 95 0824 6505

3TLUAF3.3.2 001-0 - .rav or 3602 0302 06 4824 2705

4TLUAF4.3.2 001-0 - .rav or 4602 1302 16 8824 8805

5TLUAF5.3.2 001-0 - .rav or 5602 2302 26 2924 4015

6TLUAF6.3.2 001-0 - .rav or 6602 3302 36 6924 0215

7TLUAF7.3.2 001-0 - .rav or 7602 4302 46 0034 6315

8TLUAF8.3.2 001-0 - .rav or 8602 5302 56 4034 2515

9TLUAF9.3.2 001-0 - .rav or 9602 6302 66 8034 8615

01TLUAF01.3.2 001-0 - .rav or 0702 7302 76 2134 4815

ROTAREPOPUTES4.2

1TESROTAREPO1.4.2 )2*-41.01.1 - 2.9.1.3 or 9604 - - - -

2TESROTAREPO2.4.2 )2*-41.01.1 - 41.01.1 or 0704 - - - -

3TESROTAREPO3.4.2 )2*-41.01.1 - 2.9.1.3 or 1704 - - - -

4TESROTAREPO4.4.2 )2*-41.01.1 - 2.9.1.3 or 2704 - - - -

5TESROTAREPO5.4.2 )2*-41.01.1 - 2.9.1.3 or 3704 - - - -

.REPOTESEVITCA6.4.2 5-1 - 2 or 4704 - - - -

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

*2) Dipende dall'applicativo.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

SNOITACILPPA3

DEEPS1.3

SDNAMMOCDEEPS1.1.3

ECRUOSDEEPS1.1.1.3
,5IA..1IA,ETOMER

ROTAREPO,TOPOTOM
- 1IA wr 0013 - - - -

DEEPSPOTSNI2.1.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 2I wr 5704 - - - -

DEEPSESREVERNI3.1.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ELBANE wr 6704 - - - -

XAMDEEPS2.1.3

1XAMDEEPSTES1.2.1.3 00042-03 mpr 0521 wr 7704 - - - -

2XAMDEEPSTES2.2.1.3 00042-03 mpr 0001 wr 8704 - - - -

3XAMDEEPSTES3.2.1.3 00042-03 mpr 057 wr 9704 - - - -

XAMDEEPS1NI4.2.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 0804 - - - -

XAMDEEPS2NI5.2.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1804 - - - -

DLOHSERHTDEEPS3.1.3

1DLOHSERHTDEEPS1.3.1.3 00003-0 mpr 001 wr 1013 - - - -

YALED1DLOHSERHT2.3.1.3 0.03-1.0 s 0.0 wr 2013 - - - -

1DLOHSERHTTUO3.3.1.3 8O..1O,ETOMER - 1O wr 2804 - - - -

2DLOHSERHTDEEPS4.3.1.3 00003-0 mpr 0051 wr 3013 - - - -

YALED2DLOHSERHT5.3.1.3 0.03-1.0 s 0.1 wr 4013 - - - -

2DLOHSERHTTUO6.3.1.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 3804 - - - -

POTSRHTDEEPS7.3.1.3 003-0 mpr 0 wr 1502 - - - -

LAUNAM4.1.3

DEEPSLAUNAM1.4.1.3 1.3.1.rap-0 mpr 003 wr 5013 - - - -

LAUNAMELBANENI2.4.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4804 - - - -

+GOJNI3.4.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5804 - - - -

-GOJNI4.4.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6804 - - - -

.MOITNETOPOTOM5.1.3

.TOPOTOMEVAS1.5.1.3 SEY,ON - SEY wr 7804 - - - -

TOMESAERCNINI2.5.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8804 - - - -

TOMESAERCEDNI3.5.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9804 - - - -

TESPTOMCEDCCA4.5.1.3 00.006-10.0 s 00.01 wr 1904/0904 - - - -

DEEPSDEXIF6.1.3

1DEEPSTES1.6.1.3 00003+-00003- mpr 005 wr 2904 - - - -

2DEEPSTES2.6.1.3 00003+-00003- mpr 0001 wr 3904 - - - -

3DEEPSTES3.6.1.3 00003+-00003- mpr 005- wr 4904 - - - -

4DEEPSTES4.6.1.3 00003+-00003- mpr 0051 wr 5904 - - - -

5DEEPSTES5.6.1.3 00003+-00003- mpr 057- wr 6904 - - - -

6DEEPSTES6.6.1.3 00003+-00003- mpr 0051- wr 7904 - - - -

7DEEPSTES7.6.1.3 00003+-00003- mpr 0001- wr 8904 - - - -

DEEPS1NI8.6.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 3I wr 9904 - - - -

DEEPS2NI9.6.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 4I wr 0014 - - - -

DEEPS3NI01.6.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1014 - - - -

SPMAR.CCADEXIF7.1.3

1CCATES1.7.1.3 00.006-10.0 s 00.1 wr 3014/2014 - - - -

2CCATES2.7.1.3 00.006-10.0 s 00.2 wr 5014/4014 - - - -

3CCATES3.7.1.3 00.006-10.0 s 00.3 wr 7014/6014 - - - -

CCA1NI4.7.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 5I wr 8014 - - - -

CCA2NI5.7.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9014 - - - -

SPMAR.CEDDEXIF8.1.3

1CEDTES1.8.1.3 00.006-10.0 s 00.1 wr 1114/0114 - - - -

2CEDTES2.8.1.3 00.006-10.0 s 00.2 wr 3114/2114 - - - -

3CEDTES3.8.1.3 00.006-10.0 s 00.3 wr 5114/4114 - - - -

CED1NI4.8.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 6I wr 6114 - - - -

CED2NI5.8.1.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7114 - - - -

ROTAREPOLAUNAM9.1.3

.TAREPONAMEVAS1.9.1.3 SEY,ON - SEY wr 8114 - - - -

ROTAREPONAMTES2.9.1.3

POTES 00003+-00003- mpr 0 wr 9114 - - - -

DEEPS 00003+-00003- mpr .rav or 3002/2002 - - - -

NOITCNUFLAICEPS01.1.3

TUOELBANEROTOM1.01.1.3 2_TOM,1_TOM 1_TOM wr 0214 - - - -

1TOMELBANETUO2.01.1.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 1214 - - - -

2TOMELBANETUO3.01.1.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 2214 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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SELBAIRAV
EGNAR

xam/nim
mU

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

SIXA2.3

ELBAIRAVSIXA1.2.3
mUATOUQEVALS1.1.2.3 9999999-/+ mU or 1033/0033 )gnol(0402 18/08 )gnol(8434 )gnol(2935

mUATOUQRETSAM2.1.2.3 9999999-/+ mU or 3033/2033 )gnol(1402 38/28 )gnol(2534 )gnol(4245

mUDEEPSEVALS3.1.2.3 9999999-/+ mU or 5033/4033 )gnol(2402 58/48 )gnol(6534 )gnol(6545

mUDEEPSRETSAM4.1.2.3 9999999-/+ mU or 7033/6033 )gnol(3402 78/68 )gnol(0634 )gnol(8845

mURREGNIWOLLOF5.1.2.3 9999999-/+ mU or 9033/8033 )gnol(4402 98/88 )gnol(4634 )gnol(0255

RETNUOCEVALS6.1.2.3 9999999-/+ - or 5164/4164 - - - -

RETNUOCRETSAM7.1.2.3 9999999-/+ - or 7164/6164 - - - -

zH.QERFEVALS8.1.2.3 9999999-/+ - or 9164/8164 - - - -

zH.QERFRETSAM9.1.2.3 9999999-/+ - or 1264/0264 - - - -

EVITCAAM/LSTES01.1.2.3 00000.4-06100.0 - or 1133/0133 )gnol(5402 19/09 )gnol(8634 )gnol(2555

EVITCAEZISTES11.1.2.3 9999999-1 - or 3133/2133 )gnol(6402 39/29 )gnol(2734 )gnol (4855

21.1.2.3

TES 9999999-/+ mU or 5133/4133 )gnol(7402 59/49 )gnol(6734 )gnol(6165

SOP 9999999-/+ mU or 1033/0033 )gnol(0402 18/08 )gnol(8434 )gnol(2935

PETS31.1.2.3 00003-0 - or 6133 8402 69 0834 8465

EVITCADEEPSSOP41.1.2.3 8.3.2.3.rap-0 mU or 8133/7133 )gnol(9402 89/79 )gnol(4834 )gnol(4665

51.1.2.3

TES 9.999999-/+ mm or 1233/0233 )gnol(A402 001/99 )gnol(8834 )gnol(6965

SAEM 9.999999-/+ mm or 3233/2233 )gnol(B402 201/101 )gnol(2934 )gnol(8275

RORREESAHP61.1.2.3 9.999999-/+ mm or 5233/4233 )gnol(C402 401/301 )gnol(6934 )gnol(0675

TFIHSEVALS71.1.2.3 9.999999-/+ mm or 7233/6233 )gnol(D402 601/501 )gnol(0044 )gnol(2975

EDOMEVITCA81.1.2.3
,TUCYLF,TISOP,RAEG

RAEGOREZ
- or 9133 E402 701 4044 4285

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

NOITCNUFSIXA2.2.3

NOITCNUF1.2.2.3
,TUCYLF,TISOP,RAEG

RAEGOREZ
- RAEG wr 0533 F402 801 8044 0485

OITCNUFSIXA1NI2.2.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 0054 - - - -
OITCNUFSIXA2NI3.2.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1054 - - - -
OITCNUFSIXA3NI4.2.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2054 - - - -

RETEMARAPNOMMOC3.2.3

NOITULOSER1CNE1.3.2.3 00000.4-66400.0 - 00000.1 wr 7063/6063 - 441/341 2944 0046

NOITULOSER2CNE2.3.2.3 00000.4-66400.0 - 00000.1 wr 9063/8063 - 641/541 6944 2346

NOITULOSER3CNE3.3.2.3 00000.4-66400.0 - 00000.1 wr 4054/3054 - - - -

RECUDER2CNE4.3.2.3 000000.01-000100.0 - 000000.1 wr 6054/5054 - - - -

PK5.3.2.3 0001-0 - 001 wr 1533 - - - -

EPYTmU6.3.2.3 °/,mm/,m/,--/ - mm/ wr 7054 - - - -

TINUYTICOLEV7.3.2.3 ces/mU,nim/mU nim/mU wr 8054 - - - -

DEEPSEVALSXAM8.3.2.3 999999999-0 - .rav or 3533/2533 - - - -

ATOUQTNIOPCED9.3.2.3 3-0 - 1 wr 9054 - - - -

DEEPS01VIDMUN01.3.2.3 00001/,0001/,001/,01/,1/ 01/ wr 0154 - - - -

NOITCERROCXAM11.3.2.3 11.3.2.3.rap-0 - 00001 wr 5533/4533 - - - -

EMIT.CCASIXA21.3.2.3 00.03-00.0 s 00.01 wr 0853 - - - -

EMIT.CEDSIXA31.3.2.3 00.03-00.0 s 00.01 wr 1853 - - - -

RORREGNIWOLLOF41.3.2.3

RORREWOLLOFXAM1.41.3.2.3 999999999-0 mU 01 wr 7533/6533 - - - -

YALEDGNIWOLLOF2.41.3.2.3 000.03-000.0 s 005.0 wr 1154 - - - -

RORREWOLLOFTUO3.41.3.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 2154 - - - -

RORRETESERNI4.41.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 3154 - - - -

LAUNAM51.3.2.3

DEEPSLAUNAM1.51.3.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 00001 wr 9533/8533 0502 011/901 )gnol(2144 )gnol(6585

LAUNAM/MOTUANI2.51.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4154 - - - -

+LAUNAMNI3.51.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5154 - - - -

-LAUNAMNI4.51.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6154 - - - -

ECRUOSDEEPSNAM5.51.3.2.3 4IA..1IA,ROTAREPO - ROTAREPO wr 7154 - - - -

LAUNAMTESTUO6.51.3.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 8154 - - - -

TESERP61.3.2.3

EDOMTESERP1.61.3.2.3 NES_OWT,NES_ENO - NES_ENO wr 9154 - - - -

1DEEPSTESERP2.61.3.2.3 8.3.2.3.rap-/+ - 000001 wr 1633/0633 - - - -

2DEEPSTESERP3.61.3.2.3 8.3.2.3.rap-/+ - 0001 wr 3633/2633 - - - -

ATOUQTESERP4.61.3.2.3 9999999-/+ mU 0 wr 5633/4633 1502 211/111 )gnol(6144 )gnol(8885

TESERP1SNESNI5.61.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 0254 - - - -

TESERP2SNESNI6.61.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1254 - - - -

TESERPTRATSNI7.61.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2254 - - - -

NOTESERPTUO8.61.3.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 3254 - - - -

TESERP2SNES1Z9.61.3.2.3 SEY,ON - ON wr 4254 - - - -

AMLSRETNUOC71.3.2.3

EVALS.QDECROF1.71.3.2.3 9999999-/+ mU 0 wr 7633/6633 2502 411/311 )gnol(0244 )gnol(0295

.LS.QDECROFNI2.71.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5254 - - - -

RETSAM.QDECROF3.71.3.2.3 9999999-/+ mU 0 wr 9633/8633 3502 611/511 )gnol(4244 )gnol(2595

.AM.QDECROFNI4.71.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6254 - - - -

ESREVEREVALSNI5.71.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7254 - - - -

SREVERRETSAMNI6.71.3.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8254 - - - -

TUPTUORETNUOC81.3.2.3

NOITCERIDLSTUO1.81.3.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 9254 - - - -

POTSLSTUO2.81.3.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 0354 - - - -

DLOHSERHT.LS.Q3.81.3.2.3 9999999-/+ mU 0 wr 9753/8753 4502 811/711 )gnol(8244 )gnol(4895

DLOHSERHTLSTUO4.81.3.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 1354 - - - -

2SERHT.LS.Q5.81.3.2.3 9999999-/+ mU 0 wr 3853/2853 5502 021/911 )gnol(2344 )gnol(6106

2SERHTLSTUO6.81.3.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 2354 - - - -

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

NOITCNUFRAEG4.2.3

OITARTESEPYT1.4.2.3
,M/S_EZIS,OITAR

S/M_EZIS
- OITAR wr 3354 - - - -

OITARTESECRUOS2.4.2.3
,ROTAREPO,ETOMER

TOPOTOM,ELBAT
- ROTAREPO wr 4354 - - - -

SM/LSOITARTES3.4.2.3 00000.4-666400.0 - 00000.1 wr 6354/5354 - - - -

.MARAPEZISTES4.4.2.3

EZISTES1.4.4.2.3 9999999-1 mU 001 wr 8354/7354 - - - -

EZISTPADA1K2.4.4.2.3 9999999-1 - 000001 wr 1733/0733 - - - -

EZISTPADA2K3.4.4.2.3 9999999-1 - 999999999 wr 3733/2733 )gnol(6502 221/121 )gnol(6344 )gnol(8406

TNIOPCEDEZIS4.4.4.2.3 3-0 - .0 wr 9354 - - - -

2/1CNEEVALSNI5.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 0454 - - - -

3/2CNERETSAMNI6.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1454 - - - -

.MARAPTOPOTOM7.4.2.3

.TOPOTOMPMAR1.7.4.2.3 00001-1 s 001 wr 2454 - - - -

TOPOTOMPUNI2.7.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 3454 - - - -

TOPOTOMNWODNI3.7.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4454 - - - -

TOPOTOMECROFNI4.7.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5454 - - - -

POTOMTRATSPMAR5.7.4.2.3 00001-1 s 0005 wr 6454 - - - -

.MARAPELBAT8.4.2.3

EZIS/OITARELBAT.1.8.4.2.3

TESELBAT0.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(1043/0043 - - - -

TESELBAT1.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(3043/2043 - - - -

TESELBAT2.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(5043/4043 - - - -

TESELBAT3.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(7043/6043 - - - -

TESELBAT4.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(9043/8043 - - - -

TESELBAT5.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(1143/0143 - - - -

TESELBAT6.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(3143/2143 - - - -

TESELBAT7.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(5143/4143 - - - -

TESELBAT8.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(7143/6143 - - - -

TESELBAT9.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(9143/8143 - - - -

TESELBAT01.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(1243/0243 - - - -

TESELBAT11.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(3243/2243 - - - -

TESELBAT21.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(5243/4243 - - - -

TESELBAT31.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(7243/6243 - - - -

TESELBAT41.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(9243/8243 - - - -

TESELBAT51.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(1343/0343 - - - -

TESELBAT61.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(3343/2343 - - - -

TESELBAT71.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(5343/4343 - - - -

TESELBAT81.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(7343/6343 - - - -

TESELBAT91.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(9343/8343 - - - -

TESELBAT02.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(1443/0443 - - - -

TESELBAT12.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(3443/2443 - - - -

TESELBAT22.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(5443/4443 - - - -

TESELBAT32.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(7443/6443 - - - -

TESELBAT42.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(9443/8443 - - - -

TESELBAT52.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(1543/0543 - - - -

TESELBAT62.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(3543/2543 - - - -

TESELBAT72.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(5543/4543 - - - -

TESELBAT82.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(7543/6543 - - - -

TESELBAT92.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(9543/8543 - - - -

TESELBAT03.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(1643/0643 - - - -

TESELBAT13.1.8.4.2.3 00000.4-06100.0 - 00000.1 wr )c(3643/2643 - - - -

TUPNIELBATTES2.8.4.2.3

EZIS/OITAR1NI1.2.8.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7454 - - - -

EZIS/OITAR2NI2.2.8.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8454 - - - -

EZIS/OITAR3NI3.2.8.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9454 - - - -

EZIS/OITAR4NI4.2.8.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 0554 - - - -

EZIS/OITAR5NI5.2.8.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1554 - - - -

.RAPGNISAHPNAM9.4.2.3

EDOMGNISAHPNAM1.9.4.2.3 ECAPS,DEEPS - DEEPS wr 2554 - - - -

PETSDEEPS2.9.4.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0001 wr 5733/4733 - - - -

PETSECAPS3.9.4.2.3 000.03-000.0 01 wr 6733 - - - -

ESAHPPUNI4.9.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER ETOMER wr 3554 - - - -

ESAHPNWODNI5.9.4.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER ETOMER wr 4554 - - - -

EPYTRETSAMCNE01.4.2.3 DAUQ-D/U DAUQ wr 5554 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

(c) indirizzo modbus utilizzato da altri parametri con la stessa funzione.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.
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RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

NOITCNUFTISOP5.2.3

TISOPTESECRUOS1.5.2.3
,ELBAT,ROTAREPO,ETOMER

TOPOTOM
- ROTAREPO wr 6554 - - - -

SOPROTAREPOTES2.5.2.3

TES 9999999-/+ mm 0.001 wr 8733/7733 - - - -

SOP 9999999-/+ mU .rav or 1033/0033 0402 18/08 )gnol(8434 )gnol (2535

ATOUQTESELBAT3.5.2.3

ELBATATOUQTES1.3.5.2.3

TESELBAT0.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(1043/0043 - - - -

TESELBAT1.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(3043/2043 - - - -

TESELBAT2.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(5043/4043 - - - -

TESELBAT3.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(7043/6043 - - - -

TESELBAT4.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(9043/8043 - - - -

TESELBAT5.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(1143/0143 - - - -

TESELBAT6.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(3143/2143 - - - -

TESELBAT7.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(5143/4143 - - - -

TESELBAT8.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(7143/6143 - - - -

TESELBAT9.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(9143/8143 - - - -

TESELBAT01.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(1243/0243 - - - -

TESELBAT11.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(3243/2243 - - - -

TESELBAT21.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(5243/4243 - - - -

TESELBAT31.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(7243/6243 - - - -

TESELBAT41.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(9243/8243 - - - -

TESELBAT51.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(1343/0343 - - - -

TESELBAT61.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(3343/2343 - - - -

TESELBAT71.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(5343/4343 - - - -

TESELBAT81.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(7343/6343 - - - -

TESELBAT91.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(9343/8343 - - - -

TESELBAT02.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(1443/0443 - - - -

TESELBAT12.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(3443/2443 - - - -

TESELBAT22.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(5443/4443 - - - -

TESELBAT32.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(7443/6443 - - - -

TESELBAT42.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(9443/8443 - - - -

TESELBAT52.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(1543/0543 - - - -

TESELBAT62.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(3543/2543 - - - -

TESELBAT72.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(5543/4543 - - - -

TESELBAT82.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(7543/6543 - - - -

TESELBAT92.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(9543/8543 - - - -

TESELBAT03.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(1643/0643 - - - -

TESELBAT13.1.3.5.2.3 9999999-/+ mU 0.00001 wr )c(3643/2643 - - - -

TUPNIELBATTES2.3.5.2.3

ATOUQTES1NI1.2.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7554 - - - -

ATOUQTES2NI2.2.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8554 - - - -

ATOUQTES3NI3.2.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9554 - - - -

ATOUQTES4NI4.2.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 0654 - - - -

ATOUQTES5NI5.2.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1654 - - - -

ELBATDEEPSTES3.3.5.2.3

TESDEEPS0.3.3.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0 wr 1553/0553 - - - -

TESDEEPS1.3.3.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0 wr 3553/2553 - - - -

TESDEEPS2.3.3.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0 wr 5553/4553 - - - -

TESDEEPS3.3.3.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0 wr 7553/6553 - - - -

TESDEEPS4.3.3.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0 wr 9533/8553 - - - -

TESDEEPS5.3.3.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0 wr 1633/0653 - - - -

TESDEEPS6.3.3.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0 wr 3633/2653 - - - -

TESDEEPS7.3.3.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0 wr 5633/4653 - - - -

TESDEEPS1NI8.3.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2654 - - - -

TESDEEPS2NI9.3.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 3654 - - - -

TESDEEPS3NI01.3.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4654 - - - -

ELBATEMITPMAR4.3.5.2.3

TESEMITPMAR0.4.3.5.2.3 0.03-10.0 s 00.1 wr 0753 - - - -

TESEMITPMAR1.4.3.5.2.3 0.03-10.0 s 00.1 wr 1753 - - - -

TESEMITPMAR2.4.3.5.2.3 0.03-10.0 s 00.1 wr 2753 - - - -

TESEMITPMAR3.4.3.5.2.3 0.03-10.0 s 00.1 wr 3753 - - - -

TESEMITPMAR4.4.3.5.2.3 0.03-10.0 s 00.1 wr 4753 - - - -

TESEMITPMAR5.4.3.5.2.3 0.03-10.0 s 00.1 wr 5753 - - - -

TESEMITPMAR6.4.3.5.2.3 0.03-10.0 s 00.1 wr 6753 - - - -

TESEMITPMAR7.4.3.5.2.3 0.03-10.0 s 00.1 wr 7753 - - - -

TESPMAR1NI8.4.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5654 - - - -

TESPMAR2NI9.4.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6654 - - - -

TESPMAR3NI01.4.3.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7654 - - - -

PMARBATELBANE11.4.3.5.2.3 SEY,ON - ON wr 8654 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

(c) indirizzo modbus utilizzato da altri parametri con la stessa funzione.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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PETSTES4.5.2.3

TES 00003-1 - 00003 wr 9733 7502 321 0444 0806

.PETS 00003-0 - .rav or 6133 8402 69 0834 8465

TISOPLER/SBANI5.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9654 - - - -

TESERLERELBANE6.5.2.3 SEY,ON - ON wr 0833 8502 421 4444 6906

NOITISOPNIM7.5.2.3 9999999-/+ mU 9.999999- wr 1754/0754 - - - -

NOITISOPXAM8.5.2.3 9999999-/+ mU 9.999999+ wr 3754/2754 - - - -

DEEPSNOITISOP9.5.2.3

ECRUOSDEEPS.SOP1.9.5.2.3
,5IA..1IA,ETOMER
ELBAT,ROTAREPO

- ROTAREPO wr 1833 - - - -

PMARECRUOSTES2.9.5.2.3 0.0001-0.0 s 0.1 wr 2833 - - - -

DEEPSNOITISOP3.9.5.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 0.00001 wr 5754/4754 - - - -

DEEPSTISOPNIM4.9.5.2.3 5.9.5.2.3.rap-0.0 % 0.1 wr 6754 - - - -

DEEPSTISOPXAM5.9.5.2.3 0.001-4.9.5.2.3.rap % 0.59 wr 7754 - - - -

EMITCCAXAMSOP01.5.2.3 00.03-10.0 s 00.01 wr 3833 9502 521 8444 2116

EMITCEDXAMSOP11.5.2.3 00.03-10.0 s 00.01 wr 4833 A502 621 2544 8216

ECNARELOT21.5.2.3

ECNARELOTTISOP1.21.5.2.3 9999999+-0 mU 0.1 wr 6833/5833 - - - -

YALEDECNARELOT2.21.5.2.3 000.03-000.0 s 001.0 wr 8754 - - - -

ECNARELOTTUO3.21.5.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 9754 - - - -

POTSERP31.5.2.3

ATOUQPOTSERP1.31.5.2.3 9999999+-1 mU 0.0 wr 8833/7833 )gnol(B502 821/721 )gnol(6544 )gnol(4416

POTSERPTUO2.31.5.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 0854 - - - -

TISOPTRATSNI41.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1854 - - - -

NOITISOPDNENI51.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2854 - - - -

TIMILELBASIDNI61.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 3854 - - - -

PETSTESERNI71.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4854 - - - -

DNEMARGORPTUO81.5.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 5854 - - - -

2/1CNETCELESNI91.5.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6854 - - - -

DEEPSEGNAHCYLF02.5.2.3 SEY,ON - ON wr 7854 - - - -

EMITKREJ12.5.2.3 000.1-000.0 s 030.0 wr 8854 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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.CNUFTUCYLF6.2.3
EDOMTRATS1.6.2.3 TUPNI,ERUSAEM - ERUSAEM wr 9833 C502 921 0644 6716

TUCYLFTRATSNI2.6.2.3 2Z,1Z,ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 0933 - - - -

EDOMPOTS3.6.2.3 TUPNI,ERUSAEM - TUPNI wr 1933 D502 031 4644 2916

TUCYLFPOTSNI4.6.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2933 - - - -

EMOHATOUQ5.6.2.3 9999999-/+ mU 0.0 wr 5933/4933 )gnol(E502 231/131 )gnol(8644 )gnol(8026

NRUTERATOUQ6.6.2.3 9999999-/+ mU 0.0001 wr 7933/6933 )gnol(F502 431/331 )gnol(2744 )gnol(0426

TFIHSRETSAM7.6.2.3 9999999+-0 mU 0.0 wr 9933/8933 )gnol(0602 631/531 )gnol(6744 )gnol(2726

ERUSAEMECRUOS8.6.2.3 ROTAREPO,ETOMER - ROTAREPO wr 3933 - - - -

9.6.2.3

TES 9999999-/+ mU 0.001 wr 0954/9854 - - - -

SAEM 9999999-/+ mU .rav or 3233/2233 - - - -

DEEPS.SOPEMOH01.6.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 00001 wr 5853/4853 )gnol(1602 831/731 )gnol(0844 )gnol(4036

PMARCNYS11.6.2.3 00.03-10.0 s 05.0 wr 2063 - - - -

DEEPSXAMRETSAM21.6.2.3 8.3.2.3.rap-0 - 00001 wr 3954/2954 - - - -

TUCYLFELBANENI31.6.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1954 - - - -

RORRETUCYLFXAM41.6.2.3 9999999+-0 mU 0.1 wr 1063/0063 - - - -

RORRETUCYLFTUO51.6.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 4954 - - - -

.LED.RRETUO61.6.2.3 000.03-000.0 s 001.0 wr 5954 - - - -

.CNUFRAEGOREZ7.2.3
ELBANEOREZNI1.7.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6954 - - - -

RETSAMOREZNI2.7.2.3 2Z,1Z,ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7954 - - - -

EVALSOREZNI3.7.2.3 2Z,1Z,ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8954 - - - -

TFIHS.LSECRUOS4.7.2.3 TOPOTOM,ROTAREPO,ETOMER - ROTAREPO wr 0953 - - - -

TFIHSEVALSOREZ5.7.2.3 9999999+-0 mU 0.0 wr 0064/9954 - - - -

TFIHSPUNI6.7.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1064 - - - -

TFIHSNWODNI7.7.2.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2064 - - - -

PETSTFIHS8.7.2.3 9999999+-0 mU 0.0 wr 9853/8853 - - - -

NOITCERROCECAPS9.7.2.3 9999999+-0 mU 0.01 wr 3953/2953 )gnol(2602 041/931 )gnol(4844 )gnol(6336

RORREESAHPXAM01.7.2.3 9999999+-0 mU 0.1 wr 5953/4953 - - - -

RORREESAHPTUO11.7.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 3064 - - - -

YALED.RREESAHP21.7.2.3 000.03-000.0 s 001.0 wr 1953 - - - -

.RREECNAVDATUO31.7.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 4064 - - - -

.RREYALEDTUO41.7.2.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 5064 - - - -

RROCOITARRRE51.7.2.3 9999999+-0 mU 0.1 wr 7064/6064 - - - -

RROCOITAR61.7.2.3 00000.4-00000.0 - 01000.0 wr 9064/8064 - - - -

RROCOITARXAM71.7.2.3 00000.4-00000.0 - 00000.0 wr 1164/0164 - - - -

RROCDEEPSNIM81.7.2.3 1.3.1.rap-0 mpr 0 wr 2164 - - - -

PMARCNYS91.7.2.3 00.03-10.0 s 05.0 wr 2063 - - - -

CNUFRAEGOREZ02.7.2.3 1-0 0 wr 3164 - - - -

ECAPSGNITTUC12.7.2.3 9999999+-0 mU 0.0 wr 5063/4063 )gnol(3602 241/141 )gnol(8844 )gnol(8636

SESLUPTFIHSTUC22.7.2.3 9999999-0 - 0 wr 1163/0163 - - - -

RELLORPOLEVED32.7.2.3 9999999+-0 mU 0.0 wr 3163/2163 - - - -

SESLUPPOLEVED42.7.2.3 9999999-0 - 0 wr 5163/4163 - - - -

SEIDGNITTUC.N52.7.2.3 99-1 - 1 wr 3063 - - - -

NIAG.RROCDEEPS62.7.2.3 9999999-0 - 0.0 wr 7163/6163 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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LORTNOCDEEPS2.3.3

SDNAMMOCDEEPS1.2.3.3

ECRUOSDEEPSTES1.1.2.3.3
,5IA..1IA,ETOMER,IP_GER

ROTAREPO,POTOM
- IP_GER wr 0054 - - - -

DEEPSPOTSNI2.1.2.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1054 - - - -

DEEPSREVERNI3.1.2.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2054 - - - -

DEEPSROTOMXAM2.2.3.3 00003-0 mpr 0051 wr 2101 - - - -

EMIT.LECCAPMAR3.2.3.3 00.006-00.0 s 00.01 wr )c(9001/8001 )gnol(8302 96/86 )gnol(6134 )gnol(0025

EMIT.LECEDPMAR4.2.3.3 00.006-00.0 s 00.01 wr )c(1101/0101 )gnol(9302 17/07 )gnol(0234 )gnol(2325

DEEPS.TOPOTOM5.2.3.3

.PTOMDEEPSEVAS1.5.2.3.3 SEY,ON - SEY wr 3054 - - - -

TOM.RCNINI2.5.2.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4054 - - - -

TOM.RCEDNI3.5.2.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5054 - - - -

DEEPSROTAREPO6.2.3.3

ROTAREPOEVAS1.6.2.3.3 SEY,ON - ON wr 6054 - - - -

DEEPSTAREPOTES2.6.2.3.3

POTES 00003-/+ mpr 0 wr 7054 - - - -

DEEPS 00003-/+ mpr .rav or 2133 - - - -

PUTES.LUGER3.3.3

ECRUOSTES1.3.3.3
,5IA..1IA,ETOMER

TOPOTOM,ROTAREPO
- 1IA wr 8054 - - - -

ECRUOSKCABDEEF2.3.3.3 QROT,RUC,5IA..1IA - 2IA wr 9054 - - - -

TESGERXAM3.3.3.3 0.0001-0.1 - 0.01 wr 0154 - - - -

KCABDEEFGERXAM4.3.3.3 0.0001-0.1 - 0.21 wr 1154 - - - -

PK5.3.3.3 00.052-00.0 - 00.021 wr 0533 - - - -

IK6.3.3.3 00.052-00.0 - 00.03 wr 1533 - - - -

FFO/NOROTALUGER7.3.3.3 SEY,ON - ON wr 2154 - - - -

ESNESGERTAGEN8.3.3.3 SEY,ON - ON wr 3154 - - - -

IPGERTUOCAD9.3.3.3 SEY,ON - ON wr 4154 - - - -

CED/CCAGERTES01.3.3.3

EMITCCATES1.01.3.3.3 00.006-10.0 s 00.01 wr 3533/2533 - - - -

EMITCEDTES2.01.3.3.3 00.006-10.0 s 00.01 wr 5533/4533 - - - -

.MOITNETOPOTOM11.3.3.3

.TOPOTOMEVAS1.11.3.3.3 SEY,ON - SEY wr 5154 - - - -

TOMESAERCNINI2.11.3.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6154 - - - -

TOMESAERCEDNI3.11.3.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7154 - - - -

EMITCCATRATS4.11.3.3.3 00.006-10.0 s 00.51 wr 9154/8154 - - - -

EMITCEDTRATS5.11.3.3.3 00.006-10.0 s 00.51 wr 1254/0254 - - - -

SELBAIRAV
EGNAR

xam/nim
mU

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

ROTALUGER3.3

ELBAIRAV.LUGER1.3.3

1.1.3.3

TES 0.0001-/+ - or 0033 0012 08 6115 2935

BDF 0.0001-/+ - or 4033 1012 18 0215 8045

2.1.3.3

TES.R 0.0001-/+ - or 2033 2012 28 4215 4245

BDF 0.0001-/+ - or 4033 1012 18 0215 8045

MRALAROTALUGER3.1.3.3
/BDF_XAM/BDF_NIM/ENON

/EFIL_LIO/PMET_XAM
XAM_TSAF/PMET_NIM

- or 6033 3012 38 8215 0445

ERUTAREPMET4.1.3.3 021+/52- C° or 8033 4012 48 2315 6545

SRUOHEFILLIO5.1.3.3 00.000001/0 h or 1133/0133 )gnol(5012 68/58 )gnol(6315 )gnol(2745

6.1.3.3

DEEPS 00003-/+ mpr or 2133 2002 4/3 0014 0614

BDF 0.0001-/+ - or 4033 1012 18 0215 8045

7.1.3.3

)OCITAMOTUAni(1.1.3.3.rav - - - - - - - -

)ELAUNAMni(6.1.3.3.rav - - - - - - - -

)EMRALLAni(3.1.3.3.rav - - - - - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

(c) indirizzo modbus utilizzato da altri parametri con la stessa funzione.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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ROTAREPOLAUNAM21.3.3.3

.TAREPONAMEVAS1.21.3.3.3 SEY,ON - ON wr 2254 - - - -

.TAREPONAMTES2.21.3.3.3

TES 0.0001-/+ - 0.0 wr 3254 - - - -

BDF 0.0001-/+ - .rav or 4033 - - - -

TIMILROTALUGER31.3.3.3

TUPTUOGERXAM1.31.3.3.3 0.001+-0.0 % 0.001 wr 4254 - - - -

TUPTUOGERNIM2.31.3.3.3 0.001--0.0 % 0.0 wr 5254 - - - -

TUOLARGETNIXAM3.31.3.3.3 0.001+-0.0 % 0.001 wr 6254 - - - -

TUOLARGETNINIM4.31.3.3.3 0.001--0.0 % 0.001- wr 7254 - - - -

MRALAROTALUGER41.3.3.3

BDFNIMELBANE1.41.3.3.3 TLUAF,MRALA,ELBASID - MRALA wr 8254 - - - -

BDFXAMELBANE2.41.3.3.3 TLUAF,MRALA,ELBASID - MRALA wr 9254 - - - -

BDFXAMTSAFBANE3.41.3.3.3 TLUAF,MRALA,ELBASID - MRALA wr 0354 - - - -

XAMNIMKOYALED4.41.3.3.3 0.052-0.0 s 0.02 wr 1354 - - - -

MRALABDFNIM5.41.3.3.3 4.3.3.3.rap-0.1 - 0.5 wr 6533 - - - -

MRALABDFXAM6.41.3.3.3 4.3.3.3.rap-0.1 - 0.11 wr 8533 - - - -

RALABDFXAMTSAF7.41.3.3.3 4.3.3.3.rap-0.1 - 0.21 wr 3833 - - - -

MRALANIMYALED8.41.3.3.3 0.052-0.0 s 0.5 wr 0633 - - - -

MRALAXAMYALED9.41.3.3.3 0.052-0.0 s 0.5 wr 2633 - - - -

MRALANIMTUO01.41.3.3.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 2354 - - - -

MRALAXAMTUO11.41.3.3.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 3354 - - - -

RALAXAMTSAFTUO21.41.3.3.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 4354 - - - -

XAMTSAFNEYALED31.41.3.3.3 0.052-0.0 s 0.02 wr 5354 - - - -

NOITCNUF.LUGER4.3.3
TAMOTUA/LAUNAM1.4.3.3

TUA/NAM.SLUPMI1.1.4.3.3 SEY,ON - ON wr 6354 - - - -

TAMOTUA/UNAMNI2.1.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 2I wr 7354 - - - -

TAMOTUATRATSNI3.1.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8354 - - - -

TAMOTUAPOTSNI4.1.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9354 - - - -

TRATSERELBANE5.1.4.3.3 SEY,ON - ON wr 4633 - - - -

GOJLAUNAM2.4.3.3

+GOJLAUNAMNI1.2.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 4I wr 0454 - - - -

-GOJLAUNAMNI2.2.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 5I wr 1454 - - - -

DEEPSLAUNAM3.2.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER mpr 0001 wr 6633 6012 78 0415 4055

CED/CCAGOJ4.2.4.3.3 00.006-10.0 s 10.0 wr 3454/2454 - - - -

NOITCNUF3.4.3.3

NOITCNUFELBANE1.3.4.3.3
,1_CNUF,0_CNUF

3_CNUF,2_CNUF
- 1_CNUF wr 4454 - - - -

NOITCNUFNOMMOC2.3.4.3.3

.GERTESPOTSNI1.2.3.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5454 - - - -

1NOITCNUF3.3.4.3.3

TESREGGIRTCREP1.3.3.4.3.3 0.05-0.0 % 0.5 wr 8633 - - - -

DEEPSNIM2.3.3.4.3.3 1.3.1.rap-0 mpr 005 wr 0733 - - - -

YALEDNURFFO3.3.3.4.3.3 0.0081-0.0 s 0.3 wr 2733 - - - -

ELBANETSYH4.3.3.4.3.3 SEY,ON - ON wr 6454 - - - -

.CREPTSYH5.3.3.4.3.3 0.001-1.0 % 0.01 wr 7454 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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2NOITCNUF4.3.4.3.3

.TEMARAPLARENEG1.4.3.4.3.3

JDADEEPSTES1.1.4.3.4.3.3 00003-0 - 00001 wr 8454 - - - -

CATUPNI.BDEEF2.1.4.3.4.3.3 SEY,ON - SEY wr 9454 - - - -

RETLIFKCABDEEF3.1.4.3.4.3.3 000.01-100.0 s 005.0 wr 0554 - - - -

GOJELBANENI4.1.4.3.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1554 - - - -

.EPSXAMV01CAD5.1.4.3.4.3.3 00003-03 mpr 0051 wr 2554 - - - -

TUA/NAMEPSXAM6.1.4.3.4.3.3 0.001-0.0 % 0.02 wr 3554 - - - -

TNITOPTOMNINE7.1.4.3.4.3.3 SEY,ON - ON wr 4554 - - - -

TNITOPTOMNENI8.1.4.3.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5554 - - - -

NURTXETUO9.1.4.3.4.3.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 6554 - - - -

DEEPSESREVERNI01.1.4.3.4.3.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7554 - - - -

.TOPOTOMDEEPS2.4.3.4.3.3

.PTOMDEEPSEVAS1.2.4.3.4.3.3 SEY,ON - SEY wr 8554 - - - -

.CCADEEPSTES2.2.4.3.4.3.3 00.006-10.0 s 00.01 wr 1654/0654 - - - -

.CEDDEEPSTES3.2.4.3.4.3.3 00.006-10.0 s 00.6 wr 3654/2654 - - - -

CCADEEPSTRATS4.2.4.3.4.3.3 00.006-10.0 s 00.03 wr 5654/4654 - - - -

CEDDEEPSTRATS5.2.4.3.4.3.3 00.006-10.0 s 00.03 wr 7654/6654 - - - -

)avittanon(3NOITCNUF5.3.4.3.3

NOITCETORP.PMET5.3.3
CNUFPMETELBANE1.5.3.3 SEY,ON - ON wr 4733 - - - -

CTPCTNPUTES2.5.3.3

ECRUOSCTPCTN1.2.5.3.3 5IA..1IA - 3IA wr 8654 - - - -

mho.SERLANRETXE2.2.5.3.3 000001-0 - 00001 wr 9654 - - - -

ELBATCTPCTN3.2.5.3.3

C°520-.TSISER1.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 00054 wr 2754/1754 - - - -

C°020-.TSISER2.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 00563 wr 4754/3754 - - - -

C°510-.TSISER3.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 00872 wr 7754/6754 - - - -

C°010-.TSISER4.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 00022 wr 9754/8754 - - - -

C°500-.TSISER5.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 00471 wr 1854/0854 - - - -

C°000.TSISER6.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 00631 wr 3854/2854 - - - -

C°500+.TSISER7.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 00601 wr 5854/4854 - - - -

C°010+.TSISER8.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0078 wr 7854/6854 - - - -

C°510+.TSISER9.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0076 wr 9854/8854 - - - -

C°020+.TSISER01.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0025 wr 1954/0954 - - - -

C°520+.TSISER11.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0024 wr 3954/2954 - - - -

C°030+.TSISER21.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0833 wr 5954/4954 - - - -

C°530+.TSISER31.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0582 wr 7954/6954 - - - -

C°040+.TSISER41.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0022 wr 9954/8954 - - - -

C°540+.TSISER51.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0581 wr 1064/0064 - - - -

C°050+.TSISER61.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0051 wr 3064/2064 - - - -

C°550+.TSISER71.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0021 wr 5064/4064 - - - -

C°060+.TSISER81.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 0001 wr 7064/6064 - - - -

C°560+.TSISER91.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 008 wr 9064/8064 - - - -

C°070+.TSISER02.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 546 wr 1164/0164 - - - -

C°570+.TSISER12.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 055 wr 3164/2164 - - - -

C°080+.TSISER22.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 044 wr 5164/4164 - - - -

C°580+.TSISER32.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 073 wr 7164/6164 - - - -

C°090+.TSISER42.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 582 wr 9164/8164 - - - -

C°590+.TSISER52.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 032 wr 1264/0264 - - - -

C°001+.TSISER62.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 081 wr 3264/2264 - - - -

C°501+.TSISER72.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 041 wr 5264/4264 - - - -

C°011+.TSISER82.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 001 wr 7264/6264 - - - -

C°511+.TSISER92.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 57 wr 9264/8264 - - - -

C°021+.TSISER03.3.2.5.3.3 0000001-0 mho 05 wr 1364/0364 - - - -

ERUTAREPMETXAM3.5.3.3 021+-521- C° 58 wr 6733 - - - -

DEEPSPMETREVO4.5.3.3 00042-0 mpr 0001 wr 7733 - - - -

.TREVOEMITXAM5.5.3.3 0.052-0.0 s 0.01 wr 8733 - - - -

PMETREVOTUO6.5.3.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 2364 - - - -

PMETREDNUTUO7.5.3.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 3364 - - - -

NOITCETORPLIO6.3.3
EFILLIOTES1.6.3.3 00.00001-00.0 h 00.0001 wr 1833/0833 - - - -

EFILLIOTESER2.6.3.3 SEY,ON - ON wr 2833 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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SELBAIRAV
EGNAR

xam/nim
mU

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

REDNIW6.3

SELBAIRAVREDNIW1.6.3

1.1.6.3

gKHCTERTS 99.999-00.0 gK or 5853/4853 )gnol(0012 18/08 )gnol(6115 )gnol(2935

%EUQROT 0.002-/+ % or 2063 1012 28 0215 4245

2.1.6.3

gKHCTERTS 99.999-00.0 gK or 5853/4853 )gnol(0012 18/08 )gnol(6115 )gnol(2935

gKLLEC 99.999-00.0 gK or 7853/6853 )gnol(2012 48/38 )gnol(4215 )gnol(0445

RETEMAID3.1.6.3 0.0005-0.02 mm or 3063 3012 58 8215 2745

CLACRETEMAID4.1.6.3 0.0005-0.02 mm or 4063 4012 68 2315 8845

RETEMAIDTRATS5.1.6.3 0.0005-0.03 mm or 5063 5012 78 6315 4055

TSIDMAIDRANOS6.1.6.3 0.0005-0.0 mm or 6063 6012 88 0415 0255

DEEPSENIL7.1.6.3 00.0002-/+ nim/m or 9853/8853 )gnol(7012 09/98 )gnol(4415 )gnol(6355

ATOUQENIL8.1.6.3 9.999999-/+ mm or 1953/0953 )gnol(8012 29/19 )gnol(8415 )gnol(8655

NRUTLIOC9.1.6.3 000.1-/+ - or 7063 9012 39 2515 0065

DEEPSLLOR/LIOC01.1.6.3 0.0003-/+ mpr or 8063 A012 49 6515 6165

DEEPSENILLIOC11.1.6.3 00.0002-/+ nim/m or 3953/2953 )gnol(B012 69/59 )gnol(0615 )gnol(2365

SSENKCIHT21.1.6.3 000.001-000.0 mm or 5953/4953 )gnol(C012 89/79 )gnol(4615 )gnol(4665

MRALAREDNIW31.1.6.3
,XAMD_LIOC,NIMD_LIOC,ENON

KAERB,PU_CNAD,XAM_LLEC
- or 9063 D012 99 8615 6965

ATOUQRECNAD41.1.6.3 9.999999-/+ mm or 7953/6953 )gnol(E012 101/001 )gnol(2715 )gnol(2175

TSIDCNADRANOS51.1.6.3 0.0005-0.0 mm or 0163 F012 201 6715 4475

DEEPSENILTES61.1.6.3 00.0002-/+ nim/m or 9953/8953 )gnol(0112 401/301 )gnol(0815 )gnol(0675

EDOMEVITCA71.1.6.3
,>LLEC,>HCTERTS,ROT/EPS

,<HCTERTS,>RETSAM,>RECNAD
<RETSAM,<RECNAD,<LLEC

- or 1163 1112 501 4815 2975

LLECGERTUO81.1.6.3 3.01.7.6.3.raP-4.01.7.6.3.raP mpr or 2163 - - - -

RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

EDOMREDNIW2.6.3

EDOMTLUAFED1.2.6.3
,LLEC,HCTERTS,ROT/EPS

RETSAM,RECNAD
- HCTERTS wr 0533 2112 011 8815 2785

EDOMREDNIW1NI2.2.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 1533 - - - -

EDOMREDNIW2NI3.2.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 2533 - - - -

EDOMREDNIW3NI4.2.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 3533 - - - -

GNAT/LAIXANI5.2.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4533 - - - -

REDNELAC6.2.6.3 SEY,ON - ON wr 5533 3112 111 2915 8885

RETEMARAPNOMMOC3.6.3
NAM/MOTUANI1.3.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6533 - - - -

ESREVERNI2.3.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 7533 - - - -

TCELESLIOCNI3.3.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 8533 - - - -

NOITULOSER1LIOC4.3.6.3 00000.4-01000.0 - 55550.0 wr 1633/0633 )gnol(0212 311/211 )gnol(4425 )gnol(4095

NOITULOSER2LIOC5.3.6.3 00000.4-01000.0 - 00000.1 wr 3633/2633 - - - -

NIDEEPSENIL6.3.6.3
,5IA..1IA,ENON

3CNE,2CNE
- 1IA wr 9533 - - - -

SERATOUQENIL7.3.6.3 00000.4-66400.0 - 0000.1 wr 5633/4633 )gnol(1212 511/411 )gnol(8425 )gnol(6395

XAMDEEPSENIL8.3.6.3 00.0002-01.0 nim/m 0.002 wr 7633/6633 )gnol(2212 711/611 )gnol(2525 )gnol(8695

NGISENILREDNIW9.3.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ELBANE wr 8633 - - - -

ENILOREZ01.3.6.3 00.05-00.0 % 05.1 wr 9633 - - - -

.CCAPMARENIL11.3.6.3 00.006-10.0 s 00.5 wr 0733 3212 811 6525 0006

.CEDPMARENIL21.3.6.3 00.006-10.0 s 00.5 wr 1733 4212 911 0625 6106

PMAREUQROT31.3.6.3 00.006-10.0 s 01.0 wr 2733 5212 021 4625 2306

ATADLIOC41.3.6.3

RETEMAIDNIM1.41.3.6.3 0.0005-0.02 mm 0.001 wr 3733 6212 121 8625 8406

RETEMAIDXAM2.41.3.6.3 0.0005-0.02 mm 0.0001 wr 4733 7212 221 2725 4606

RETEMAIDXIF3.41.3.6.3 0.0005-0.03 mm 0.002 wr 5733 8212 321 6725 0806

NIMDTHGIEW4.41.3.6.3 0.0003-1.0 gK 0.01 wr 6733 - - - -

XAMDTHGIEW5.41.3.6.3 0.0003-1.0 gK 0.001 wr 7733 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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RETEMARAP
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)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

MRALALIOC51.3.6.3

NIMDELBANE1.51.3.6.3 SEY,ON - ON wr 8733 - - - -

XAMDELBANE2.51.3.6.3 SEY,ON - ON wr 9733 - - - -

MRALANIMDTUO3.51.3.6.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 0833 - - - -

MRALAXAMDTUO4.51.3.6.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 1833 - - - -

DLOHSERHTLIOC61.3.6.3

DLOHSERHT.MAID1.61.3.6.3 0.0005-0.02 mm 0.0001 wr 2833 - - - -

.SERHTMAIDTUO2.61.3.6.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 3833 - - - -

SDNAMMOCGOJ71.3.6.3

GOJELBANENI1.71.3.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4833 - - - -

+GOJNI2.71.3.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5833 - - - -

-GOJNI3.71.3.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6833 - - - -

DEEPSGOJ4.71.3.6.3 1.3.1.rap-0 mpr 003 wr 7833 9212 421 0825 6906

EUQROTGOJ5.71.3.6.3 001-0 % 01 wr 8833 A212 521 4825 2116

SROTCETEDMAID4.6.3
RANOS1.4.6.3

MAIDYBRANOSNI1.1.4.6.3 9IA..1IA - 4IA wr 9833 - - - -

MAIDTSIDNIM2.1.4.6.3 0005-1 mm 001 wr 0933 - - - -

MAIDTSIDXAM3.1.4.6.3 0005-1 mm 004 wr 1933 - - - -

MAIDECNATSID4.1.4.6.3 0005-1 mm 052 wr 2933 - - - -

RETEMOITNETOP2.4.6.3

MAIDYB.TOPNI1.2.4.6.3 9IA..1IA - 4IA wr 3933 - - - -

NIMMAIDTA%IA2.2.4.6.3 00.001-00.0 % 00.0 wr 4933 - - - -

XAMMAIDTA%IA3.2.4.6.3 00.001-00.0 % 00.001 wr 5933 - - - -

RAPCLACMAID3.4.6.3

XAMSSENKCIHT1.3.4.6.3 000.001-/+ mm 000.5 wr 7933/6933 - - - -

ECRUOSSSENKCIHT2.3.4.6.3 ROTAREPO,9IA..1IA,ETOMER - ROTAREPO wr 0043 - - - -

TAREPOSSENKCIHT3.3.4.6.3 1.3.4.6.3.rap-000.0 mm 000.0 wr 9933/8933 - - - -

ECRUOS.DTRATS4.3.4.6.3 ROTAREPO,9IA..1IA,ETOMER - ROTAREPO wr 1043 - - - -

.REPOMAIDTRATS5.3.4.6.3 2.41.3.6.3.rap-1.41.3.6.3.rap mm 0.001 wr 2043 B212 621 8825 8216

MORPEEMAIDEVAS6.3.4.6.3 SEY,ON - ON wr 3043 - - - -

MAIDTRATSERNI7.3.4.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4043 - - - -

YALEDCLAC8.3.4.6.3 00.03-00.0 s 00.4 wr 5043 - - - -

RETLIFRETEMAID9.3.4.6.3 00.03-00.0 s 00.5 wr 6043 - - - -

TLIFMAIDTRATS01.3.4.6.3 00.03-00.0 s 00.1 wr 7043 - - - -

SNRUTLIOCTRATS11.3.4.6.3 000.01-001.0 - 000.1 wr 8043 - - - -

SNRUTLIOCNUR21.3.4.6.3 000.5 wr 9043 - - - -

MAIDKCOLBNI31.3.4.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 0143 - - - -

EDOMQROT/DEEPS5.6.3
SDNAMMOCDEEPS1.5.6.3

ECRUOSDEEPSTES1.1.5.6.3
,TOPOTOM,5IA..1IA,ETOMER

ROTAREPO
- 1IA wr )c(0013 - - - -

DEEPSPOTSNI2.1.5.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - 2I wr )c(5704 - - - -

DEEPSESREVERNI3.1.5.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ELBANE wr )c(6704 - - - -

DEEPSROTOMXAM4.1.5.6.3 00042-0 mpr 0051 wr )c(2101 - - - -

EMITLECCAPMAR5.1.5.6.3 00.006-10.0 s 00.01 wr )c(9001/8001 - - - -

EMITLECEDPMAR6.1.5.6.3 00.006-10.0 s 00.01 wr )c(1101/0101 - - - -

DEEPSROTAREPO7.1.5.6.3

ROTAREPOEVAS1.7.1.5.6.3 SEY,ON - SEY wr )c(8114 - - - -

2.7.1.5.6.3

TES 00003-0 mpr 0 wr )c(9114 - - - -

DEEPS 00003-/+ mpr .rav or 3002/2002 - - - -

SDNAMMOCQROT2.5.6.3

ECRUOSQROTTES1.2.5.6.3
,TOPOTOM,5IA..1IA,ETOMER

ROTAREPO
- 3IA wr )c(8501 - - - -

EUQROTXAM2.2.5.6.3 1.01.1.rap-0 % 002 wr )c(7501 - - - -

EUQROTROTAREPO3.2.5.6.3

ROTAREPOEVAS1.3.2.5.6.3 SEY,ON - SEY wr )c(4504 - - - -

2.3.2.5.6.3

TES 2.2.5.6.3.rap-0 % 0 wr )c(5504 - - - -

EUQROT 003-0 % .rav or 2063 - - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

(c) indirizzo modbus utilizzato da altri parametri con la stessa funzione.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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EDOMHCTERTS6.6.3

ECRUOSRETEMAID1.6.6.3
,DEEPS_ENIL,RANOS,TOP

TNUOC,ATOUQ_ENIL
- TNUOC wr )c(3243 - - - -

ECRUOSHCTERTS2.6.6.3
,TOPOTOM,9IA..1IA,ETOMER

ROTAREPO
- 3IA wr )c(6243 - - - -

TESXAMHCTERTS3.6.6.3 00.0001-01.0 gK 00.51 wr )c(5243/4243 - - - -

ECRUOSNAM.QROT4.6.6.3 9IA..1IA,ETOMER - ETOMER wr 7243 - - - -

XAMEUQROT5.6.6.3 0.001-0.0 % 0.001 wr 8243 - - - -

ECRUOSLLEC6.6.6.3 9IA..1IA,ETOMER - ETOMER wr )c(9243 - - - -

XAMLLEC7.6.6.3 00.0001-01.0 gK 00.02 wr )c(1343/0343 - - - -

RETLIFLLEC8.6.6.3 00.03-00.0 s 00.1 wr )c(2343 - - - -

HCTERTSROTAREPO9.6.6.3

POHCTERTSEVAS1.9.6.6.3 SEY,ON - SEY wr )c(3343 - - - -

2.9.6.6.3

HCTERTS 3.6.6.3.rap-00.0 gK 00.0 wr )c(5343/4343 - - - -

EUQROT 5.6.6.3.rap-0.0 % 0.0 wr 2063 - - - -

TOPOTOMHCTERTS01.6.6.3

TOMHCTERTSEVAS1.01.6.6.3 SEY,ON - SEY wr )c(6343 - - - -

TOMESAERCNINI2.01.6.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr )c(7343 - - - -

TOMESAERCEDNI3.01.6.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr )c(8343 - - - -

POTOMPMARTUA4.01.6.6.3 00.006-10.0 s 00.01 wr )c(9343 - - - -

POTOMPMARNAM5.01.6.6.3 00.006-10.0 s 00.01 wr 0443 - - - -

DEEPSNIMREDNIW11.6.6.3 0.001-0.0 % 0.3 wr 1443 - - - -

DEEPSTESFFO21.6.6.3 1.3.1.rap-0 mpr 002 wr 2443 - - - -

NODEEPSDNIWNU31.6.6.3 SEY,ON - ON wr 3443 - - - -

.RAPNOITCIRF41.6.6.3

NOITCIRFCITATS1.41.6.6.3 0.001-0.0 % 0.0 wr 4443 - - - -

NOITCIRFCIMANYD2.41.6.6.3 0.001-0.0 % 0.0 wr 5443 - - - -

.RAPAITRENI51.6.6.3

EDOMTRATSKCIK1.51.6.6.3

LEVELKCIK1.1.51.6.6.3 0.001-0.0 % 0.0 wr 6443 - - - -

EMITNOKCIK2.1.51.6.6.3 00.006-10.0 s 10.0 wr 7443 - - - -

EMITCEDKCIK3.1.51.6.6.3 00.006-10.0 s 10.0 wr 8443 - - - -

.SNEPMOCAITRENI2.51.6.6.3

AITRENIPMOC.NE1.2.51.6.6.3 SEY,ON - ON wr 2653 - - - -

PKAITRENIPMOC2.2.51.6.6.3 052-0 - 02 wr 3653 - - - -

.TRENI.RHT.PMAR3.2.51.6.6.3 0.001-0.1 % 5.1 wr 4653 - - - -

EMIT.TRENIPMAR4.2.51.6.6.3 0.003-0.0 s 0.01 wr 5653 - - - -

DNERTHCTERTS61.6.6.3

EPYTDNERT1.61.6.6.3 PYH_CED,NIL_CED,TNATSNOC - TNATSNOC wr 5543 - - - -

MAIDEGNAHC2.61.6.6.3 0.0005-0.03 mm 0.0005 wr 6543 - - - -

NOITCUDERXAM.D3.61.6.6.3 0.001-0.0 % 0.0 wr 1653 - - - -

EDOMLLEC7.6.3

ECRUOSRETEMAID1.7.6.3
,DEEPS_ENIL,RANOS,TOP

TNUOC,ATOUQ_ENIL
- TNUOC wr )c(3243 - - - -

ECRUOSHCTERTS2.7.6.3
,TOPOTOM,9IA..1IA,ETOMER

ROTAREPO
- 3IA wr )c(6243 - - - -

TESXAMHCTERTS3.7.6.3 00.0001-01.0 gK 00.51 wr )c(5243/4243 - - - -

ECRUOSLLEC4.7.6.3 9IA..1IA,ETOMER - ETOMER wr )c(9243 - - - -

XAMLLEC5.7.6.3 00.0001-01.0 gK 00.02 wr )c(1343/0343 - - - -

RETLIFLLEC6.7.6.3 00.03-00.0 s 030.0 wr )c(2343 - - - -

HCTERTSROTAREPO7.7.6.3

POHCTERTSEVAS1.7.7.6.3 SEY,ON - SEY wr )c(3343 - - - -

2.7.7.6.3

HCTERTS 3.7.6.3.rap-00.0 gK 00.0 wr )c(5343/4343 - - - -

LLEC 00.0001-01.0 gK .rav or 7853/6853 - - - -

TOPOTOMHCTERTS8.7.6.3

TOMHCTERTSEVAS1.8.7.6.3 SEY,ON - SEY wr )c(6343 - - - -

TOMESAERCNINI2.8.7.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr )c(7343 - - - -

TOMESAERCEDNI3.8.7.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr )c(8343 - - - -

POTOMPMARTUA4.8.7.6.3 00.006-10.0 s 00.01 wr )c(9343 - - - -

ROTALUGERDEEPS9.7.6.3

NIAGPKDEEPS1.9.7.6.3 001-0 - 05 wr 2143 - - - -

RETLIFDEEPS2.9.7.6.3 000.1-100.0 s 030.0 wr 3143 - - - -

ROTALUGERLLEC01.7.6.3

NIAGPKLLEC1.01.7.6.3 0001-0 - 05 wr 4143 - - - -

NIAGIKLLEC2.01.7.6.3 0001-0 - 52 wr 5143 - - - -

GERLLECXAM3.01.7.6.3 1.3.1.rap+-0 mpr 002 wr 6143 - - - -

GERLLECNIM4.01.7.6.3 1.3.1.rap--0 mpr 002- wr 7143 - - - -

MAIDPORPGER5.01.7.6.3 SEY,ON - SEY wr 0243 - - -

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

(c) indirizzo modbus utilizzato da altri parametri con la stessa funzione.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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RETEMARAP
EGNAR
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)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

MRALALLEC11.7.6.3

ELBANELLECXAM1.11.7.6.3 SEY,ON - ON wr 0054 - - - -

MRALALLECXAM2.11.7.6.3 5.7.6.3.rap-01.0 gK 00.02 wr 9143/8143 - - - -

YALEDLLECXAM3.11.7.6.3 00.03-10.0 s 01.0 wr 1243 - - - -

MRALALLECTUO4.11.7.6.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 1054 - - - -

DLOHSERHTLLEC21.7.6.3

YDAERNOISNET1.21.7.6.3 0.0001-10.0 gK 00.1 wr 1543/0543 - - - -

YALEDYDAERSNET2.21.7.6.3 00.03-10.0 s 01.0 wr 2243 - - - -

TUOYDAERSNET3.21.7.6.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 2054 - - - -

EDOMRECNAD8.6.3

SROTCETEDECNAD1.8.6.3

RAPNOMMOCCNAD1.1.8.6.3

YLPPUSRECNAD1.1.1.8.6.3 00001-1 mm 0001 wr 3054 - - - -

TESFFORECNAD2.1.1.8.6.3 005-0 mm 05 wr 4054 - - - -

ECRUOSTEDECNAD3.1.1.8.6.3 RANOS,TOP - TOP wr 5054 - - - -

RANOS2.1.8.6.3

CNADYBRANOSNI1.2.1.8.6.3 9IA..1IA - 3IA wr 6054 - - - -

CNADTSIDNIM2.2.1.8.6.3 0005-1 mm 001 wr 7054 - - - -

CNADTSIDXAM3.2.1.8.6.3 0005-1 mm 004 wr 8054 - - - -

1ECNATSID4.2.1.8.6.3 0005-1 mm 051 wr 9054 - - - -

2ECNATSID5.2.1.8.6.3 0005-1 mm 003 wr 0154 - - - -

SOPRECNADRANOS6.2.1.8.6.3 WOLEB,EVOBA - WOLEB wr 1154 - - - -

RETEMOITNETOP3.1.8.6.3

CNADYBTOPNI1.3.1.8.6.3 9IA..1IA - 3IA wr 2154 - - - -

NWODSOPTA%IA2.3.1.8.6.3 00.001-00.0 % 00.0 wr 3154 - - - -

PUSOPTA%IA3.3.1.8.6.3 00.001-00.0 % 00.001 wr 4154 - - - -

ECRUOSRETEMAID2.8.6.3
,DEEPS_ENIL,RANOS,TOP

RRE+TNC,ATOUQ_ENIL
- RRE+TNC wr )c(3243 - - - -

EDOMMAIDTRATS3.8.6.3 OTUA,LAUNAM - OTUA wr 0653 - - - -

GERESABRECNAD4.8.6.3 1.3.1.rap-0 mpr 01 wr 1143 - - - -

GERRORREMAID5.8.6.3 2.41.3.6.3.rap0.0 mm 0.53 wr 3543/2543 - - - -

SOPRECNADTES6.8.6.3 0.00001-0.1 mm 0.59 wr 9543/8543 - - - -

2SOPRECNADTES7.8.6.3 0.00001-0.1 mm 0.52 wr 1643/0643 - - - -

TES2SOPCNADNI8.8.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5154 - - - -

SOPRORRERECNAD9.8.6.3 09-1 % 05 wr 9443 - - - -

RROCSSENKCIHT01.8.6.3 000.001-000.0 mm 000.0 wr 3643/2643 - - - -

MRALARECNAD11.8.6.3

NEMRALASOPPU1.11.8.6.3 SEY,ON - ON wr 6154 - - - -

SOPPUXAM2.11.8.6.3 0.00001-0.1 mm 574 wr 1553/0553 - - - -

YALEDMRALAPU3.11.8.6.3 00.03-10.0 s 01.0 wr 4543 - - - -

MRALACNADTUO4.11.8.6.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 7154 - - - -

DLOHSERHTRECNAD21.8.6.3

YALEDYDAERCNAD1.21.8.6.3 00.03-10.0 s 01.0 wr 7543 - - - -

TUOYDAERCNAD2.21.8.6.3 8O..1O,ETOMER - ETOMER wr 8154 - - - -

RAPCNADELPMIS31.8.6.3

PUGERDEEPS1.31.8.6.3 1.3.1.rap+-0 mpr 0051 wr 2553 - - - -

NWODGERDEEPS2.31.8.6.3 1.3.1.rap--0 mpr 0051- wr 3553 - - - -

REDNIWERNI3.31.8.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 9154 - - - -

RECNADPK41.8.6.3 00.01-00.0 - 00.2 wr 0254 - - - -

EDOMRETSAM9.6.3

BDFTSOCENIL1.9.6.3 ENIL,RETEMAID - RETEMAID wr 1254 - - - -

ECRUOSRETEMAID2.9.6.3
,DEEPS_ENIL,RANOS,TOP

TNUOC,ATOUQ_ENIL
- TNUOC wr )c(3243 - - - -

ECRUOSENILTES3.9.6.3 ROTAREPO,5IA..1IA,ETOMER - 1IA wr 2254 - - - -

ENILXAMTES4.9.6.3 00.0002-01.0 nim/m 00.001 wr 5553/4553 - - - -

ROTALUGERENIL5.9.6.3

PKTSOCENIL1.5.9.6.3 001-0 - 01 wr 6553 - - - -

IKTSOCENIL2.5.9.6.3 001-0 - 01 wr 7553 - - - -

TESENILROTAREPO6.9.6.3

POENILEVAS1.6.9.6.3 SEY,ON - SEY wr 3254 - - - -

2.6.9.6.3

TES 4.9.6.3.rap-/+ nim/m 00.0 wr 5254/4254 - - - -

NIL 00.0002-/+ nim/m .rav wr 9853/8853 - - - -

TESELBASIDNI7.9.6.3 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 6254 - - - -

NOITCETEDKAERB01.6.3

OVITTANON

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

(c) indirizzo modbus utilizzato da altri parametri con la stessa funzione.
**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Parametri/variabili  del  tastierino

RETEMARAP
EGNAR

xam-nim
mU

TESERP
TLUAFED

sseccA
epyt

SUBDOMDI
)ced(MAR

NACDI
)xeh(MAR

SUBIFORPDI
)ced(MAR

**PI/PCTSUBDOMDI
)ced(MAR

)M(03Moludom )G(04Moludom

TUPTUO/TUPNI4

TUPNILATIGID1.4

2ITREVNI1.1.4 SEY,ON - ON wr 3214 - - - -

3ITREVNI2.1.4 SEY,ON - ON wr 4214 - - - -

4ITREVNI3.1.4 SEY,ON - ON wr 5214 - - - -

5ITREVNI4.1.4 SEY,ON - ON wr 6214 - - - -

6ITREVNI5.1.4 SEY,ON - ON wr 7214 - - - -

7ITREVNI6.1.4 SEY,ON - ON wr 8214 - - - -

8ITREVNI7.1.4 SEY,ON - ON wr 9214 - - - -

9ITREVNI8.1.4 SEY,ON - ON wr 0314 - - - -

01ITREVNI9.1.4 SEY,ON - ON wr 1314 - - - -

11ITREVNI01.1.4 SEY,ON - ON wr 2314 - - - -

21ITREVNI11.1.4 SEY,ON - ON wr 3314 - - - -

31ITREVNI21.1.4 SEY,ON - ON wr 4314 - - - -

41ITREVNI31.1.4 SEY,ON - ON wr 5314 - - - -

TUPTUOLATIGID2.4

1OTREVNI1.2.4 SEY,ON - ON wr 6314 - - - -

2OTREVNI2.2.4 SEY,ON - SEY wr 7314 - - - -

3OTREVNI3.2.4 SEY,ON - ON wr 8314 - - - -

4OTREVNI4.2.4 SEY,ON - ON wr 9314 - - - -

5OTREVNI5.2.4 SEY,ON - ON wr 0414 - - - -

6OTREVNI6.2.4 SEY,ON - ON wr 1414 - - - -

7OTREVNI7.2.4 SEY,ON - ON wr 2414 - - - -

8OTREVNI8.2.4 SEY,ON - ON wr 3414 - - - -

TUPNIGOLANA3.4

1IATUPNIGOLANA1.3.4

ELACS1.1.3.4 003-/+ % 00.001 wr 4414 - - - -

TESFFO2.1.3.4 05-/+ % 00.0 wr 5414 - - - -

TUPNIEPYT3.1.3.4 V01+/01-,V01+/0 - V01+/0 wr 6414 - - - -

2IATUPNIGOLANA2.3.4

ELACS1.2.3.4 003-/+ % 00.001 wr 7414 - - - -

TESFFO2.2.3.4 05-/+ % 00.0 wr 8414 - - - -

TUPNIEPYT3.2.3.4
,V01+/01-,V01+/0

Am02/4,Am02/0
- Am02/4 wr 9414 - - - -

3IATUPNIGOLANA3.3.4

ELACS1.3.3.4 003-/+ % 00.001 wr 0514 - - - -

TESFFO2.3.3.4 05-/+ % 00.0 wr 1514 - - - -

TUPNIEPYT3.3.3.4 V01+/01-,V01+/0 - V01+/0 wr 2514 - - - -

4IATUPNIGOLANA4.3.4

ELACS1.4.3.4 003-/+ % 00.001 wr 3514 - - - -

TESFFO2.4.3.4 05-/+ % 00.0 wr 4514 - - - -

TUPNIEPYT3.4.3.4 V01+/01-,V01+/0 - V01+/0 wr 5514 - - - -

5IATUPNIGOLANA5.3.4

ELACS1.5.3.4 003-/+ % 00.001 wr 6514 - - - -

TESFFO2.5.3.4 05-/+ % 00.0 wr 7514 - - - -

TUPNIEPYT3.5.3.4 V01+/01-,V01+/0 - V01+/0 wr 8514 - - - -

6IATUPNIGOLANA6.3.4

ELACS1.6.3.4 003-/+ % 00.001 wr 9514 - - - -

TESFFO2.6.3.4 05-/+ % 00.0 wr 0614 - - - -

TUPNIEPYT3.6.3.4 V01+/0 - V01+/0 wr 1614 - - - -

7IATUPNIGOLANA7.3.4

ELACS1.7.3.4 003-/+ % 00.001 wr 2614 - - - -

TESFFO2.7.3.4 05-/+ % 00.0 wr 3614 - - - -

TUPNIEPYT3.7.3.4 V01+/0 - V01+/0 wr 4614 - - - -

8IATUPNIGOLANA8.3.4

ELACS1.8.3.4 003-/+ % 00.001 wr 5614 - - - -

TESFFO2.8.3.4 05-/+ % 00.0 wr 6614 - - - -

TUPNIEPYT3.8.3.4 V01+/0 - V01+/0 wr 7614 - - - -

9IATUPNIGOLANA9.3.4

ELACS1.9.3.4 003-/+ % 00.001 wr 8614 - - - -

TESFFO2.9.3.4 05-/+ % 00.0 wr 9614 - - - -

TUPNIEPYT3.9.3.4 V01+/0 - V01+/0 wr 0714 - - - -

TUPTUOGOLANA4.4

SELBAIRAVTUPTUO1.4.4

%TNERRUCROTOM1.1.4.4 00.001-/+ % .rav or 8702 - - - -

%FDEEPSTES2.1.4.4 00.001-/+ % .rav or 9702 - - - -

%DEEPSROTOM3.1.4.4 00.001-/+ % .rav or 0802 - - - -

%FDEEPSROTOM4.1.4.4 00.001-/+ % .rav or 1802 C302 47 2334 6925

%EUQROTROTOM5.1.4.4 00.003-/+ % .rav or 2802 - - - -

%FEUQROTROTOM6.1.4.4 00.003-/+ % .rav or 3802 D302 57 6334 2135

%1TESETOMER7.1.4.4 00.001-/+ % .rav or 4802 - - - -

%2TESETOMER8.1.4.4 00.001-/+ % .rav or 5802 - - - -

%3TESETOMER9.1.4.4 00.001-/+ % .rav or 6802 - - - -

%4TESETOMER01.1.4.4 00.001-/+ % .rav or 7802 - - - -

0OA.PTUOGOLANA2.4.4

YALPSIDRAV1.2.4.4 01-1 - 1 wr 1714 - - - -

ELACS2.2.4.4 00.003-/+ % 00.001 wr 2714 - - - -

TESFFO3.2.4.4 00.01-/+ % 00.0 wr 3714 - - - -

TUPTUOEPYT4.2.4.4 SBA,TCERID - TCERID wr 4714 - - - -

1OA.PTUOGOLANA3.4.4

YALPSIDRAV1.3.4.4 01-1 - 3 wr 5714 - - - -

ELACS2.3.4.4 00.003-/+ % 00.001 wr 6714 - - - -

TESFFO3.3.4.4 00.01-/+ % 00.0 wr 7714 - - - -

TUPTUOEPYT4.3.4.4 SBA,TCERID - TCERID wr 8714 - - - -

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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2OA.PTUOGOLANA4.4.4

YALPSIDRAV1.4.4.4 01-1 - 3 wr 9714 - - - -

ELACS2.4.4.4 00.003-/+ % 00.001 wr 0814 - - - -

TESFFO3.4.4.4 00.01-/+ % 00.0 wr 1814 - - - -

TUPTUOEPYT4.4.4.4 SBA,TCERID - TCERID wr 2814 - - - -

3OA.PTUOGOLANA5.4.4

YALPSIDRAV1.5.4.4 01-1 - 5 wr 3814 - - - -

ELACS2.5.4.4 00.003-/+ % 00.001 wr 4814 - - - -

TESFFO3.5.4.4 00.01-/+ % 00.0 wr 5814 - - - -

TUPTUOEPYT4.5.4.4 SBA,TCERID - TCERID wr 6814 - - - -

TACINUMOCLAIRES5

SUBDOMELBANE1.5 ELBANE,ELBASID - ELBASID wr 006 - - - -

GIFNOCSUBDOM2.5

LOCOTORP1.2.5 NAWOR,SUBDOM - SUBDOM wr 7814 - - - -

SSERDDA2.2.5 742-1 - 2 wr 8814 - - - -

ETARDUAB3.2.5
,00291,0069,0084,0042,0021

002511,00867,00675,00483
- 0069 wr 9814 - - - -

YTIRAP4.2.5 DDO,NEVE,ENON - ENON wr 0914 - - - -

POTSTIB5.2.5 2-1 - 1 wr 1914 - - - -

TNUOC.RRETESER6.2.5 SEY,ON - ON wr 106 - - - -

EMITYTIVITCANI7.2.5 00.03-00.0 - 00.03 wr 206 - - - -

GIFNOCSUBYNA3.5

SSERDDASUBYNA1.3.5 052-0 - 0 wr 2914 - - - -

GIFNOCCILCYC2.3.5

DAER1DZP1.2.3.5 052-0 - 0 wr 3914 - - 652 8402

DAER2DZP2.2.3.5 052-0 - 0 wr 4914 - - 752 9402

DAER3DZP3.2.3.5 052-0 - 0 wr 5914 - - 852 0502

DAER4DZP4.2.3.5 052-0 - 0 wr 6914 - - 952 1502

DAER5DZP5.2.3.5 052-0 - 0 wr 7914 - - 062 2502

DAER6DZP6.2.3.5 052-0 - 0 wr 8914 - - 162 3502

DAER7DZP7.2.3.5 052-0 - 0 wr 9914 - - 262 4502

DAER8DZP8.2.3.5 052-0 - 0 wr 0024 - - 362 5502

ETIRW1DZP9.2.3.5 052-0 - 0 wr 1024 - - 0 0

ETIRW2DZP01.2.3.5 052-0 - 0 wr 2024 - - 1 1

ETIRW3DZP11.2.3.5 052-0 - 0 wr 3024 - - 2 2

ETIRW4DZP21.2.3.5 052-0 - 0 wr 4024 - - 3 3

ETIRW5DZP31.2.3.5 052-0 - 0 wr 5024 - - 4 4

ETIRW6DZP41.2.3.5 052-0 - 0 wr 6024 - - 5 5

ETIRW7DZP51.2.3.5 052-0 - 0 wr 7024 - - 6 6

ETIRW8DZP61.2.3.5 052-0 - 0 wr 8024 - - 7 7

GIFNOCTENREHTE3.3.5

noitpOPCHD1.3.3.5 ELBANE,ELBASID - ELBASID wr 4224 - - - -

1dleiFPI2.3.3.5 552-0 - 0 wr 5224 - - - -

2dleiFPI3.3.3.5 552-0 - 0 wr 6224 - - - -

3dleiFPI4.3.3.5 552-0 - 0 wr 7224 - - - -

4dleiFPI5.3.3.5 552-0 - 0 wr 8224 - - - -

1dleiFKSAMTEN6.3.3.5 552-0 - 0 wr 9224 - - - -

2dleiFKSAMTEN7.3.3.5 552-0 - 0 wr 0324 - - - -

3dleiFKSAMTEN8.3.3.5 552-0 - 0 wr 1324 - - - -

4dleiFKSAMTEN9.3.3.5 552-0 - 0 wr 2324 - - - -

1dleiFYAWETAG01.3.3.5 552-0 - 0 wr 3324 - - - -

2dleiFYAWETAG11.3.3.5 552-0 - 0 wr 4324 - - - -

3dleiFYAWETAG21.3.3.5 552-0 - 0 wr 5324 - - - -

4dleiFYAWETAG31.3.3.5 552-0 - 0 wr 6324 - - - -

NURLACOLNI4.5 ELBANE,41-2I,ETOMER - ETOMER wr 7324 - - - -

001IRTEMARAP

EPYTLORTNOCTOM1.001 CNE_TCEV,F/V - F/V wr 001 A302 27 4234 4625

TLUAFTSALTESER2.001 SEY,ON - ON wr 101 - - - -

ROTAREPOUNEM3.001
,ROTAREPO,KCOLB,TLUAFED

KCOLB_PO
- TLUAFED wr 9024 - - - -

KCOLB99.RAP4.001 SEY,ON - ON wr 201 - - - -

NOITACILPPA5.001
,LUGER,SIXA,DEEPS

REDNIW,1MOTSUC,EFA_NEG
- DEEPS wr 301 B302 37 8234 0825

PUTES6.001

PUTESEROTSER1.6.001 2_PUTES,1_PUTES,TLUAFED - TLUAFED wr 0124 - - - -

EROTSERELBANE2.6.001 SEY,ON - ON wr 1124 - - - -

PUTESEVAS3.6.001 2_PUTES,1_PUTES - 1_PUTES wr 2124 - - - -

EVASELBANE4.6.001 SEY,ON - ON wr 3124 - - - -

EROTSERTRATSNI5.6.001 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 4124 - - - -

PUTESEROTSERNI6.6.001 ELBANE,41I..2I,ETOMER - ETOMER wr 5124 - - - -

EROTSEREPYT7.6.001 KCIUQ,LLUF - LLUF wr 6124 - - - -

VNI>>YEKypoC8.6.001 001-0 - 0 wr 7124 - - - -

YEK>>VNIypoC9.6.001 001-0 - 0 wr 8124 - - - -

PUTESMRALA7.001

NIGORPMRALA1.7.001 SEY,ON - SEY wr 9124 - - - -

TUOGORPMRALA2.7.001 SEY,ON - SEY wr 0224 - - - -

Per memorizzare il parametro in eeprom sommare all'indirizzo ID MODBUS RAM (dec) il numero 10000.

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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ELIBAIRAVENOIZNUF
epyT

drow=W
gnol=L

sseccA
epyt

ylnodaer=or
etirw/daer=wr

DI
NAC
MAR
)xeh(

DI
SUBIFORP

MAR
)elamiced(

DI
SUBDOM

MAR
)elamiced(

DI
**PI/PCTSUBDOM

MAR
)elamiced(

)M(03MoludoM )G(04MoludoM

ELAIRESAICRAMIDGALFODNAMOC W wr 0702 051 213 0454 2156

ROTIDEATADNAWORGALF W wr - - 202 - -

ICISIFILATIGIDISSERGNIILGEDOTATS W or 1702 151 002 4454 8256

EHCISIFILATIGIDETICSUELLEDOTATS W or 2702 251 102 8454 4456

EHCISIFILATIGIDETICSUELLEDODNAMOC W wr 3702 351 813 2554 0656

TUPTUOIDGALFIEDOTATS W or 4702 451 032 6554 6756

LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFIEDOTATS W or 5702 551 112 0654 2956

LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOC W wr 6702 651 113 4654 8066

ELAIRESNIAIPPOCIDOTNEMIREFIRENOIZATSOPMI W wr 7702 751 103 8654 4266
,%1TESETOMER

acigolanaaticsu'nuidelairesenoizatsopmi
W wr 8702 851 203 2754 0466

,%2TESETOMER
acigolanaaticsu'nuidelairesenoizatsopmi

W wr 9702 951 303 6754 6566

,%3TESETOMER
acigolanaaticsu'nuidelairesenoizatsopmi

W wr A702 061 403 0854 2766

,%4TESETOMER
acigolanaaticsu'nuidelairesenoizatsopmi

W wr B702 161 503 4854 8866

51tib 41tib 31tib 21tib 11tib 01tib 9tib 8tib 7tib 6tib 5tib 4tib 3tib 2tib 1tib 0tib

OTS / 41I 31I 21I 11I 01I 9I 8I 7I 6I 5I 4I 3I 2I 1I

Descrizione  variabile "STATO DEGLI INGRESSI DIGITALI FISICI"

Contiene lo stato  degli ingressi digitali collegabili in morsettiera da I1 a I14 in valore binario.

Bit = 0, ingresso digitale relativo disattivo.
Bit = 1, ingresso digitale relativo attivo.
La corrispondenza di ciascun bit con l'ingresso fisico in morsettiera è la seguente:

Permette di attivare/disattivare la marcia tramite il comando di un flag in logica AND con l'ingressi fisico I1

Per comandare la marcia viene usato solo il bit0 di questa word:
Bit0 = 0, marcia disattiva.
Bit0 = 1, marcia attiva.
All'accensione dell'inverter il flag di marcia seriale viene sempre posto a 1.

Descrizione  variabile "COMANDO FLAG DI MARCIA SERIALE"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo comuni  inverter serie 400

Descrizione Bit15: attivo solo nel caso di inverter con funzione "STO" (sicurazza funzionale):
Bit15 = 0, STO chiuso.
Bit15 = 1, STO aperto.

Descrizione  variabile "FLAG ROWAN DATA EDITOR"

Flag utilizzato dal software Rowan Data Editor.

**  Gli ID MODBUS TCP/IP dipendono dal tipo di modulo installato.
Vedi Cap.5 Codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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0tib

1DLOHSERHTDEEPSerotomledàticolevallus1ailgosalledot atS
1DLOHSERHTDEEPS1.3.1.3.raplenelibatsopmièailgosalledottacsidollevillI

1DLOHSERHTDEEPS1.3.1.3.raplaeroirepusèDEEPSROTOM2.1.2.ravalodnauq,1=0tib-
1DLOHSERHTDEEPS1.3.1.3.raplaeroirefnièDEEPSROTOM2.1.2.ravalodnauq,0=0tib-

1tib

2DLOHSERHTDEEPSerotomledàticolevallus2ailgosalledot atS
2DLOHSERHTDEEPS4.3.1.3.raplenelibatsopmièailgosalledottacsidollevillI

2DLOHSERHTDEEPS4.3.1.3.raplaeroirepusèDEEPSROTOM2.1.2.ravalodnauq,1=1tib-
2DLOHSERHTDEEPS4.3.1.3.raplaeroirefnièDEEPSROTOM2.1.2.ravalodnauq,0=1tib-

2tib
AICRAMniretrevniidenoizidnocalledotatS
.aseccaNURaipseaicramniretrevni,1=2tib-

atnepsNURaipseffoaicram,0=2tib-

3tib
TLUAFniretrevniidenoizidnocalledotatS

.aseccaTLUAFaipseoccolbniretrevni,1=3tib-
atnepsTLUAFaipseovitareporetrevni,0=3tib-

4tib

DLOHSERHTEUQROTerotomledaippocallusailgosalledotatS
DLOHSERHTEUQROT01.01.1.raplenelibatsopmièailgosalledottacsidollevillI

DLOHSERHTEUQROT01.01.1.raplaeroirepusè%EUQROTROTOM51.1.2.ravalodnauq,1=4tib-
DLOHSERHTEUQROT01.01.1.raplaeroirefniè%EUQROTROTOM51.1.2.ravalodnauq,0=4tib-

5tib

DLOHSERHTTNERRUCerotomledetnerrocallusailgosalledot atS
DLOHSERHTTNERRUC1.11.1.raplenelibatsopmièailgosalledottacsidollevillI

DLOHSERHTTNERRUC01.01.1.raplaeroirepusèTNERRUCROTOM4.1.2.ravalodnauq,1=5tib-
DLOHSERHTTNERRUC01.01.1.raplaeroirefnièTNERRUCROTOM4.1.2.ravalodnauq,0=5tib-

6tib

1TOMELBANETUO2.01.1.3.raplenelibammargorpaticsu'lle dotatS
"ofargarapideV "otnemanoizaossetsolladitadnamocilairottevirotom2id enoizeleS S004.UNAMelaunamled61.paCled

avittaaticsu,1=6tib-
avittasidaticsu,0=6tib-

7tib

2TOMELBANETUO3.01.1.3.raplenelibammargorpaticsu'lle dotatS
"ofargarapideV "otnemanoizaossetsolladitadnamocilairottevirotom2id enoizeleS .S004.UNAMelaunamled61.paCled

avittaaticsu,1=7tib-
avittasidaticsu,0=7tib-

8tib

EKARB.CEMTUO3.6.9.1.raplenelibammargorpaticsu'lledo tatS
otnemavellosiditnaipmiilgenocinaccemonerfledenoitseG"ofargarapideV " S004.UNAMelaunamled41.paCled

otaccolbsonerf,1=8tib-
otaccolbonerf,0=8tib-

9tib

DNETRATSERTUO9.51.1.raplenelibammargorpaticsu'lledo tatS
tluafnuopodacitamotuaaznetrapiR"ofargarapideV " S004.UNAMelaunamled71.paCled

.TLUAFTRATSEROTUA21tluafledenoizavittanoc,tratserotuaidomissamoremunliegnuiggarisodnauq,1=9tib-
.enoisnecca/otnemingepsnuopod,0=9tib-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib,41tib,31tib,21tib,11tib,01tib

Contiene lo stato  delle uscite digitali collegabili in

Bit = 0, uscita digitale relativa disattiva.
Bit = 1, uscita digitale relativa attiva.
La corrispondenza di ciascun bit con l'uscita fisica in morsettiera è la seguente:

51tib 41tib 31tib 21tib 11tib 01tib 9tib 8tib 7tib 6tib 5tib 4tib 3tib 2tib 1tib 0tib

/ / / / / / / / 8O 7O 6O 5O 4O 3O 2O 1O

Descrizione  variabile "STATO DELLE USCITE DIGITALI FISICHE"

Permette di attivare/disattivare  le uscite digitali, in logica OR con le altre funzionalità dell'inverter alle quali è stato
assegnato il comando di un'uscita digitale

Bit = 0, uscita non comandata.Bit = 1, uscita comandata.
N.B. I comandi d'inversione delle uscite digitali presenti nei par.4.2 DIGITAL OUTPUT non influiscono sul comando seriale ma
solo sulle funzionalità programmate.
La corrispondenza di ciascun bit con le uscite digitali è la seguente:

Descrizione  variabile "COMANDO DELLE USCITE DIGITALI FISICHE"

Contiene lo stato  dei flag di output  relativi ad alcune funzionalità dell'inverter.

La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI OUTPUT"

51tib 41tib 31tib 21tib 11tib 01tib 9tib 8tib 7tib 6tib 5tib 4tib 3tib 2tib 1tib 0tib

/ / / / / / / / 8O 7O 6O 5O 4O 3O 2O 1O

Bit0, bit1, bit6, bit7, sono attivi solo nell'applicazione SPEED.
Attenzione !

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo comuni  inverter serie 400

Attenzione!  Se si utilizza il comando seriale di un'uscita digitale, l'impostazione relativa  4.2.X INVERT OX
deve essere sempre NO.
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Permette di attivare/disattivare  i flag di comando delle funzionalità programmate nel menù 1. MOTOR CONTROL in
logica OR, con gli ingressi fisici eventualmente programmati per la stessa funzione.

Bit = 0, flag disattivo (OFF). Bit = 1, flag attivo (ON). La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

0tib
XDENOIZATORIDOSNESLENAIPPOCENOIZATIMILENOIZATILIBA .

MILELBANEXDNI5.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

1tib
XSENOIZATORIDOSNESLENAIPPOCENOIZATIMILENOIZATILIBA .

MILELBANEXSNI6.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

2tib
..AIPPOCTESORTEMOIZNETOPOTOMATNEMUA

TOMEUQROT+NI8.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

3tib
..AIPPOCTESORTEMOIZNETOPOTOMECSIUNIMID

TOMEUQROT-NI9.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

4tib
.'ATICOLEVALLEDKCABDEEFLIREPREDOCNEENOIZAVITTA

2CNEELBANENI7.6.1.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

5tib
ASREVNIENOIZATORNOCAICRAMODNAMOC

DEEPS-NURNI2.6.9.1.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI
SEY=EKARB.CEMELBANE1.6.9.1.raplinocatatilibaocinaccemonerfledenoitsegalnocolosovittaèodnamoclI.B.N

6tib
IVITTATLUAFTESERODNAMOC

plenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI TLUAFTESERNI7.9.1.ra

7tib
.AIPPOCIDINOIZASLUPELERAUNETTAREPORTLIFLIATILIBA :adelibavittaèodnamoclI

LIF.QROT.NENI71.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni-

ENOIZNUFANUSSEN51tib,41tib,31tib,21tib,11tib,01tib, 9tib,8tib

Descrizione  variabile "COMANDO DEI FLAG DI INPUT, MOTOR CONTROL"

Permette d'impostare la coppia del motore in seriale.

Il campo d'impostazione è compreso tra -200.0% a +200.0% della coppia nominale del motore (rispetto alle impostazioni con i
parametri della coppia e le visualizzazioni, in seriale è possibile impostare anche un valore dopo la virgola)
Per attivare la gestione seriale della coppia è necessario eseguire le seguenti operazioni:
Impostare il par.1.10.2 TORQUE SOURCE = REMOTE.
Stabilire il tipo di regolazione con il par.1.10.3 TORQUE CONTROL:
- TORQUE CONTROL = MAX TORQUE, se si desidera limitare la coppia come valore massimo senza segno;
in questo caso bisognerà inoltre attivare il bit0 e il bit1 della variabile di controllo:
 "COMANDO FLAG DI INPUT,MOTOR CONTROL (vedi paragrafo precedente).
- TORQUE CONTROL = SET TORQUE, se si desidera imporre il valore massimo di coppia con segno;
in questo caso bisognerà inoltre attivare solo il bit0 della variabile di controllo:
 "COMANDO FLAG DI INPUT,MOTOR CONTROL (vedi paragrafo precedente).
Il set di coppia trasferito in seriale è visibile nella var.2.1.45 SET TORQUE %.

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE DEL RIFERIMENTO DI COPPIA DA SERIALE"

0tib
XDENOIZATORIDOSNESLENAIPPOCENOIZATIMILENOIZATILIBA :adelibavittaèodnamoclI.

MILELBANEXDNI5.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni-
LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled0tib-

1tib
XSENOIZATORIDOSNESLENAIPPOCENOIZATIMILENOIZATILIBA :adelibavittaèodnamoclI.

MILELBANEXSNI6.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni-
LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled1tib-

2tib
.AIPPOCTESORTEMOIZNETOPOTOMATNEMUA :adelibavittaèodnamoclI

.TOMEUQROT+NI8.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni-
LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled2tib-

3tib
.AIPPOCTESORTEMOIZNETOPOTOMECSIUNIMID :adelibavittaèodnamoclI

.TOMEUQROT-NI9.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni-
LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled3tib-

4tib
.'ATICOLEVALLEDKCABDEEFLIREPREDOCNEENOIZAVITTA :adelibavittaèodnamoclI

2CNEELBANENI7.6.1.raplenelibammargorpocisifossergni-
LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled4tib-

5tib
.ASREVNIENOIZATORNOCAICRAMODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

DEEPS-NURNI2.6.9.1.raplenelibammargorpocisifossergni-
LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled5tib-

6tib
.IVITTATLUAFTESERODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

TLUAFTESERNI7.9.1.raplenelibammargorpocisifossergni-
LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled6tib-

7tib
.AIPPOCIDINOIZASLUPELERAUNETTAREPORTLIFLIATILIBA :adelibavittaèodnamoclI

LIF.QROT.NENI71.01.1.raplenelibammargorpocisifossergni-
LORTNOCROTOM,TUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled7tib-
ENOIZNUFANUSSEN,51tib,41tib,31tib,21tib,11tib,01tib,9tib,8tib

Contiene lo stato  dei flag di comando delle funzionalità programmate nel menù 1.MOTOR CONTROL; queste funzio-
nalità possono essere attivate, in logica OR, dagli ingressi fisici programmati o dal comando seriale"COMANDO FLAG
DI INPUT, MOTOR CONTROL".

Bit = 0, flag e funzione relativa disattivi (ON).   Bit = 1, flag e funzione relativa attivi (ON).
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI INPUT, MOTOR CONTROL"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo comuni  inverter serie 400
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Descrizione  variabile: "REMOTE SET1%, impostazione seriale di un'uscita analogica"
Permette di gestire liberamente in seriale il valore di un'uscita analogica programmata.

Il valore impostabile in seriale è visualizzato nel par.4.4.1.7 REMOTE SET1% e ha il range da -100.00% a +100.00%

Il numero d'ordine (necessario per l'assegnazione dell'uscita analogica) della var. REMOTE SET1% è uguale a 7 quindi :

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO0 con la var. REMOTE SET1%, impostare il par.4.4.2.1 VAR DISPLAY=7.
- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO1 con la var. REMOTE SET1%, impostare il par.4.4.3.1 VAR DISPLAY=7.

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO2 con la var. REMOTE SET1%, impostare Il par.4.4.4.1 VAR DISPLAY=7

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO3 con la var. REMOTE SET1%, impostare il par.4.4.5.1 VAR DISPLAY=7.

Permette di gestire liberamente in seriale il valore di un'uscita analogica programmata.

Il valore impostabile in seriale è visualizzato nel par.4.4.1.8 REMOTE SET2% e ha il range da -100.00% a +100.00%

Il numero d'ordine (necessario per l'assegnazione dell'uscita analogica) della var. REMOTE SET 2%  è uguale a 8 quindi:
- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO0 con la var. REMOTE SET2% impostare il par.4.4.2.1 VAR DISPLAY=8.

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO1 con la var. REMOTE SET2% impostare il par.4.4.3.1 VAR DISPLAY=8.

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO2 con la var. REMOTE SET2% impostare Il par.4.4.4.1 VAR DISPLAY=8.
- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO3 con la var. REMOTE SET2% impostare il par.4.4.5.1 VAR DISPLAY=8.

Descrizione  variabile: "REMOTE SET2%, impostazione seriale di un'uscita analogica"

Permette di gestire liberamente in seriale il valore di un'uscita analogica programmata.

Il valore impostabile in seriale è visualizzato nel par.4.4.1.9 REMOTE SET3% e ha il range da -100.00% a +100.00%

Il numero d'ordine (necessario per l'assegnazione dell'uscita analogica) della var. REMOTE SET3% è uguale a 9 quindi:
- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO0 con la var. REMOTE SET3% impostare il par.4.4.2.1 VAR DISPLAY=9.

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO1 con la var. REMOTE SET3% impostare il par.4.4.3.1 VAR DISPLAY=9.
- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO2 con la var. REMOTE SET3% impostare Il par.4.4.4.1 VAR DISPLAY=9.

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO3 con la var. REMOTE SET3% impostare il par.4.4.5.1 VAR DISPLAY=9.

Descrizione  variabile: "REMOTE SET3%, impostazione seriale di un'uscita analogica"

Permette di gestire liberamente in seriale il valore di un'uscita analogica programmata.

Il valore impostabile in seriale è visualizzato nel par4.4.1.10 REMOTE SET4% con il range da -100.00% a +100.00%

Il numero d'ordine (necessario per l'assegnazione dell'uscita analogica) della var. REMOTE SET4%  è uguale a 10 quindi:
- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO0 con la var. REMOTE SET4% impostare il par.4.4.2.1 VAR DISPLAY=10.

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO1 con la var. REMOTE SET4% impostare il par.4.4.3.1 VAR DISPLAY=10.

- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO2 con la var. REMOTE SET4% impostare Il par.4.4.4.1 VAR DISPLAY=10.
- Per gestire in seriale l'uscita analogica AO3 con la var. REMOTE SET4% impostare il par.4.4.5.1 VAR DISPLAY=10.

ATTENZIONE ! Se è attiva l'applicazione REGULATOR, ed è impostato il par.3.3.3.9 DAC OUT REG PI = YES, la
variabile "REMOTE SET 4% cambia funzione e non è più gestibile in seriale.

Descrizione  variabile: "REMOTE SET4%, impostazione seriale di un'uscita analogica"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Variabili di controllo comuni  inverter serie 400
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ELIBAIRAVENOIZNUF
epyT

drow=W
gnol=L

sseccA
epyt

ylnodaer=or
etirw/daer=wr

DI
NAC
MAR
)xeh(

DI
SUBIFORP

MAR
)elamiced(

DI
SUBDOM

MAR
)elamiced(

DI
**PI/PCTSUBDOM

MAR
)elamiced(

)M(03Moludom )G(04Moludom

ELAIRESNI'ATICOLEVIDOTNEMIREFIRENOIZATSOPMI W wr C702 071 003 8854 2386

DEEPSENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFODNAMOC W wr D702 171 013 2954 8486

DEEPSENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDOTATS W or E702 271 012 6954 4686

0tib
APMARNIPOTS .

DEEPSPOTSNI2.1.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

1tib
.ENOIZATORIDOSNESLEDENOISREVNI

DEEPSESREVERNI3.1.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

2tib
AMISSAM'ATICOLEV1ENOIZELES .

XAMDEEPS1NI4.2.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

3tib
AMISSAM'ATICOLEV2ENOIZELES .

XAMDEEPS2NI5.2.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

4tib
.ELAUNAM'ATICOLEVENOIZAVITTA

LAUNAMELBANENI2.4.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

5tib
AVITISOPELAUNAM'ATICOLEVENOIZAVITTA .

+GOJNI3.4.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

6tib
AVITAGENELAUNAM'ATICOLEVENOIZAVITTA .

-GOJNI4.4.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

7tib
ESSIF'ATICOLEVELLED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES .

DEEPS1NI8.6.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

8tib
ESSIF'ATICOLEVELLED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES .

DEEPS2NI9.6.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

9tib
ESSIF'ATICOLEVELLED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES .

DEEPS3NI01.6.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

01tib
.CCAAPMAR1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES .

CCA1NI4.7.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

11tib
.CCAAPMAR2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES .

CCA2NI5.7.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

21tib
.CEDAPMAR1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES .

CED1NI4.8.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

31tib
.CEDAPMAR2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES .

CED2NI5.8.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

41tib
ATICOLEVTESORTEMOIZNETOPOTOMATNEMUA .'

ROTOMESAERCNINI2.5.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

51tib
.'ATICOLEVTESORTEMOIZNETOPOTOMECSIUNIMID .

ROTOMESAERCEDNI3.5.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni'lladehcnaelibavittaèodnamoclI

Permette di attivare/disattivare  i flag di comando delle funzionalità programmate nel menù 3.1 SPEED in
logica OR, con gli ingressi fisici eventualmente programmati per la stessa funzione.

Bit = 0, flag disattivo (OFF). Bit = 1, flag attivo (ON).
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "COMANDO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE SPEED"

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE DEL RIFERIMENTO DI VELOCITA' DA SERIALE"

Permette d'impostare la velocità del motore in seriale.

Il campo d'impostazione è compreso tra -30000rpm e +30000rpm.
Per attivare la gestione seriale della velocità è necessario impostare il par.3.1.1.1 SPEED SOURCE=REMOTE.
La velocità trasferita in seriale è visibile nella var.2.1.1 SPEED REFERENCE.

Anche i bit0, bit1, bit6, bit7, della variabile di controllo STATO DEI FLAG DI OUTPUT , con ID Modbus 230 sono attivi solo
nell'applicazione SPEED.

Attenzione !

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo  applicazione SPEED

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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0tib
APMARNIPOTS :adelibavittaèodnamoclI.

DEEPSPOTSNI2.1.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled0tib-

1tib
ENOIZATORIDOSNESLEDENOISREVNI :adelibavittaèodnamoclI.

DEEPSESREVERNI3.1.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled1tib-

2tib
AMISSAM'ATICOLEV1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

XAMDEEPS1NI4.2.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled2tib-

3tib
AMISSAM'ATICOLEV2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

XAMDEEPS2NI5.2.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled3tib-

4tib
.ELAUNAM'ATICOLEVENOIZAVITTA :adelibavittaèodnamoclI

LAUNAMELBANENI2.4.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled4tib-

5tib
AVITISOPELAUNAM'ATICOLEVENOIZAVITTA :adelibavittaèodnamoclI.

+GOJNI3.4.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled5tib-

6tib
AVITAGENELAUNAM'ATICOLEVENOIZAVITTA :adelibavittaèodnamoclI.

-GOJNI4.4.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled6tib-

7tib
ASSIF'ATICOLEV1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.
DEEPS1NI8.6.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled7tib-

8tib
ASSIF'ATICOLEV2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

DEEPS2NI9.6.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled8tib-

9tib
ASSIF'ATICOLEV4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

DEEPS3NI01.6.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled9tib-

01tib
.CCAAPMAR1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

CCA1NI4.7.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled01tib-

11tib
.CCAAPMAR2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

CCA2NI5.7.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled11tib-

21tib
.CEDAPMAR1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

CED1NI4.8.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled21tib-

31tib
.CEDAPMAR2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

CED2NI5.8.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled31tib-

41tib
.'ATICOLEVTESORTEMOIZNETOPOTOMATNEMUA :adelibavittaèodnamoclI

ROTOMESAERCNINI2.5.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled41tib-

51tib
.'ATICOLEVTESORTEMOIZNETOPOTOMECSIUNIMID :adelibavittaèodnamoclI.

ROTOMESAERCEDNI3.5.1.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
DEEPSENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled51tib-

Contiene lo stato  dei flag di input  per il comando delle funzionalità programmate nel menù 3.1 SPEED;
queste funzionalità possono essere attivate, in logica OR, dagli ingressi fisici programmati o dal coman-
do seriale"COMANDO FLAG DI INPUT APPLICAZIONE SPEED".

Bit = 0, flag e funzione relativa disattivi (OFF)
Bit = 1, flag e funzione relativa attivi (ON)
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE SPEED"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo applicazione SPEED
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ELIBAIRAVENOIZNUF
epyT

drow=W
gnol=L

sseccA
epyt

ylnodaer=or
etirw/daer=wr

DI
NAC
MAR
)xeh(

DI
SUBIFORP

MAR
)elamiced(

DI
SUBDOM

MAR
)elamiced(

DI
**PI/PCTSUBDOM

MAR
)elamiced(

)M(03Moludom )G(04Moludom

OVITTEIBOATOUQALLEDENOIZATSOPMI
)"TISOP"ENOIZNUF(OTNEMANOIZISOPLED

L
WSM

wr 0802
081 033

4064 2996
WSL 181 133

OTNEMANOIZISOPID'ATICOLEVALLEDENOIZATSOPMI
)"TISOP"ENOIZNUF(

L
WSM

wr 1802
281 233

8064 4207
WSL 381 333

EZIS/OITARENOIZATSOPMI
)"RAEG"ENOIZNUF(

L
WSM

wr 2802
481 433

2164 6507
WSL 581 533

EVALSTFIHSIDATOUQALLEDENOIZATSOPMI
)"RAEGOREZ"ENOIZNUF(

L
WSM

wr 3802
681 6953

6164 8807
WSL 781 7953

OILGATLEDARUSIMALLEDENOIZATSOPMI
)""TUCYLF"ENOIZNUF(

L
WSM

wr 4802
881 8953

0264 0217
WSL 981 9953

SIXAENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDOTATS
1OPPURG

W or 5802 091 512 4264 2517

SIXAENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDOTATS
2OPPURG

W or 6802 191 612 8264 8617

SIXAENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDOTATS
3OPPURG

W or 7802 291 712 2364 4817

SIXAENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDOTATS
4OPPURG

W or 8802 391 812 6364 0027

SIXAENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDODNAMOC
1OPPURG

W wr 9802 491 023 0464 6127

SIXAENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDODNAMOC
2OPPURG

W wr A802 591 123 4464 2327

SIXAENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDODNAMOC
3OPPURG

W wr B802 691 223 8464 8427

SIXAENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDODNAMOC
4OPPURG

W wr C802 791 323 2564 4627

SIXAENOIZACILPPA,TUPTUOIDGALFIEDOTATS W or D802 891 532 6564 0827

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE DELLA QUOTA OBIETTIVO DEL POSIZIONAMENTO"

Variabile di controllo attiva nella funzione posizionatore (par.3.2.2.1 FUNCTION = POSIT) che permette d'impostare la
quota obiettivo del posizionamento in seriale.

Il campo d'impostazione è compreso tra +/- 9999999 nell'unità di misura attiva.
Per attivare la gestione seriale della velocità è necessario impostare il par.3.2.5.1 SOURCE SET POSIT = REMOTE.

La quota trasferita in seriale è visibile nella doppia var.3.2.1.12  in SET.

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE DELLA VELOCITA' DI POSIZIONAMENTO"

Variabile di controllo attiva nella funzione posizionatore (par.3.2.2.1 FUNCTION = POSIT) che permette d'impostare la
velocità di posizionamento in seriale.

Il campo d'impostazione, nell'unità di misura attiva, è limitato dai parametri.3.2.5.9.4 MIN POSIT SPEED e 3.2.5.9.5 MAX

POSIT SPEED in percentuale rispetto al valore visualizzato nella var.3.2.3.8 MAX SLAVE SPEED.
Per attivare la gestione seriale del set della velocità di posizionamento è necessario impostare il

par.3.2.5.9.1 POS SPEED SOURCE = REMOTE.

Il set trasferito in seriale è visibile nella var.3.2.1.14 POS SPEED ACTIVE.

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE  RATIO/SIZE "

Variabile di controllo attiva nella funzione ASSE ELETTRICO (par.3.2.2.1 FUNCTION = GEAR) che permette d'imposta-
re il rapporto MASTER/SLAVE in seriale.

Se l'impostazione del par.3.2.4.1 TYPE SET RATIO = RATIO, la variabile di controllo imposta il rapporto ;

in questo caso il campo d'impostazione dev'essere compreso tra  160 e 400000.

Se l'impostazione del par.3.2.4.1 TYPE SET RATIO = SIZE S/M o SIZE M/S, la variabile di controllo imposta il formato ; in
questo caso il campo d'impostazione dev'essere compreso tra 1 e 9999999. Per attivare la gestione seriale del set RATIO/

SIZE è necessario impostare il par.3.2.4.2 SOURCE SET RATIO = REMOTE.

Il set del rapporto trasferito in seriale è visibile nella var.3.2.1.10 SET SL/MA ACTIVE.
Il set del formato trasferito in seriale è visibile nella var.3.2.1.11 SET SIZE ACTIVE.

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE  DELLA QUOTA DI SHIFT SLAVE"

Variabile di controllo attiva nella funzione ASSE ELETTRICO CON I RIFERIMENTI MECCANICI DI FASE MASTER/
SLAVE (par.3.2.2.1 FUNCTION = ZEROGEAR) che permette d'impostare la quota di slittamento del riferimento di fase
SLAVE.

Per attivare la gestione seriale della quota di shift, è necessario impostare il par.3.2.7.4 SOURCE SL.SHIFT = REMOTE.

La quota di shift trasferita in seriale è visibile nella var.3.2.1.17 SLAVE SHIFT.

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE  DELLA MISURA DEL TAGLIO"

Variabile di controllo attiva nella funzione TAGLIO IN CORSA (par.3.2.2.1 FUNCTION = FLYCUT) che permette d'impo-
stare la misura del taglio relativa al conteggio della quota MASTER.

Per attivare la gestione seriale della misura del taglio, è necessario impostare il
par.3.2.6.8 SOURCE MEASURE = REMOTE.

La quota del taglio  trasferita in seriale è visibile nella var.3.2.1.15 in SET.

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )

Attenzione !
Quando si lavora in formato, l'impostazione va a modificare il rapporto visualizzato nella var.3.2.1.10 SET SL/MA ACTIVE.
Se il rapporto raggiunge i limiti previsti tra 0,00160 e 4,00000, il formato ATTIVO visualizzato nella var.3.2.1.11 SET SIZE

ACTIVE, viene saturato di conseguenza e quindi non corrisponderà più al valore trasmesso in seriale.
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0tib
OTNEMIUGESNI'DERORRE'LLEDTESER :adelibavittaèodnamoclI.

RORRETESERNI4.41.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled0tib-

1tib
ELAUNAM/OCITAMOTUAENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

LAUNAM/MOTUANI2.51.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled1tib-

2tib
ITNAVAELAUNAM :adelibavittaèodnamoclI.

+LAUNAMNI3.51.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled2tib-

3tib
ORTEIDNIELAUNAM :adelibavittaèodnamoclI.

-LAUNAMNI4.51.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled3tib-

4tib
.EVALSATOUQARUTAZROF :adelibavittaèodnamoclI

.LS.QDECROFNI2.71.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled4tib-

5tib
.RETSAMATOUQARUTAZROF :adelibavittaèodnamoclI

.AM.QDECROFNI4.71.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled5tib-

6tib
OVITALER/OTULOSSAOTNEMANOIZISOPENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TISOPLER/SBANI5.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled6tib-

7tib
OTNEMANOIZISOPTRATS :adelibavittaèodnamoclI.

TISOPTRATSNI41.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled7tib-

8tib
OTTORRETNIOTNEMANOIZISOPOTNEMATELPMOC :adelibavittaèodnamoclI.

NOITISOPDNENI51.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled8tib-

9tib
ERAWTFOSASROCENIFENOIZATILIBASID :adelibavittaèodnamoclI.

TIMILELBASIDNI61.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled9tib-

01tib
ITNEMANOIZISOPIDOREMUNLEDOTNEMAREZZA :adelibavittaèodnamoclI.

PETSTESERNI71.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled01tib-

11tib
OTNEMANOIZISOPLEDKCABDEEFLIREPREDOCNE'LLEDENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

2/1CNETCELESNI91.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled11tib-

21tib
OREZACRECIRID'ATICOLEVOIBMAC :adelibavittaèodnamoclI.

TESERP1SNESNI5.61.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled21tib-

31tib
OREZIDEROSNES :adelibavittaèodnamoclI.

TESERP2SNESNI6.61.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled31tib-

41tib
OREZIDACRECIRTRATS :adelibavittaèodnamoclI.

TESERPTRATSNI7.61.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled41tib-

51tib
EZIS/OITARTESORTEMOIZNETOPOTOMARUTAZROF :adelibavittaèodnamoclI.

TOPOTOMECROFNI4.7.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
1OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled51tib-

Contiene lo stato  dei flag di input  per il comando delle funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS;
queste funzionalità possono essere attivate, in logica OR, dagli ingressi fisici programmati o dal coman-
do seriale "COMANDO FLAG DI INPUT APPLICAZIONE AXIS GRUPPO 1".

Bit = 0, flag e funzione relativa disattivi (OFF)
Bit = 1, flag e funzione relativa attivi (ON)
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE AXIS, GRUPPO 1"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )
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0tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

ATOUQTES1NI1.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled0tib-

1tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

ATOUQTES2NI2.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled1tib-

2tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

ATOUQTES3NI3.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled2tib-

3tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED8OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

ATOUQTES4NI4.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled3tib-

4tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED61OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

ATOUQTES5NI5.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled4tib-

5tib
.EVALSESSAENOIZATORENOISREVNIODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

ESREVEREVALSNI5.71.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled5tib-

6tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

EZIS/OITAR1NI1.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled6tib-

7tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

EZIS/OITAR2NI2.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled7tib-

8tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

EZIS/OITAR3NI3.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled8tib-

9tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED8OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

EZIS/OITAR4NI4.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled9tib-

01tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED61OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

EZIS/OITAR5NI5.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled01tib-

11tib
RETSAMREDOCNEISAFENOISREVNIODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.

SREVERRETSAMNI6.71.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled11tib-

21tib
EZIS/OITARENOIZATSOPMIORTEMOIZNETOPOTOMPUODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.

TOPOTOMPUNI2.7.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled21tib-

31tib
EZIS/OITARENOIZATSOPMIORTEMOIZNETOPOTOMNWODODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.

TOPOTOMNWODNI3.7.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled31tib-

41tib
RETSAMUSEVALSOPICITNANIOTNEMASAFSIDODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.

ESAHPPUNI4.9.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled41tib-

51tib
RETSAMUSEVALSODRATIRNIOTNEMASAFSIDODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.
ESAHPNWODNI5.9.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

2OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled51tib-

Contiene lo stato  dei flag di input  per il comando delle funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS; queste funzio-
nalità possono essere attivate, in logica OR, dagli ingressi fisici programmati o dal comando seriale "COMANDO
FLAG DI INPUT APPLICAZIONE AXIS GRUPPO 2".

Bit = 0, flag e funzione relativa disattivi (OFF); Bit = 1, flag e funzione relativa attivi (ON)
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE AXIS, GRUPPO 2"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )
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0tib
ESSAOLLORTNOCIDOPITLED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

OITCNUFSIXA1NI2.2.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled0tib-

1tib
ESSAOLLORTNOCIDOPITLED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

OITCNUFSIXA2NI3.2.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
SIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled1tib- OPPURG 3

2tib
ELBATEMITPMAR4.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TESPMAR1NI8.4.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled2tib-

3tib
ELBATEMITPMAR4.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TESPMAR2NI9.4.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled3tib-

4tib
ELBATEMITPMAR4.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TESPMAR3NI01.4.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled4tib-

5tib
ELBATDEEPSTES3.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TESDEEPS1NI8.3.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled5tib-

6tib
ELBATDEEPSTES3.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TESDEEPS2NI9.3.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled6tib- 3

7tib
ELBATDEEPSTES3.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TESDEEPS3NI01.3.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled7tib-

8tib
2CNEE1CNEART,RAEGENOIZNUFALLENEVALSREDOCNEENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

2/1CNEEVALSNI5.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled8tib-

9tib
3CNEE2CNEART,RAEGENOIZNUFALLENRETSAMREDOCNEENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

3/2CNERETSAMNI6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled9tib-

01tib
ESSAOLLORTNOCIDOPITLED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

OITCNUFSIXA3NI4.2.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled01tib-

11tib
ASROCNIOILGATTRATS :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TUCYLFTRATSNI2.6.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled11tib-

21tib
EMOHIDATOUQALLAONROTIREASROCNIOILGATPOTS :adehcnaelibavittaèodnamoclI.
TUCYLFPOTSNI4.6.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled21tib-

31tib
ASROCNIOILGATENOIZATILIBA :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TUCYLFELBANENI31.6.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
3OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled31tib-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib,41tib

Contiene lo stato  dei flag di input  per il comando delle funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS; queste funzio-
nalità possono essere attivate, in logica OR, dagli ingressi fisici programmati o dal comando seriale "COMANDO
FLAG DI INPUT APPLICAZIONE AXIS GRUPPO 3".

Bit = 0, flag e funzione relativa disattivi (OFF) ; Bit = 1, flag e funzione relativa attivi (ON)
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE AXIS, GRUPPO 3"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI:
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )

Contiene lo stato  dei flag di input  per il comando delle funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS; queste funzio-
nalità possono essere attivate, in logica OR, dagli ingressi fisici programmati o dal comando seriale "COMANDO
FLAG DI INPUT APPLICAZIONE AXIS GRUPPO 4".

Bit = 0, flag e funzione relativa disattivi (OFF); Bit = 1, flag e funzione relativa attivi (ON)
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE AXIS, GRUPPO 4"

0tib
EVALS/RETSAMISAFNOCOLLORTNOCENOIZATILIBA :adelibavittaèodnamoclI.

ELBANEOREZNI1.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
4OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled0tib-

1tib
RETSAMESAF :adelibavittaèodnamoclI.

RETSAMOREZNI2.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
SIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled1tib- OPPURG 4

2tib
EVALSESAF :adelibavittaèodnamoclI.

EVALSOREZNI3.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
4OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled2tib-

3tib
EVALSESAFTFIHSORTEMOIZNETOPOTOMPUODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.

TFIHSPUNI6.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
4OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled3tib-

4tib
EVALSESAFTFIHSORTEMOIZNETOPOTOMNWODODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.

TFIHSNWODNI7.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
4OPPURGSIXAENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled4tib-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib-5tib
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0tib
NOITCERIDLSTUO1.81.3.2.3.raplenelibammargorpaticsu' lledotatS

avittaaticsu,1=0tib-
avittasidaticsu,0=0tib-

1tib
POTSLSTUO2.81.3.2.3.raplenelibammargorpaticsu'lledo tatS

avittaaticsu,1=1tib-
avittasidaticsu,0=1tib-

2tib
RORREWOLLOFTUO3.41.3.2.3.raplenelibammargorpaticsu' lledotatS

avittaaticsu,1=2tib-
avittasidaticsu,0=2tib-

3tib
ECNARELOTTUO3.21.5.2.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=3tib-
avittasidaticsu,0=3tib-

4tib
POTSERPTUO2.31.5.2.3.raplenelibammargorpaticsu'lledotatS

avittaaticsu,1=4tib-
avittasidaticsu,0=4tib-

5tib
DNEMARGORPTUO81.5.2.3.raplenelibammargorpaticsu'lledotatS

avittaaticsu,1=5tib-
avittasidaticsu,0=5tib-

6tib
NOTESERPTUO8.61.3.2.3.raplenelibammargorpaticsu'lledotatS

avittaaticsu,1=6tib-
avittasidaticsu,0=6tib-

7tib

SOPTSETTUOacirbbafidortemarapnunielibammargorpatics u'lledotatsolèTISOPenoiznufalleN
avittaaticsu,1=7tib-

avittasidaticsu,0=7tib-
nocRAEGOREZenoiznufalleN :alletsufoilgatidanozalledrotinomliè1=CNUFRAEGOREZ0 2.7.2.3.rap

ECAPSGNITTUC12.7.2.3.raplenatatsopmioilgatidanozallenalletsuf,1=7tib-
oilgatidanozalladiroufalletsuf,0=7tib-

8tib
DLOHSERHT.LSTUO4.81.3.2.3.raplenelibammargorpaticsu 'lledotatS

avittaaticsu,1=8tib-
avittasidaticsu,0=8tib-

9tib
LAUNAMTESTUO6.51.3.2.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=9tib-
avittasidaticsu,0=9tib-

01tib
2SERHT.LSTUO6.81.3.2.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=01tib-
avittasidaticsu,0=01tib-

11tib
RORRETUCYLFTUO51.6.2.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=11tib-
avittasidaticsu,0=11tib-

21tib
RORREESAHPTUO11.7.2.3.raplenelibammargorpaticsu'lledotatS

avittaaticsu,1=21tib-
avittasidaticsu,0=21tib-

31tib
.RREECNAVDATUO31.7.2.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=31tib-
avittasidaticsu,0=31tib-

41tib
.RREYALEDTUO41.7.2.3.raplenelibammargorpaticsu'lledotatS

avittaaticsu,1=41tib-
avittasidaticsu,0=41tib-

41tib
)1=CNUFRAEGOREZ02.7.2.3.rapnocolos(RETSAMesafalledotatfihselangesledrotinoM

)TFIHSEVALS71.2.3.ravallenotazzilausiv(ovittatfihsolopodmm01rep1a=41tib-

Contiene lo stato  dei flag di output  relativi ad alcune funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS.

La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI OUTPUT, APPLICAZIONE AXIS"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )
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Permette di attivare/disattivare  i flag di comando delle funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS in
logica OR, con gli ingressi fisici eventualmente programmati per la stessa funzione.

Bit = 0, flag disattivo (OFF). Bit = 1, flag attivo (ON).
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "COMANDO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE AXIS GRUPPO 1"

0tib
OTNEMIUGESNI'DERORRE'LLEDTESER :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

RORRETESERNI4.41.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

1tib
ELAUNAM/OCITAMOTUAENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

LAUNAM/MOTUANI2.51.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

2tib
ITNAVAELAUNAM :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

+LAUNAMNI3.51.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

3tib
ORTEIDNIELAUNAM :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

-LAUNAMNI4.51.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

4tib
.EVALSATOUQARUTAZROF :adehcnaelibavittaèodnamoclI

.LS.QDECROFNI2.71.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

5tib
.RETSAMATOUQARUTAZROF :adehcnaelibavittaèodnamoclI

.AM.QDECROFNI4.71.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

6tib
OVITALER/OTULOSSAOTNEMANOIZISOPENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TISOPLER/SBANI5.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

7tib
OTNEMANOIZISOPTRATS :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TISOPTRATSNI41.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

8tib
OTTORRETNIOTNEMANOIZISOPOTNEMATELPMOC :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

NOITISOPDNENI51.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

9tib
ERAWTFOSASROCENIFENOIZATILIBASID :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TIMILELBASIDNI61.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

01tib
ITNEMANOIZISOPIDOREMUNLEDOTNEMAREZZA :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

PETSTESERNI71.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

11tib
.OTNEMANOIZISOPLEDKCABDEEFLIREPREDOCNE'LLEDENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI

2/1CNETCELESNI91.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

21tib
OREZACRECIRID'ATICOLEVOIBMAC :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TESERP1SNESNI5.61.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

31tib
OREZIDEROSNES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TESERP2SNESNI6.61.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

41tib
OREZIDACRECIRTRATS :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TESERPTRATSNI7.61.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

51tib
EZIS/OITARTESORTEMOIZNETOPOTOMARUTAZROF :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TOPOTOMECROFNI4.7.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )
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Permette di attivare/disattivare  i flag di comando delle funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS in
logica OR, con gli ingressi fisici eventualmente programmati per la stessa funzione.

Bit = 0, flag disattivo (OFF). Bit = 1, flag attivo (ON).
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "COMANDO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE AXIS GRUPPO 2"

0tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES ehcnaelibavittaèodnamoclI.

:ad
ATOUQTES1NI1.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

1tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES ehcnaelibavittaèodnamoclI.

:ad
ATOUQTES2NI2.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

2tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES ehcnaelibavittaèodnamoclI.

:ad
ATOUQTES3NI3.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

3tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED8OIRANIBOSEPNOCENOIZELES ehcnaelibavittaèodnamoclI.

:ad
ATOUQTES4NI4.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

4tib
ELBATATOUQTES1.2.3.5.2.3'UNEMLEDETOUQELLED61OIRANIBOSEPNOCENOIZELES ehcnaelibavittaèodnamoclI.

:ad
ATOUQTES5NI5.2.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

5tib
EVALSESSAENOIZATORENOISREVNIODNAMOC :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

ESREVEREVALSNI5.71.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

6tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

EZISOITAR1NI1.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

7tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

EZISOITAR2NI2.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

8tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

EZISOITAR3NI3.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

9tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED8OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

EZISOITAR4NI4.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

01tib
EZIS/OITARELBAT1.8.4.2.3'UNEMLEDTESIED61OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

EZISOITAR5NI5.2.6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

11tib
RETSAMREDOCNEISAFENOISREVNIODNAMOC :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

SREVERRETSAMNI6.71.3.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

21tib
EZIS/OITARENOIZATSOPMIORTEMOIZNETOPOTOMPUODNAMOC :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TOPOTOMPUNI2.7.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

31tib
EZIS/OITARENOIZATSOPMIORTEMOIZNETOPOTOMNWODODNAMOC :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TOPOTOMNWODNI3.7.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

41tib
RETSAMUSEVALSOPICITNANIOTNEMASAFSIDODNAMOC :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

ESAHPPUNI4.9.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

51tib
RETSAMUSEVALSODRATIRNIOTNEMASAFSIDODNAMOC :adehcnaelibavittaèodnamoclI.
ESAHPNWODNI5.9.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )
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Permette di attivare/disattivare  i flag di comando delle funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS in
logica OR, con gli ingressi fisici eventualmente programmati per la stessa funzione.

Bit = 0, flag disattivo (OFF). Bit = 1, flag attivo (ON).
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "COMANDO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE AXIS GRUPPO 3"

0tib
ESSAOLLORTNOCIDOPITLED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

OITCNUFSIXA1NI2.2.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

1tib
ESSAOLLORTNOCIDOPITLED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

OITCNUFSIXA2NI3.2.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

2tib
ELBATEMITPMAR4.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TESPMAR1NI8.4.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

3tib
ELBATEMITPMAR4.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES ROacigolnielibavittaèodnamoclI.

TESPMAR2NI9.4.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-:adehcna

4tib
ELBATEMITPMAR4.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TESPMAR3NI01.4.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

5tib
ELBATDEEPSTES3.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED1OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TESDEEPS1NI8.3.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

6tib
ELBATDEEPSTES3.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED2OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TESDEEPS2NI9.3.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

7tib
ELBATDEEPSTES3.3.5.2.3'UNEMLEDTESIED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TESDEEPS3NI01.3.3.5.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

8tib
2CNEE1CNEART,RAEGENOIZNUFALLENEVALSREDOCNEENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

2/1CNEEVALSNI5.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

9tib
3CNEE2CNEART,RAEGENOIZNUFALLENRETSAMREDOCNEENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

3/2CNERETSAMNI6.4.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

01tib
ESSAOLLORTNOCIDOPITLED4OIRANIBOSEPNOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

OITCNUFSIXA3NI4.2.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

11tib
ASROCNIOILGATTRATS :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TUCYLFTRATSNI2.6.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

21tib
EMOHIDATOUQALLAONROTIREASROCNIOILGATPOTS :adehcnaelibavittaèodnamoclI.
TUCYLFPOTSNI4.6.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

31tib
ASROCNIOILGATENOIZATILIBA :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TUCYLFELBANENI31.6.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib,41tib

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Variabili di controllo applicazione AXIS ( inv.400A- 400F )

ermette di attivare/disattivare  i flag di comando delle funzionalità programmate nel menù 3.2 AXIS in
logica OR, con gli ingressi fisici eventualmente programmati per la stessa funzione.

Bit = 0, flag disattivo (OFF). Bit = 1, flag attivo (ON).
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "COMANDO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE AXIS, GRUPPO 4"

0tib
EVALS/RETSAMISAFNOCOLLORTNOCENOIZATILIBA :adelibavittaèodnamoclI.

ELBANEOREZNI1.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

1tib
RETSAMESAF :adelibavittaèodnamoclI.

RETSAMOREZNI2.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

2tib
EVALSESAF :adelibavittaèodnamoclI.

EVALSOREZNI3.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

3tib
EVALSESAFTFIHSORTEMOIZNETOPOTOMPUODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.

TFIHSPUNI6.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

4tib
EVALSESAFTFIHSORTEMOIZNETOPOTOMNWODODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI.

TFIHSNWODNI7.7.2.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ENOIZNUFANUSSEN,51tib-5tib
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ELIBAIRAVENOIZNUF
epyT

drow=W
gnol=L

sseccA
epyt

ylnodaer=or
etirw/daer=wr

DI
NAC
MAR
)xeh(

DI
SUBIFORP

MAR
)elamiced(

DI
SUBDOM

MAR
)elamiced(

DI
**PI/PCTSUBDOM

MAR
)elamiced(

)M(03Moludom )G(04Moludom

I/PEROTALOGERLEDTESLEDENOIZATSOPMI W wr 0112 081 033 0815 2996

LINOC'ATICOLEVTESLEDENOIZATSOPMI
ONRETSEEVIRDNUADNAMOCEHCI/PEROTALOGER

W wr 1112 181 233 4815 8007

,TUPTUOIDGALFIEDOTATS
ROTALUGERENOIZACILPPA

W or 2112 281 532 8815 4207

,TUPNIIDGALFIEDOTATS
ROTALUGERENOIZACILPPA

W or 3112 381 512 2915 0407

ODNAMOC ,TUPNIIDGALFIED
ROTALUGERENOIZACILPPA

W wr 4112 481 023 6915 6507

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE DEL SET DEL REGOLATORE P/I"

Il campo d'impostazione è compreso tra +/- 1000.0 nell'unità di misura attiva.
Per attivare la gestione seriale del SET del regolatore P/I è necessario impostare il

par.3.3.3.1 SET SOURCE = REMOTE ; Il valore trasferito in seriale è visibile in SET nella var.3.3.1.1 .

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE DEL SET DI VELOCITA' CON IL REGOLATORE P/I CHE
COMANDA UN DRIVE ESTERNO"

Variabile a sola scrittura in formato word con indirizzo 332 decimale.

Per attivare la gestione seriale della velocità del motore con il regolatore P/I  che comanda un'azionamento esterno è necessa-
rio impostare il par.3.3.2.1.1 SET SPEED SOURCE = REMOTE ; Il valore trasferito in seriale è visibile nella var.2.1.1 SPEED
REFERENCE.

0tib
MRALANIMTUO01.41.3.3.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=0tib-
avittasidaticsu,0=0tib-

1tib
MRALAXAMTUO11.41.3.3.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=1tib-
avittasidaticsu,0=1tib-

2tib
PMETREVOTUO6.5.3.3.raplenelibammargorpaticsu'lledot atS

avittaaticsu,1=2tib-
avittasidaticsu,0=2tib-

3tib
NURTXETUO9.1.4.3.4.3.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=3tib-
avittasidaticsu,0=3tib-

4tib
RALAXAMTSAFTUO21.41.3.3.3.raplenelibammargorpaticsu 'lledotatS

avittaaticsu,1=3tib-
avittasidaticsu,0=3tib-

5tib
PMETREDNUTUO7.5.3.3.raplenelibammargorpaticsu'lledo tatS

avittaaticsu,1=3tib-
avittasidaticsu,0=3tib-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib,41tib,31tib,21tib,11tib,01tib,9tib,8tib,7tib,6tib

Contiene lo stato  dei flag di output  relativi ad alcune funzionalità programmate nel menù
3.3 REGULATOR.

La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile " STATO DEI FLAG DI OUTPUT, APPLICAZIONE REGULATOR "

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Variabili di controllo applicaz. REGULATOR ( inv.400R )

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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0tib
I/PEROTALOGERLEDORTEMOIZNETOPOTOMTESATNEMUA :adelibavittaèodnamoclI.
TOMESAERCNINI2.11.3.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled0tib-

1tib
I/PEROTALOGERLEDORTEMOIZNETOPOTOMTESECSIUNIMID :adelibavittaèodnamoclI.
TOMESAERCEDNI3.11.3.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled1tib-

2tib
OCITAMOTUA/ELAUNAMENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TAMOTUA/UNAMNI2.1.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled2tib-

3tib
+GOJ :adelibavittaèodnamoclI.

+GOJLAUNAMNI1.2.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled3tib-

4tib
.I/PEROTALOGERLEDTESAPMARNIPOTS :adelibavittaèodnamoclI

.GERTESPOTSNI1.2.3.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled4tib-

5tib
.OCITAMOTUATRATS :adelibavittaèodnamoclI

TAMOTUATRATSNI3.1.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled5tib-

6tib
.OCITAMOTUAPOTS :adelibavittaèodnamoclI

TAMOTUAPOTSNI4.1.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled6tib-

7tib
DEEPSORTEMOIZNETOPOTOMTESATNEMUA :adelibavittaèodnamoclI.

TOM.RCNINI2.5.2.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled7tib-

8tib
DEEPSORTEMOIZNETOPOTOMTESECSIUNIMID :adelibavittaèodnamoclI.

TOM.RCEDNI3.5.2.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled8tib-

9tib
DEEPSTESAPMARNIPOTS :adelibavittaèodnamoclI.

DEEPSPOTSNI2.1.2.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled9tib-

01tib
DEEPSTESENOISREVNI :adelibavittaèodnamoclI.

..raplenelibammargorpocisifossergni- DEEPSREVERNI3.1.2.3.3
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled01tib-

11tib
-GOJ :adelibavittaèodnamoclI.

-GOJLAUNAMNI2.2.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled11tib-

21tib
2ENOIZNUFALLENGOJIDIDNAMOCIAENOIZATILIBA :adelibavittaèodnamoclI.

GOJELBANENI4.1.4.3.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
drowalled21tib- ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOC

31tib
2ENOIZNUFALLENNWOD/PUIDNAMOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI.

TNITOPTOMNENI8.1.4.3.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled31tib-

41tib
.2ENOIZNUFALLENTUA/NAMNIENOIZATORIDOSNESLEDENOISREVNIODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

DEEPSESREVERNI01.1.4.3.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
ROTALUGERENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled41tib-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib

Contiene lo stato  dei flag di input  per il comando delle funzionalità programmate nel menù 3.3
REGULATOR; queste funzionalità possono essere attivate, in logica OR, dagli ingressi fisici program-
mati o dal comando seriale "COMANDO FLAG DI INPUT APPLICAZIONE REGULATOR".

Bit = 0, flag e funzione relativa disattivi (OFF)
Bit = 1, flag e funzione relativa attivi (ON)
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE REGULATOR"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Variabili di controllo applicaz. REGULATOR ( inv.400R )
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0tib
I/PEROTALOGERLEDORTEMOIZNETOPOTOMTESECSIUNIMID :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TOMESAERCNINI2.11.3.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

1tib
I/PEROTALOGERLEDORTEMOIZNETOPOTOMTESATNEMUA :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TOMESAERCEDNI3.11.3.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

2tib
OCITAMOTUA/ELAUNAMENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TAMOTUA/UNAMNI2.1.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

3tib
+GOJ :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

+GOJLAUNAMNI1.2.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

4tib
.I/PEROTALOGERLEDTESAPMARNIPOTS :adehcnaelibavittaèodnamoclI

.GERTESPOTSNI1.2.3.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

5tib
.OCITAMOTUATRATS :adehcnaelibavittaèodnamoclI

TAMOTUATRATSNI3.1.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

6tib
.OCITAMOTUAPOTS :adehcnaelibavittaèodnamoclI

TAMOTUAPOTSNI4.1.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

7tib
DEEPSORTEMOIZNETOPOTOMTESATNEMUA :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TOM.RCNINI2.5.2.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

8tib
DEEPSORTEMOIZNETOPOTOMTESECSIUNIMID :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TOM.RCEDNI3.5.2.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

9tib
DEEPSTESAPMARNIPOTS :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

DEEPSPOTSNI2.1.2.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

01tib
DEEPSTESENOISREVNI elibavittaèodnamoclI. ehcna :ad

..raplenelibammargorpocisifossergni- DEEPSREVERNI3.1.2.3.3

11tib
-GOJ :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

-GOJLAUNAMNI2.2.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

21tib
2ENOIZNUFALLENGOJIDIDNAMOCIAENOIZATILIBA :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

GOJELBANENI4.1.4.3.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

31tib
2ENOIZNUFALLENNWOD/PUIDNAMOCENOIZELES :adehcnaelibavittaèodnamoclI.

TNITOPTOMNENI8.1.4.3.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

41tib
.2ENOIZNUFALLENTUA/NAMNIENOIZATORIDOSNESLEDENOISREVNIODNAMOC :adehcnaelibavittaèodnamoclI

DEEPSESREVERNI01.1.4.3.4.3.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib

Permette di attivare/disattivare  i flag di comando delle funzionalità programmate nel menù
3.3 REGULATOR in logica OR, con gli ingressi fisici eventualmente programmati per la stessa funzione.

Bit = 0, flag disattivo (OFF). Bit = 1, flag attivo (ON).
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "COMANDO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE REGULATOR"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI :
Variabili di controllo applicaz. REGULATOR ( inv.400R )
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ELIBAIRAVENOIZNUF
epyT

drow=W
gnol=L

sseccA
epyt

ylnodaer=or
etirw/daer=wr

DI
NAC
MAR
)xeh(

DI
SUBIFORP

MAR
)elamiced(

DI
SUBDOM

MAR
)elamiced(

DI
**PI/PCTSUBDOM

MAR
)elamiced(

)M(03Moludom )G(04Moludom

ELAIRESNI'ATICOLEVIDOTNEMIREFIRENOIZATSOPMI
)"QROT/DEEPS"ENOIZNUF(

W wr C702 071 003 8854 2386

ELAIRESNI'AIPPOCIDOTNEMIREFIRENOIZATSOPMI
)"QROT/DEEPS"ENOIZNUF(

W wr 7702 181 103 6925 8007

OCITAMOTUAORITLEDENOIZATSOPMI
)"LLEC"e"HCTERTS"ENOIZNUF(

L
WSM

wr E212
281 2033

0035 4207
WSL 381 3033

ERAENIL'ATICOLEVALLEDENOIZATSOPMI
)"RETSAM"ENOIZNUF(

L
WSM

wr F212
481 4033

4035 6507
WSL 581 5033

ELAUNAMNIORITLEDENOIZATSOPMI
)"HCTERTS"ENOIZNUF(

W wr 0312 681 6033 8035 8807

REDNIWENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDOTATS W or 1312 781 0063 2135 4017

REDNIWENOIZACILPPA,TUPNIIDGALFIEDODNAMOC W wr 2312 881 0033 6135 0217

REDNIWENOIZACILPPA,TUPTUOIDGALFIEDOTATS W or 3312 981 1063 0235 6317

Permette d'impostare la coppia del motore in seriale, nella funzione di bobinatura "SPEED/TORQ"

Il campo d'impostazione è compreso tra -200% a +200% della coppia nominale del motore.

Per attivare la gestione seriale della coppia è necessario eseguire le seguenti operazioni:

Impostare il par.3.6.5.2.1 TORQUE SOURCE = REMOTE.
Stabilire il tipo di regolazione con il par.1.10.3 TORQUE CONTROL:

- TORQUE CONTROL = MAX TORQUE, se si desidera limitare la coppia come valore massimo senza segno;

in questo caso bisognerà inoltre attivare il bit0 e il bit1 della variabile di controllo:
 "COMANDO FLAG DI INPUT,MOTOR CONTROL (vedi paragrafo precedente).

- TORQUE CONTROL=SET TORQUE, se si desidera imporre il valore massimo di coppia con segno;

in questo caso bisognerà inoltre attivare solo il bit0 della variabile di controllo:
 "COMANDO FLAG DI INPUT,MOTOR CONTROL (vedi paragrafo precedente).

Il set di coppia trasferito in seriale è visibile nella var.2.1.45 SET TORQUE %.

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE DEL RIFERIMENTO DI COPPIA DA SERIALE"

Descrizione  variabile "IMPOSTAZIONE DEL RIFERIMENTO DI VELOCITA' DA SERIALE"

Permette d'impostare la velocità del motore in seriale, nella funzione di bobinatura "SPEED/TORQ"

Il campo d'impostazione è compreso tra -3000rpm e +3000rpm.
Per attivare la gestione seriale della velocità è necessario impostare il par.3.6.5.1.1 SPEED SOURCE = REMOTE.

La velocità trasferita in seriale è visibile nella var.2.1.1 SPEED REFERENCE.

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI
Variabili di controllo applicazione WINDER ( inv.400W )

**  Vedi Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).
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Descrizione variabile "IMPOSTAZIONE DEL TIRO IN AUTOMATICO"

Permette d'impostare, in seriale, il tiro sul materiale da bobinare, nelle funzioni di bobinatura
 "STRETCH" e "CELL".

Campo di impostazione da 0.00Kg al valore impostato nel par.3.6.6.3 STRETCH MAX SET (per la funzione STRETCH) o
par.3.6.7.3 STRETCH MAX SET (per la funzione CELL)
Per attivare la gestione seriale del tiro è necessario impostare:

- il par.3.6.6.2 STRETCH SOURCE = REMOTE (funzione STRETCH)

- il par.3.6.7.2 STRETCH SOURCE = REMOTE (funzione CELL)
Il tiro trasferito in seriale è visibile nella var.3.6.1.1 in STRETCH Kg.

Descrizione variabile "IMPOSTAZIONE DELLA VELOCITA' LINEARE"

Permette d'impostare, in seriale, la velocità lineare del materiale da bobinare, nella funzione di
bobinatura "MASTER".

Campo di impostazione 0.00 metri/min a +/- il valore impostato nel par.3.6.9.4 SET MAX LINE
Il segno positivo e negativo determina il senso di rotazione della bobina.

Per attivare la gestione seriale della velocità lineare è necessario impostare il par.3.6.9.3 SET LINE SOURCE = REMOTE

La velocità trasferita in seriale è visibile nella var.3.6.1.16 SET LINE SPEED.

Descrizione variabile "IMPOSTAZIONE DEL TIRO IN MANUALE"

Permette d'impostare, in seriale, la coppia del motore, per modificare il tiro manualmente sul materiale
da bobinare. Attiva nella funzione di bobinatura "STRETCH".

Campo di impostazione da 0.0% al valore impostato nel par.3.6.6.5 TORQUE MAX.
Per attivare la gestione seriale del tiro in manuale, è necessario impostare il par.3.6.6.4 TORQ.MAN SOURCE = REMOTE

La coppia trasferita in seriale è visibile nella var.3.6.1.1 in TORQUE%.

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI
Variabili di controllo applicazione WINDER ( inv.400W )
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0tib
.AZNEGNATNIOESSANIANIBOBONIARTENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI
GNAT/LAIXANI5.2.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled0tib-

1tib
.OCITAMOTUA/ELAUNAMOTATSENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI

NAM/MOTUANI1.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled1tib-

2tib
.ARUTASROCNI'DOSNESENOISREVNI :adelibavittaèodnamoclI

ESREVERNI2.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled2tib-

3tib
2LIOCO1LIOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI

TCELESLIOCNI3.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled3tib-

4tib
GOJIDIDNAMOCIAENOIZATILIBA :adelibavittaèodnamoclI

GOJELBANENI1.71.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled4tib-

5tib
+GOJODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

+GOJNI2.71.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled5tib-

6tib
-GOJODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

-GOJNI3.71.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled6tib-

7tib
-AZNETRAPIDORTEMAIDOTNEMACIRAC :adelibavittaèodnamoclI

MAIDTRATSERNI7.3.4.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled7tib-

8tib
-ANIBOBORTEMAIDOCCOLB :adelibavittaèodnamoclI

MAIDKCOLBNI31.3.4.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled8tib-

9tib
-ORTEMOIZNETOPOTOMADORITATNEMUAODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

TOMESAERCNINI2.8.7.6.3/2.01.6.6.3irtemarapienelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled9tib-

01tib
-ORTEMOIZNETOPOTOMADORITECSIUNIMIDODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

TOMESAERCEDNI3.8.7.6.3/3.01.6.6.3irtemarapienelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled01tib-

11tib
-ONIRELLABLEDOROVALIDINOIZISOP2IDENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI

TES2SOPCNADNI8.8.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled11tib-

21tib

OTACIFILPMESONIRELLABNOCASNAOLLORTNOCLIREPARUTANIBOBIDOSNESLEDENOISREVNI
- :adelibavittaèodnamoclI

REDNIWERNI3.31.8.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled21tib-

31tib
-RETSAMENOIZNUFALLENAENILID'ATICOLEVALLEDAPMARNIPOTS :adelibavittaèodnamoclI

TESELBASIDNI7.9.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled31tib-

41tib
-OTNEMIGLOVS/OTNEMIGLOVVAOTATSOIBMAC :adelibavittaèodnamoclI

TESELBASIDNI9.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-
REDNIWENOIZACILPPATUPNIIDGALFODNAMOCdrowalled41tib-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib

Contiene lo stato  dei flag di input  per il comando delle funzionalità programmate nel menù 3.6
WINDER; queste funzionalità possono essere attivate, in logica OR, dagli ingressi fisici programmati o
dal comando seriale "COMANDO FLAG DI INPUT APPLICAZIONE WINDER".

Bit = 0, flag e funzione relativa disattivi (OFF)
Bit = 1, flag e funzione relativa attivi (ON)
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE WINDER"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI
Variabili di controllo applicazione WINDER ( inv.400W )
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Permette di attivare/disattivare  i flag di comando delle funzionalità programmate nel menù
3.6 WINDER in logica OR, con gli ingressi fisici eventualmente programmati per la stessa funzione.

Bit = 0, flag disattivo (OFF). Bit = 1, flag attivo (ON).
La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "COMANDO DEI FLAG DI INPUT, APPLICAZIONE WINDER"

0tib
.AZNEGNATNIOESSANIANIBOBONIARTENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI
GNAT/LAIXANI5.2.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

1tib
.OCITAMOTUA/ELAUNAMOTATSENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI

NAM/MOTUANI1.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

2tib
.ARUTASROCNI'DOSNESENOISREVNI :adelibavittaèodnamoclI

ESREVERNI2.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

3tib
2LIOCO1LIOCENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI

TCELESLIOCNI3.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

4tib
GOJIDIDNAMOCIAENOIZATILIBA :adelibavittaèodnamoclI

GOJELBANENI1.71.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

5tib
+GOJODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

+GOJNI2.71.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

6tib
-GOJODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

-GOJNI3.71.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

7tib
-AZNETRAPIDORTEMAIDOTNEMACIRAC :adelibavittaèodnamoclI

MAIDTRATSERNI7.3.4.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

8tib
-ANIBOBORTEMAIDOCCOLB :adelibavittaèodnamoclI

MAIDKCOLBNI31.3.4.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

9tib
-ORTEMOIZNETOPOTOMADORITATNEMUAODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

TOMESAERCNINI2.8.7.6.3/2.01.6.6.3irtemarapienelibammargorpocisifossergni-

01tib
-ORTEMOIZNETOPOTOMADORITECSIUNIMIDODNAMOC :adelibavittaèodnamoclI

TOMESAERCEDNI3.8.7.6.3/3.01.6.6.3irtemarapienelibammargorpocisifossergni-

11tib
-ONIRELLABLEDOROVALIDINOIZISOP2IDENOIZELES :adelibavittaèodnamoclI

TES2SOPCNADNI8.8.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

21tib
OTACIFILPMESONIRELLABNOCASNAOLLORTNOCLIREPARUTANIBOBIDOSNESLEDENOISREVNI

:adelibavittaèodnamoclI
REDNIWERNI3.31.8.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

31tib
-RETSAMENOIZNUFALLENAENILID'ATICOLEVALLEDAPMARNIPOTS :adelibavittaèodnamoclI

TESELBASIDNI7.9.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

41tib
-OTNEMIGLOVS/OTNEMIGLOVVAOTATSOIBMAC :adelibavittaèodnamoclI

NGISENILREDNIW9.3.6.3.raplenelibammargorpocisifossergni-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib

0tib
MRALANIMDTUO3.51.3.6.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=0tib-
avittasidaticsu,0=0tib-

1tib
MRALAXAMDTUO4.51.3.6.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=1tib-
avittasidaticsu,0=1tib-

2tib
.SERHTMAIDTUO2.61.3.6.3.rap.raplenelibammargorpaticsu'lledotatS

avittaaticsu,1=2tib-
avittasidaticsu,0=2tib-

3tib
MRALALLECTUO4.11.7.6.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=3tib-
avittasidaticsu,0=3tib-

4tib
TUOYDAERSNET3.21.7.6.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=4tib-
avittasidaticsu,0=4tib-

5tib
)acisifaticsu'lledoirartnoclaaroval.B.N(MRALACNADTU O4.11.8.6.3.raplenelibammargorpaticsu'lledotatS

EMRALLANI-avittaaticsu,1=5tib-
KO-avittasidaticsu,0=5tib-

6tib
TUOYDAERCNAD2.21.8.6.3.raplenelibammargorpaticsu'll edotatS

avittaaticsu,1=6tib-
avittasidaticsu,0=6tib-

ENOIZNUFANUSSEN,51tib,41tib,31tib,21tib,11tib,01tib,9tib,8tib,7tib

Contiene lo stato  dei flag di output  relativi ad alcune funzionalità programmate nel menù 3.6 WINDER.

La corrispondenza di ciascun bit con i flag funzionali è la seguente:

Descrizione  variabile "STATO DEI FLAG DI OUTPUT, APPLICAZIONE WINDER"

Cap.5 TABELLE INDIRIZZI SERIALI
Variabili di controllo applicazione WINDER ( inv.400W )
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Cap.6 Bus di campo ethernet:
MODBUS TCPI/IP

1)  Stato della rete

2)  Stato del modulo

3)  Attività di rete porta1

LED diagnostica

Caratteristiche principali del modulo di comunicazione MODBUS TCP/IP

Il modulo di comunicazione MODBUS TCP/IP è disponibile solo su richiesta negli inverters serie 400A, 400R,
400W, dotati della scheda opzionale B404S.C. Le caratteristiche principali del modulo sono:
- Modbus-TCP server/slave (fino a 4 connessioni simultanee)
- Due porte ethernet RJ45 con switch integrato
- 10/100 Mbit full/half duplex
Funzioni ModbusTcp supportate :
- 03 Read holding register
- 06 Write single register
- 16 Write multiple register

- Interfaccia di rete galvanicamente isolata
- Certificazione UL, cUL
- Preconformità CE alle norme di emissione EN 61000-6-4 e immunità EN 61000-6-2
- Temperatura di funzionamento da -40°C a + 70°C

Caratteristiche tecniche:

Vista frontale modulo MODBUS TCP/IP con i led di diagnostica

4)  Attività di rete porta2

PORTA ETHERNET 1 PORTA ETHERNET 2

Descrizione funzioni operative led 1) : STATO DELLA RETE
OFF = nessun indirizzo IP o stato di errore modbus (Exception)
VERDE, LUCE FISSA = dopo aver ricevuto almeno un messaggio Modbus
VERDE, LAMPEGGIANTE = aspettando il primo messaggio modbus
ROSSO, LUCE FISSA = rilevato un conflitto sull'indirizzo IP, errore fatale
ROSSO, LUCE LAMPEGGIANTE = timeout della connessione, nessun messaggio Modbus è stato rilevato
dopo il tempo imposato di fabbrica.

Descrizione funzioni operative led 2) : STATO DEL MODULO
OFF = modulo non alimentato.
VERDE, LUCE FISSA = funzionamento ok
ROSSO, LUCE FISSA =  errore fatale più grave
ROSSO, LUCE LAMPEGGIANTE = errore fatale meno grave
LAMPEGGIO ALTERNATIVO ROSSO/VERDE = aggiornamento firmware in esecuzione da un system file.

Descrizione funzioni operative led 3) e 4) : ATTIVITA' DI RETE
OFF = nessuna attività relativa al modulo nella rete.
VERDE, LUCE FISSA = collegamento stabilito a 100Mbit/s
VERDE, LUCE TREMOLANTE =  scambio dati  a 100Mbit/s attivo
GIALLO, LUCE FISSA  = collegamento stabilito a 10Mbit/s
GIALLO, LUCE TREMOLANTE =  scambio dati  a 10Mbit/s attivo

ATTENZIONE ! se i led RUN e ERROR si accendono contemporaneamente in rosso, si tratta di un'errore grave
che pone il modulo in uno stato passivo. In questo caso contattare l'assistenza tecnica della Rowan Elettronica.
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Collegamento del modulo MODBUS TCP/IP

Cap.6 Bus di campo ethernet:
MODBUS TCPI/IP

Il modulo a 2 porte, con switch integrato, evita l'utilizzo di uno switch esterno e permette il collegamento dei vari dispositivi
modbus tcp/ip nel bus ethernet in una struttura lineare. Sono possibili comunque altre tipologie di collegamento come
strutture a albero o a stella.
Un' esempio di collegamento potrebbe essere il seguente :

In questo caso, il PC e il PC/HMI, agiscono entrambi da client  rispetto agli inverter 400 funzionanti da server . Ogni inverter

supporta al massimo 4 client  in accesso contemporaneo, in continuo ascolto della porta 502  TCP.
NOTA: contemporaneamente al MODBUS TCP/IP in ethernet, l'inverter può comunicare con un'altro master, tramite la porta
seriale standard RS485 in MODBUS RTU.

CARATTERISTICHE DEL COLLEGAMENTO ETHERNET :

- E' consigliato l'utilizzo di connettori RJ45 schermati e cavi schermati tipo S-FTP cat. 5e o superiori (cat.6, 6e).
- Lunghezza massima di collegamento tra 2 moduli in rete: 100mt.

CABLAGGIO SECONDO LO STANDARD EIA/TIA 568A/568B

PROVVEDIMENTI PER LE EMC
Per garantire un funzionamento impeccabile del modulo di comunicazione MODBUS TCP/IP nella trasmissione dati via
ethernet, è indispensabile mettere in pratica i seguenti provvedimenti:
Collegamento ethernet
Utilizzare connettori e cavi di collegamento conformi (vedi CARATTERISTICHE DEL COLLEGAMENTO ETHERNET).
I cavi del bus vanno posati separatamente dai cavi di potenza (soprattutto se si tratta di motori controllati da convertitori di
frequenza) e comunque a distanza da apparecchiature che possono irradiare disturbi RF.
Nei punti in cui i cavi di bus incrociano i cavi di potenza la posa deve avvenire con un angolo di 90°.
Collegamento inverter
L'inverter e il motore devono essere collegati secondo i provvedimenti EMC specificati nel manuale d'installazione
MANU.400S o MANU.400S QUICKSTART.

PLC (client)

Ethernet

PC/HMI (client)

INV.400
ID1

(server)

INV.400
ID2

(server)

INV.400
ID3

(server)

nIP
.N

enoizircseD
iroloC
A865-T

iroloC
B865-T

1 +enoissimsartidaenil=)+XT edreV-ocnaiB enoicnarA-ocnaiB

2 -enoissimsartidaenil=)-XT( edreV enoicnarA

3 +enoizeciridaenil=)+XR( enoicnarA-ocnaiB edreV-ocnaiB

4 otavresir eulB eulB

5 otavresir eulB-ocnaiB eulB-ocnaiB

6 -enoizeciridaenil=)-XR enoicnarA edreV

7 otavresir enorraM-ocnaiB enorraM-ocnaiB

8 otavresir enorraM enorraM

1 2 3 4 5 6 7 8

RJ45
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Descrizione dei parametri che impostano manualmente l'indirizzo IP :
L'impostazione dell'indirizzo IP è suddivisa nei seguenti 4 campi (un parametro dedicato per ognuno dei 4 byte che compongo-

no l'indirizzo):

ESEMPIO: impostare l'indirizzo IP 192.168.1.100:

Descrizione dei parametri che impostano manualmente  la maschera di sottorete :

L'impostazione della maschera di rete è suddivisa nei seguenti 4 campi (un parametro dedicato per ognuno dei 4 byte che
compongono l'indirizzo):

ESEMPIO: impostare la maschera di sottorete 255.255.255.0 :

Descrizione dei parametri che impostano manualmente l'indirizzo del gateway :
L'impostazione dell'indirizzo del gateway è suddivisa nei seguenti 4 campi (un parametro dedicato per ognuno dei 4 byte che

compongono l'indirizzo):

ESEMPIO: impostare l'indirizzo del gateway 192.168.1.1 :

Parametrizzazione inverter per la comunicazione MODBUS TCP/IP

I parametri dell'inverter da impostare per abilitare la comunicazione MODBUS TCP/IP sono i seguenti:

- Par.5.3.1 ANYBUS ADDRESS . Campo d'impostazione: da 0 a 124.
In questo parametro bisogna impostare l'indirizzo dell'inverter nella rete MODBUS TCP/IP.

Parametri di adattamento del dispositivo alla rete ethernet, contenuti nel menù 5.3.3 ETHERNET PARAM:
- Par.5.3.3.1 DHCP Option . Campo d'impostazione: ENABLE/DISABLE.
ENABLE = impostazione automatica dei parametri di rete  del modulo; all'accensione dell'inverter il modulo è predisposto per
acquisire da un server DHCP, l'indirizzo IP, la maschera di sottorete e l'indirizzo del gateway.
DISABLE = impostazione manuale dei parametri di rete  del modulo.

All'accensione dell'inverter il modulo acquisisce:
- l' indirizzo IP  dai parametri :
5.3.3.2 IP Field 1, 5.3.3.3 IP Field 2, 5.3.3.4 IP Field 3, 5.3.3.5 IP Field 4
- la maschera di sottorete  dai parametri :
5.3.3.6 NETMASK Field 1, 5.3.3.7 NETMASK Field 2, 5.3.3.8 NETMASK Field 3, 5.3.3.9 NETMASK Field 4
- l'indirizzo del gateway  dai parametri :
5.3.3.10 GATEWAY Field 1, 5.3.3.11 GATEWAY Field 2, 5.3.3.12 GATEWAY Field 3, 5.3.3.13 GATEWAY Field 4

ATTENZIONE! Le modifiche ai parametri del menù 5.3.3 ETHERNET PARAM, hanno effetto solamente dopo lo
spegnimento e la successiva riaccensione dell'inverter.

Cap.6 Bus di campo ethernet:
MODBUS TCPI/IP

Par. 5.3.3.3 IP Field 2Par. 5.3.3.2 IP Field 1 Par. 5.3.3.4 IP Field 3 Par. 5.3.3.5 IP Field 4

Par. 5.3.3.2 IP Field 1 =
192

Par. 5.3.3.3 IP Field 2 =
168

Par. 5.3.3.4 IP Field 3 =
1

Par. 5.3.3.5 IP Field 4 =
100

Par. 5.3.3.7 NETMASK Field 2Par. 5.3.3.6 NETMASK Field 1 Par. 5.3.3.8 NETMASK Field 3 Par. 5.3.3.9 NETMASK Field 4

Par. 5.3.3.6 NETMASK Field 1 =
255

Par. 5.3.3.7 NETMASK Field 2 =

255
Par. 5.3.3.8 NETMASK Field 3 =

255
Par. 5.3.3.9 NETMASK Field 4 =

0

Par. 5.3.3.11 GATEWAY Field 2Par. 5.3.3.10 GATEWAY Field 1 Par. 5.3.3.12 GATEWAY Field 3 Par. 5.3.3.13 GATEWAY Field 4

Par. 5.3.3.10 GATEWAY Field 1=

192
Par. 5.3.3.11 NETMASK Field 2 =

168
Par. 5.3.3.12 NETMASK Field 3 =

1
Par. 5.3.3.13 NETMASK Field 4 =

1
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Modalità di lettura/scrittura delle variabili dell'inverter  tramite un dispositivo CLIENT

Dal lato del dispositivo CLIENT, per accedere alle variabili dell'inverter (SERVER) , sarà necessario impostare:

- la porta di comunicazione usata dall'inverter >  502 TCP
- l'indirizzo del dispositivo nel bus ethernet > quello impostato nel  par.5.3.1 ANYBUS ADDRESS
Le funzioni modbus tcp/ip supportate dall'inverter sono:

03 Read holding register , 06 Write single register , 16 Write multiple register
Gli errori di comunicazione supportati (modbus tcp/ip exception codes) sono:
01 Funzione non supportata, 02 indirizzo variabile inverter non previsto, 03 dati fuori range.
Gli indirizzi delle variabili degli inverters, disponibili per il protocollo MODBUS TCP/IP, sono consultabili nel Cap.5

TABELLE INDIRIZZI SERIALI, nelle colonne "ID MODBUS TCP/IP RAM (dec)".
N.B. i parametri vengono scritti solo nella memoria ram, e non vengono memorizzati dall'inverter .
Nelle variabili a 32bit contrassegnate come (long), l'indirizzo specificato è quello della word meno significativa; per scrivere
questo tipo di variabili si userà quindi la funzione 16  (per 2 word) e la funzione 3  (per 2 word) per la lettura .
Gli indirizzi delle variabili hanno un'offset minimo di 16 word, pertanto i tempi di comunicazione potrebbero allungarsi in

maniera sensibile qualora fosse necessario scrivere/leggere più variabili con indirizzi molto distanti.

Per velocizzare la comunicazione, gestendo più variabili in array con un unico messaggio, si possono utilizzare i dati di
processo ciclici ad alta priorità (PZD), configurabili nei seguenti parametri del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG. :

-par. 5.3.2.1 PZD1 READ

-par. 5.3.2.2 PZD2 READ

-par. 5.3.2.3 PZD3 READ
-par. 5.3.2.4 PZD4 READ

-par. 5.3.2.5 PZD5 READ

-par. 5.3.2.6 PZD6 READ
-par. 5.3.2.7 PZD7 READ

-par. 5.3.2.8 PZD8 READ

Con i parametri PZD WRITE si
possono configurare 8 word in un

un messaggio di scrittura (funz.

16 per max 8 word)

-par. 5.3.2.9 PZD1 WRITE

-par. 5.3.2.10 PZD2 WRITE

-par. 5.3.2.11 PZD3 WRITE
-par. 5.3.2.12 PZD4 WRITE

-par. 5.3.2.13 PZD5 WRITE

-par. 5.3.2.14 PZD6 WRITE
-par. 5.3.2.15 PZD7 WRITE

-par. 5.3.2.16 PZD8 WRITE

Con i parametri PZD READ  si
possono configurare 8 word in un

un messaggio di lettura (funzione

3 per max 8 word)

Per configurare una variabile dell'inverter in un parametro PZD, basta inserire nel par. il corrispondente indirizzo "ID PROFIBUS
RAM (dec)" della variabile che si vuole gestire in modbus tcp/ip (gli indirizzi profibus sono consultabili sempre nelle tabelle del

Cap.5). Le variabili così configurate, ora potranno essere scritte/lette anche con l'indirizzo "ID MODBUS TCP/IP RAM (dec)"

del parametro PZD relativo.

ATTENZIONE ! nel caso di variabile (long), per trasferire correttamente il valore a 32bit, è necessario inserire l'indirizzo profibus
della word meno significativa nel primo parametro PZD e quella più significativa nel parametro PZD successivo,
vedi esempio precedente var.2.1.2 MOTOR SPEED e par.1.2.1 RAMP ACCEL.TIME.

Per informazioni più dettagliate sul protocollo di comunicazione MODBUS TCP/IP, consultare il sito www.modbus.org

-par.5.3.2.1 PZD1 READ = 4
-par.5.3.2.2 PZD2 READ = 3
-par.5.3.2.3 PZD3 READ = 7
-par.5.3.2.4 PZD4 READ = 33

var.2.1.2 MOTOR SPEED  (ID MOBUS TCP/IP 256/257)

var.2.1.4 MOTOR CURRENT (ID MOBUS TCP/IP 258)

var.2.1.23 ANALOG INPUT AI1 (ID MOBUS TCP/IP 259)

Gli altri PZD READ (da 5 a 8) in questo caso non vengono utilizzati e devono essere impostati a 0.

Esempio di configurazione di 5 parametri PZD WRITE (messaggio funz.16 con array di 5word, registro indice 0):

-par.5.3.2.9 PZD1 WRITE = 170

-par.5.3.2.10 PZD2 WRITE = 69

-par.5.3.2.11 PZD3 WRITE = 68
-par.5.3.2.12 PZD4 WRITE = 157

-par.5.3.2.13 PZD4 WRITE = 152

impostazione velocità in seriale  (ID MOBUS TCP/IP = 0)

par.1.2.1 RAMP ACCEL.TIME  (ID MODBUS TCP/IP = 1/2)

impostazione coppia in seriale  (ID MOBUS TCP/IP = 3)

Gli altri PZD WRITE (da 6 a 8) in questo caso non vengono utilizzati e devono essere impostati a 0.

Esempio di configurazione di 4 parametri PZD READ (messaggio funz.3 con array di 4word, registro indice 256):

comando delle uscite digitali fisiche  (ID MOBUS TCP/IP = 4)

Cap.6 Bus di campo ethernet:
MODBUS TCPI/IP
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Caratteristiche principali del modulo di comunicazione EtherCAT

Cap.7 Bus di campo ethernet:
EtherCAT

Il modulo di comunicazione ETHERCAT è disponibile, solo su richiesta, negli inverters serie 400A, 400R, 400W,
400F, dotati della scheda opzionale B404S.C. Le caratteristiche principali del modulo sono:
- CANopen over EtherCAT (CoE)
- DS301 compliant
- 100Base-TX, 100 Mbit full duplex
- 2 porte  RJ45 EtherCAT 100 Mbit/s
- Interfaccia di rete galvanicamente isolata
- Certificazione UL, cUL
- Preconformità CE:
Emission EN 61000-6-4:   - EN55016-2-3 Radiated emission  - EN55022 Conducted emission
Immunity EN 61000-6-2:
- EN61000-4-2 Electrostatic discharge
- EN61000-4-3 Radiated immunity
- EN61000-4-4 Fast transients/burst
- EN61000-4-5 Surge immunity
- EN61000-4-6 Conducted immunity.

- Temperatura di funzionamento da -40°C a + 70°C
- Umidità 5-95% non condensata.

Descrizione vista frontale modulo con i led di diagnostica

Descrizione funzione Led RUN
SPENTO = modulo in stato "INIT" o non alimentato
VERDE FISSO = modulo in stato "OPERATIONAL"
VERDE LAMPEGGIANTE = modulo in stato "PRE-OPERATIONAL"
VERDE, FLASH SINGOLO  = modulo in stato "SAFE-OPERATIONAL"
TREMOLANTE = modulo in stato "BOOT"
ROSSO = errore grave

Descrizione funzione Led ERROR
SPENTO = modulo senza nessun errore o non alimentato
ROSSO LAMPEGGIANTE = il cambio di stato, comandato dal master, non è possibile a causa di un registro o
oggetto non valido (configurazione non valida).
ROSSO, FLASH SINGOLO = il modulo ha cambiato lo stato ethercat autonomamente, senza il consenso del
master.
ROSSO, FLASH DOPPIO =  watchdog della funzione sync manager in time out
ROSSO, FISSO = errore nell'applicazione che controlla il modulo che si trova in stato EXCEPTION
TREMOLANTE = errore durante la fase di avvio.

Descrizione dei leds  che indicano lo stato della connessione EtherCAT
SPENTO = nessuna connessione rilevata o modulo non alimentato
VERDE FISSO = connessione rilevata, nessun traffico messaggi
VERDE, TREMOLANTE = connessione e traffico messaggi rilevati

ATTENZIONE! se i led RUN e ERROR si accendono contemporaneamente in rosso, si tratta di un'errore grave
che pone il modulo in uno stato passivo. In questo caso contattare l'assistenza tecnica della Rowan Elettronica.

3) Porta ethernet IN

1)  Led RUN

2)  Led ERROR

5)  Led attività di rete porta IN

6)  Led attività di rete porta OUT

4) Porta ethernet OUT
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Collegamento del modulo EtherCAT

Cap.7 Bus di campo ethernet:
EtherCAT

Il cavo in ingresso per ogni slave viene inserito nella presa IN, quello in uscita alla presa OUT, e così via.

NOTA: contemporaneamente a EtherCAT in ethernet, l'inverter può comunicare con un'altro master, tramite la porta seriale

standard RS485 in MODBUS RTU.

CARATTERISTICHE DEL COLLEGAMENTO  ETHERNET :

- Utilizzare connettori RJ45 schermati  ISO 60603-7 e cavi tipo S-FTP  Twisted Pair con 2x2 conduttori schermati e intrecciati,
impedenza caratteristica di 100 ohm (AWG22). Le proprietà di trasmissione di questo cavo devono essere conformi alla cat.
5e o superiori.
- Lunghezza massima di collegamento tra 2 moduli in rete: 100mt.

PROVVEDIMENTI PER LE EMC
Per garantire un funzionamento impeccabile del modulo di comunicazione EtherCAT nella trasmissione dati via ethernet, è
indispensabile mettere in pratica i seguenti provvedimenti:
Collegamento ethernet
Utilizzare connettori e cavi di collegamento conformi (vedi CARATTERISTICHE DEL COLLEGAMENTO ETHERNET).
I cavi del bus vanno posati separatamente dai cavi di potenza (soprattutto se si tratta di motori controllati da convertitori di
frequenza) e comunque a distanza da apparecchiature che possono irradiare disturbi RF.
Nei punti in cui i cavi di bus incrociano i cavi di potenza la posa deve avvenire con un angolo di 90°.
Collegamento inverter
L'inverter e il motore devono essere collegati secondo i provvedimenti EMC specificati nel manuale d'installazione
MANU.400S o MANU.400S QUICKSTART.

Per il funzionamento corretto della rete Ethercat, partendo dal primo nodo (necessariamente master), i dispositivi slave

vengono collegati in serie uno dopo l'altro usando le porte IN e OUT secondo la configurazione "daisy chain".

In questo esempio, si vede il collegamento tra un plc (Master) e 3 inverter serie 400 (slave) dotati del modulo di comunicazione
EtherCAT :

PLC
(Master EtherCAT)

INV.400
Slave

INV.400
Slave

INV.400
Slave

OUT
IN

OUT
IN

OUT
IN Eventuali

altri dispositivi
Slave

.NnIP enoizircseD

1 +XT

2 -XT

3 +XR

8-7-5-4
onosazzerucisrep,itazzilitunonetnemlamron

C-Retimartretrevnioialetlaitagelloc

6 -XR

erotinetnoC ovacarutamrehcS

1 2 3 4 5 6 7 8

RJ45

Contenito-
re

Schema di collegamento connettore RJ45
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Configurazione dell'inverter nella rete EtherCAT

PARAMETRI INVERTER
Per quanto riguarda il funzionamento della comunicazione Ethercat, non è necessaria alcuna impostazione dei parametri
dell'inverter. L'indirizzo del dispositivo viene infatti determinato dal master nella fase iniziale.

Lo stato del modulo può essere monitorato invece nelle seguenti variabili :

var. 2.1.51 ANYBUS TYPE = in questo caso se tutto corretto si deve leggere "ETHERCAT".
var. 2.1.52 ANYBUS STATE = questa variabile visualizza lo stato attuale del modulo tra i seguenti:

SETUP, NW_INIT, WAIT_PRO, IDLE, ACTIVE, ERROR, EXCEPTION.

CoE
Il modulo di comunicazione supporta la funzione CANopen over EtherCAT (CoE) e adotta il profilo di comunicazione DS301,
per questo motivo il dizionario degli oggetti adottato è esattamente lo stesso descritto per il modulo di comunicazione

CANopen  nel cap.3.
Alla stessa maniera del modulo CANopen sono disponibili 2 tipi di oggetti gestibili nella comunicazione:

1) Gli oggetti SDO (Service Data Objects), dedicati alla trasmissione aciclica di dati non critici a livello di tempistica, come
per esempio i parametri d'impostazione.

ATTENZIONE! Tutti i parametri dell'inverter disponibili per la trasmissione tramite SDO sono quelli dotati di un'indirizzo nella

colonna ID CAN RAM (hex)  delle "TABELLE INDIRIZZI SERIALI"
Per scrivere/leggere gli oggetti SDO, normalmente i costruttori di master EtherCAT (plc, scada ecc) mettono a disposizione

delle function blocks nel loro software di sviluppo.

2) Gli oggetti PDO (Process Data Objects), dedicati alla trasmissione ciclica di dati ad alta velocità, come per esempio il

comando della velocità di un motore o la lettura di una quota variabile in un sistema di posizionamento.

Tramite il file  "ESI"   (EtherCAT Slave Information, file di descrizione dispositivo in formato XML),fornito dalla Rowan Elettro-
nica, sono a disposizione 8 TPDO (Transmit PDO)  + 8 RPDO (Receive PDO) già mappati in modo che i dati "veicolati" siano

liberamente configurabili tramite i parametri PZD READ/WRITE del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG.
La configurazione realizzata con il file ESI avrà i PDO mappati nel seguente modo:
TPDO:
1)  oggetto 0x20C0,  PZD1 READ> legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.1 PZD1 READ
2)  oggetto 0x20C1,  PZD2 READ > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.2 PZD2 READ
3)  oggetto 0x20C2,  PZD3 READ > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.3 PZD3 READ
4)  oggetto 0x20C3,  PZD4 READ> legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.4 PZD4 READ
5)  oggetto 0x20C4,  PZD5 READ> legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.5 PZD5 READ
6)  oggetto 0x20C5,  PZD6 READ > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.6 PZD6 READ
7)  oggetto 0x20C6,  PZD7 READ > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.7 PZD7 READ
8)  oggetto 0x20C7,  PZD8 READ > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.8 PZD8 READ

RPDO:
1) oggetto 0x20C8, PZD1 WRITE > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.9 PZD1 WRITE
2) oggetto 0x20C9, PZD2 WRITE > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.10 PZD2 WRITE
3) oggetto 0x20CA, PZD3 WRITE> scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.11 PZD3 WRITE
4) oggetto 0x20CB, PZD4 WRITE > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.12 PZD4 WRITE
1)  oggetto 0x20CC, PZD5 WRITE > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.13 PZD5 WRITE
2)  oggetto 0x20CD, PZD6 WRITE> scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.14 PZD6 WRITE
3)  oggetto 0x20CE, PZD7 WRITE > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.15 PZD7 WRITE
4)  oggetto 0x20CF, PZD8 WRITE > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.16 PZD8 WRITE

Es. si vuole leggere tramite il master la variabile dell'inverter 2.1.2 MOTOR SPEED (formato LONG) :

In questo caso la variabile è a 32bit e quindi dovranno essere usati 2 TPDO contigui, per esempio PZD1 READ e PZD2 READ;
per mappare la variabile in questione nei TPDO si dovranno usare quindi i parametri 5.3.2.1 PZD1 READ e  5.3.2.2 PZD2
READ; in questi parametri andrà inserito  l'indirizzo PROFIBUS  della variabile stessa, indirizzo ricavabile dalle   "TABELLE
INDIRIZZI SERIALI"  nella colonna ID PROFIBUS RAM (dec), tenendo presente che nel primo parametro  andrà inserito l' ID
della word meno significativa (LSW)e nel secondo quella più significativa (MSW).
Quindi per leggere la var. 2.1.2 MOTOR SPEED, in questo caso, andranno impostati i parametri :

5.3.2.1 PZD1 READ = 4 e  5.3.2.2 PZD2 READ = 3
Allo stesso modo se si vuole scrivere il par. 1.2.1 RAMP ACCEL.TIME (formato LONG) usando i gli RPDO, PZD5 WRITE e
PZD6 WRITE, bisognerà impostare i parametri:
 5.3.2.13 PZD5 WRITE = 69 e  5.3.2.14 PZD6 WRITE = 68

Cap.7 Bus di campo ethernet:
EtherCAT
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Cap.7 Bus di campo ethernet:
EtherCAT

Esempio di configurazione di un'inverter serie 400 come nodo slave EtherCAT

Per la configurazione dell'inverter come nodo slave EtherCAT, la Rowan Elettronica mette a disposizione i seguenti file "ESI"
(EtherCAT Slave Information, file di descrizione dispositivo in formato XML) :
- Rowan Ethercat C400A.xml   > per gli inverter standard C400A/.......  (applicativo AXIS per il controllo della posizione)
- Rowan Ethercat C400R.xml   > per gli inverter standard C400R/.......  (applicativo REGULATOR per il controllo PID)
- Rowan Ethercat C400W.xml   > per gli inverter standard C400W/.......  (applicativo WINDER per avvolgitori/svolgitori)
Questi file sono necessari al master per configurare il dispositivo nella rete EtherCAT e accedere alle risorse I/O.
Per la fornitura dei file contattare Uff. Tecnico della Rowan Elettronica.

Di seguito viene mostrato un'esempio di configurazione di un'inverter C400A tramite il software TwinCAT V2.11  della
Beckhoff.
Inizio configurazione:
- Collegare la porta IN del modulo Ethercat dell'inverter direttamente alla porta ethernet del pc con TwinCAT  (la porta  del pc
può anche essere in modalità DHCP con acquisizione automatica dell'indirizzo IP nella rete).
- Inserire il file ESI "Rowan Ethercat C400A.xml  " all' interno della cartella C: \TwinCAT\Io\EtherCAT

Cliccare in Opzioni  > Show real Time Ethernet Compatible Devices  per
selezionare la connessione alla rete da utilizzare per la comunicazione
EtherCAT.

Aprire un nuovo progetto con
System Manager  di Twincat

Una volta selezionata la connessione da utilizzare, cliccare "Install" in questo modo
la connessione viene inserita nella lista degli adattatori ethernet pronti all'uso, come
raffigurato in questo esempio
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A questo punto per inserire il modulo EtherCAT dell'inverter 400, ci sono 2 opzioni:
a) ricercando il dispositivo collegato alla rete  automaticamente.
b) selezionandolo dalla lista contenuta in una cartella del pc.

2) Al "SUGGERIMENTO : non tutti i dispositivi
sono rilevabili automaticamente"  cliccare OK.
Dalla finestra dei nuovi dispositivi I/O collegati,
selezionare solo quello relativo alla connessione
scelta precedentemente.
Se tutto ok viene caricato il dispositivo Ethercat

3) Una volta acquisito automaticamente il dispositi-
vo, rispondere SI alla richiesta di eseguire una
ricerca automatica del modulo Ethercat

4) Alla fine della ricerca, il modulo (box)  EtherCAT
dell'inverter risulta inserito nell'albero di configura-
zione dei Dispositivi I/O

5) Finita la procedura a) con il modulo acquisito, si
può attivare la comunicazione nella modalità FREE
RUN.
Vedi paragrafo più avanti:  Monitoraggio degli
oggetti CoE nello stato FREE RUN

Opzione a)

Cap.7 Bus di campo ethernet:
EtherCAT

1) Tasto dx su "Dispositivi I/O" e poi "Cerca dispositivo"
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Opzione b)

1) Cliccare in Dispositivi I/O > Aggiungi dispositivo

2) Dalla lista dei dispositivi selezionare:
EtherCAT ,  Target Type: PC only

3) Dalla finestra "Dispositivo trovato in"  sceglie-
re la connessione impostata precedentemente,
alla fine il dispositivo dovrebbe apparire nell'albero
dei "Dispositivi I/O"

4) Aggiungere il modulo EtherCAT dell'inverter 400
tramite il comando "Aggiungi box"

5) Selezionare dal percorso  Rowan Elettronica > AnybusCompactCom 40 Ethercat

6) Cliccare Reload I/O Devices 7) Finita la procedura b) con il modulo
acquisito, si può attivare la comunica-
zione nella modalità
FREE RUN.
Vedi paragrafo successivo:
Monitoraggio degli oggetti CoE nello
stato FREE RUN

Cap.7 Bus di campo ethernet:
EtherCAT
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Monitoraggio degli oggetti CoE nello stato FREE RUN

Con l'attivazione dello stato FREE RUN, il modulo deve passare nello stato  OPERATIONAL (vedi anche la var.2.1.52
ANYBUS STATE=ACTIVE  ) con la spia RUN verde fissa.
Sselezionando il box AnybusCompactCom 40 Ethercat e poi CoE- Online,  si posso monitorare/forzare tutte le variabili
messe a disposizione tramite il file ESI.
Per cambiare un parametro RW dell'inverter (oggetti da index 2001 in poi) basta  un doppio clic sulla riga relativa.

Sempre nello stato FREE RUN,  selezionando "Transmit PDO Mapping"  si posso monitorare le variabili dell'inverter
mappate nei TPDO tramite i parametri PZD READ del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG.

Stato FREE RUN

Allo stesso modo,  selezionando "Receive PDO Mapping"  si posso monitorare/forzare le variabili dell'inverter mappate negli
RPDO tramite i parametri PZD WRITE del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG.

Fine procedura configurazione con TWINCAT
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Caratteristiche principali del modulo di comunicazione Profinet

Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET

Il modulo di comunicazione PROFINET è disponibile, solo su richiesta, negli inverters serie 400A, 400R, 400W, 400F, dotati

della scheda opzionale B404S.C. Le caratteristiche principali del modulo sono:

- Profinet I/O Device (Certificazione No: Z10891 consorzio Profibus/Profinet)
- 100Base-TX, 100 Mbit full duplex
- 2 porte  RJ45 con funzione switch.
- Interfaccia di rete galvanicamente isolata
- Certificazione UL/c-UL

- Preconformità CE:
Emission EN 61000-6-4:   - EN55011 Radiated emission  - EN55011 Conducted emission
Immunity EN 61000-6-2:
- EN61000-4-2 Electrostatic discharge
- EN61000-4-3 Radiated immunity
- EN61000-4-4 Fast transients/burst
- EN61000-4-5 Surge immunity
- EN61000-4-6 Conducted immunity.
- Temperatura di funzionamento da -40°C a + 70°C

- Umidità 5-95% non condensata.

Descrizione vista frontale modulo con i led di diagnostica

Descrizione funzione Led di stato della rete (NS)
SPENTO = modulo in stato OFFLINE : modulo non alimentato o nessuna connessione con IO Controller
VERDE FISSO = modulo in stato ONLINE (RUN) : connessione con IO Controller stabilita e IO Controller in RUN.

VERDE LAMPEGGIANTE = modulo in stato ONLINE (STOP) : connessione con IO Controller stabilita e IO Controller in

STOP.

Descrizione funzione Led di stato del modulo (MS)
SPENTO = modulo NON INIZIALIZZATO: modulo non alimentato o in stato "SETUP" o "NW_INIT"
VERDE FISSO = modulo in FUNZIONAMENTO NORMALE: il modulo è passato dallo stato "NW_INIT" a"ACTIVE"

VERDE 1 FLASH = sono presenti eventi di diagnostica

VERDE 1 Hz = Utilizzato dagli strumenti di progettazione per identificare il nodo sulla rete.
ROSSO = modulo in stato EXCEPTION ERROR

ROSSO 1 FLASH = ERRORE DI CONFIGURAZIONE : L'identificazione prevista differisce dall'identificazione reale.

ROSSO 2 FLASH = ERRORE INDIRIZZO IP: L'indirizzo IP non è stato impostato.
ROSSO 3 FLASH = ERRORE NOME STAZIONE: Il nome della stazione non è stato impostato.

ROSSO 4 FLASH = ERRORE INTERNO: Il modulo ha riscontrato un grave errore interno.

Descrizione funzione dei Leds  di attività di rete porte P1 e P2
SPENTO = nessuna connessione rilevata o modulo non alimentato

VERDE FISSO = connessione rilevata, nessun traffico messaggi
VERDE, TREMOLANTE = connessione e traffico messaggi rilevati

3) Led attività di rete porta
P1

1) Led di stato della rete (NS)

2) Led di stato del modulo (MS)

4) Led attività di rete porta
P2

NS MS

P1 P2
PROFINET IO
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Collegamento del modulo Profinet

Il modulo a 2 porte, con switch integrato, evita l'utilizzo di uno switch esterno e permette il collegamento dei vari dispositivi
PROFINET nel bus ethernet in una struttura lineare.
Un' esempio di collegamento potrebbe essere il seguente :

NOTA: contemporaneamente al PROFINET in ethernet, l'inverter può comunicare con un'altro master, tramite la porta seriale
standard RS485 in MODBUS RTU.

CARATTERISTICHE DEL COLLEGAMENTO ETHERNET :
- Utilizzare connettori RJ45 schermati  ISO 60603-7 e cavi tipo S-FTP  Twisted Pair con 2x2 conduttori schermati e intrecciati
con un'impedenza caratteristica di 100 ohm (AWG22). Le proprietà di trasmissione di questo cavo devono essere conformi
alla cat. 5e o superiori.
- Lunghezza massima di collegamento tra 2 moduli in rete: 100mt.
Prodotti di riferimento Siemens:
- Connettori famiglia: IE FC RJ45 plug 2 x 2
- Cavi famiglia :  IE FC TP Cable 2 x 2

PROVVEDIMENTI PER LE EMC
Per garantire un funzionamento impeccabile del modulo di comunicazione PROFINET nella trasmissione dati via ethernet, è
indispensabile mettere in pratica i seguenti provvedimenti:
Collegamento ethernet
Utilizzare connettori e cavi di collegamento conformi (vedi CARATTERISTICHE DEL COLLEGAMENTO ETHERNET).
I cavi del bus vanno posati separatamente dai cavi di potenza (soprattutto se si tratta di motori controllati da convertitori di
frequenza) e comunque a distanza da apparecchiature che possono irradiare disturbi RF.
Nei punti in cui i cavi di bus incrociano i cavi di potenza la posa deve avvenire con un angolo di 90°.
Collegamento inverter
L'inverter e il motore devono essere collegati secondo i provvedimenti EMC specificati nel manuale d'installazione
MANU.400S o MANU.400S QUICKSTART.

.NnIP enoizircseD

1 +DT

2 -DT

3 +DR

8-7-5-4 C-Retimartretrevnioialetlaitagellloc

6 -DR

erotinetnoC ovacarutamrehcS

1 2 3 4 5 6 7 8

RJ45

Contenito-
re

Schema di collegamento connettore RJ45

Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET

PLC
(master
profinet)

Ethernet

PC/HMI

INV.400 INV.400 INV.400
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Configurazione dell'inverter nella rete PROFINET

Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET

Il modulo di comunicazione PROFINET degli inverter serie 400/600 e in grado di scambiare dati con il master tramite 2 canali

di comunicazione:

- Il canale dei dati aciclici (PKW) per la lettura/scrittura dei parametri a bassa priorità
- Il canale dei dati ciclici o PROCESS DATA (PZD), per la scrittura/lettura dei parametri ad alta priorità.

GESTIONE DEI DATI ACICLICI (PKW)
L'accesso ai parametri dell'inverter tramite il canale di comunicazione PKW, normalmente  è affidato a delle function block

appositamente create dai software di sviluppo dei plc.

Prendendo, fin da adesso come esempio il software TiaPortal della Siemens e il plc  CPU1214C come master Profinet, si
useranno le seguenti FB :

- RDREC, per leggere i parametri/variabili dell'inverter

- WRREC, per scrivere i parametri/variabili nell'inverter

ESEMPIO:

Gli indirizzi dei parametri/variabili dell'inverter sono ricavabili nelle tabelle del cap.5, nella colonna ID PROFIBUS RAM (dec).

N.B. A differenza del Modbus Rtu, solo una parte dei parametri dell'inverter è disponibile in Profinet.
La lunghezza massima dei dati che si possono scrivere/leggere in un messaggio aciclico corrisponde ad

ad un solo array di 2 word, e  permette di gestire un solo parametro/variabile dell'inverter alla volta, word o long.

Lunghezze diverse verranno ignorate dal modulo (non si possono quindi gestire più parametri in array anche se gli indirizzi
sono contigui).

ATTENZIONE! a seconda del dato da leggere/scrivere, l'indirizzo da inserire nell'input INDEX  delle FB RDREC/RWREC

è il seguente:
- Nel caso di lettura/scrittura di una WORD, l'indirizzo da inserire è l' ID PROFIBUS RAM (dec)  sommato a un'offset di 1 .

Esempio: var. 2.1.4 MOTOR CURRENT  (ID PROFIBUS = 7):

L'indirizzo da inserire sarà 8, il valore sarà contenuto nella prima word dell'array di 2 word in lettura/scrittura (la seconda word è
ininfluente).

- Nel caso di lettura di una LONG, l'indirizzo da inserire è l' ID PROFIBUS RAM (dec) più alto.
Esempio: par.1.2.1 RAMP ACCEL. TIME ID PROFIBUS = 68/69:

L'indirizzo da inserire sarà 69, il valore MSW sarà contenuto nella prima word dell'array, mentre il valore LSW nella seconda.
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Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET

GESTIONE DEI DATI CICLICI/PROCESS DATA (PZD)
Ogni process data PZD consiste in un dato a 16bit; nell'inverter 400 sono disponibili per un telegramma 8 PZD in scrittura e 8

PZD in lettura.

La configurazione dei PZD tramite il software di sviluppo del plc master è rigida e dev'essere eseguita inserendo nei posti
connettore del device collegato al bus, gli 8+8 oggetti di comunicazione in ordine fisso, prima le Output 1 word  e successiva-

mente le  Input 1 word .

L'abbinamento tra i Process Data e i parametri/variabili dell'inverter che si desiderano leggere/scrivere, dev'essere configurato
tramite i parametri del menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG, sapendo che :

Output 1 word ( posto connettore 1) > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.9 PZD1 WRITE

Output 1 word ( posto connettore 2) > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.10 PZD2 WRITE
Output 1 word ( posto connettore 3)  > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.11 PZD3 WRITE

Output 1 word ( posto connettore 4) > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.12 PZD4 WRITE

Output 1 word ( posto connettore 5) > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.13 PZD5 WRITE
Output 1 word ( posto connettore 6)  > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.14 PZD6 WRITE

Output 1 word ( posto connettore 7)  > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.15 PZD7 WRITE

Output 1 word ( posto connettore 8) > scrive nell'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.16 PZD8 WRITE
Input 1 word ( posto connettore 9) > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.1 PZD1 READ

Input 1 word ( posto connettore 10) > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.2 PZD2 READ

Input 1 word ( posto connettore11) > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.3 PZD3 READ
Input 1 word ( posto connettore12) > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.4 PZD4 READ

Input 1 word ( posto connettore 13) > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.5 PZD5 READ

Input 1 word ( posto connettore 14) > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.6 PZD6 READ
Input 1 word ( posto connettore 15) > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.7 PZD7 READ

Input 1 word ( posto connettore 16) > legge dall'inverter il dato 16bit configurato nel par. 5.3.2.8 PZD8 READ

Nei parametri dell'inverter PZD1...8 WRITE e PZD1...8 READ, andrà inserito l' ID PROFIBUS RAM (dec) del
parametro/ variabile da leggere e scrivere, ricavabile dalle tabelle del cap.5.

Es. si vuole scrivere/leggere  tramite la CPU1214C il parametro dell'inverter 1.2.1 RAMP.ACCEL. TIME (formato LONG) .

In questo caso la variabile è a 32bit e quindi dovranno essere usati 2 PZD contigui, per esempio:
per la scrittura:

Output 1 word ( posto connettore 1), Output 1 word ( posto connettore 2) ; l'impostazione dei parametri corrispondenti

dell'inverter sarà :
par. 5.3.2.9 PZD1 WRITE = 68, par. 5.3.2.10 PZD2 WRITE = 69.
per la lettura:

Input 1 word ( posto connettore 9), Input 1 word ( posto connettore 10)  ; l'impostazione dei parametri corrispondenti

dell'inverter sarà :
par. 5.3.2.1 PZD1 READ = 68, par. 5.3.2.2 PZD2 READ = 69.
Se utilizziamo l'esempio di configurazione realizzato con TiaPortal e una CPU1214C, mostrato di seguito, avremo a disposizio-

ne la variabile plc %QD64 per scrivere il valore nel par.1.2.1 RAMP.ACCEL. TIME, e la variabile %ID68 per leggerlo.

Allo stesso modo si procede per i parametri/variabili formato word, in questo caso viene utilizzato solo un PZD.
Es.  vogliamo aggiungere alla configurazione precedente la lettura della variabile 2.1.4 MOTOR CURRENT usando la

Input 1 word ( posto connettore11); l'impostazione del parametro corrispondente dell'inverter sarà :

par. 5.3.2.3 PZD3 READ = 7.  Seguendo sempre l'esempio di configurazione realizzato con TiaPortal e una CPU1214C,
mostrato di seguito, nella variabile plc %QW72

I parametri PZD READ e WRITE non utilizzati devono essere impostati come di default a 0.
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Messa in funzione con esempio di configurazione del modulo PROFINET

Per la seguente messa in funzione si usa, a titolo di esempio, il software TiaPortal della Siemens, il plc CPU1214C come

master Profinet e un inverter C400A come slave.
IMPOSTAZIONI NELL'INVERTER

Alimentare l'inverter e verificare lo stato del modulo nelle seguenti variabili:

var. 2.1.51 ANYBUS TYPE = in questo caso se tutto corretto si deve leggere "PROFINET".
var. 2.1.52 ANYBUS STATE = questa variabile visualizza lo stato attuale del modulo tra i seguenti:

SETUP, NW_INIT, WAIT_PRO, IDLE, ACTIVE, ERROR, EXCEPTION.

Con l'inverter alimentato e il plc master disattivo la var. 2.1.52 ANYBUS STATE = WAIT PRO
(spia MS rossa lampeggiante/spia NS spenta).

Con la comunicazione del plc master funzionante la var. 2.1.52 ANYBUS STATE = ACTIVE

(spia MS e spia NS accese in verde fisso).
Per la comunicazione Profinet, gli unici parametri da impostare sono quelli che configurano i Process Data contenuti come già

spiegato, nel menù 5.3.2 CYCLIC CONFIG.

Il parametro 5.3.1 ANYBUS ADDRESS e quelli del menù 5.3.3 ETHERNET CONFIG sono ininfluenti.

ESEMPIO CONFIGURAZIONE PER PLC SIEMENS CON TIAPORTAL

Di seguito l'esempio per configurare il modulo PROFINET - M30 (codice F) , per quanto riguarda il modulo PROFINET -
M40 (codice H) , sono descritte le varianti di configurazione a fine esempio.
Per conoscere il tipo di modulo montato sull'inverter vedi: Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di
Campo).

Contattare Uff. Tecnico Rowan per  ottenere il file di descrizione del modulo Profinet montato necessari per la configura-
zione. Inserire il file di descrizione  del modulo Profinet per l'inverter 400, nella cartella del progetto plc:

AdditionalFiles > GSD.

Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET
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Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET
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Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET
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Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET
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Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET
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FINE DELL'ESEMPIO DI CONFIGURAZIONE

VARIANTI DI CONFIGURAZIONE PER IL MODULO PROFINET - M40 (codice H)
Per conoscere il tipo di modulo montato sull'inverter vedi:
Cap.5 codifica Inverter per tipo di modulo installato (Bus di Campo).

Nel CATALOGO HARDWARE il modulo M40 viene rappresentato nel seguente modo:

Cap.8 Bus di campo ethernet:
PROFINET

L'inserimento dei dati ciclici negli slot I/O deve seguire il seguente ordine, prima i DATA WRITE  e poi i DATA
READ.
Quindi si inizia con il trascinare l'oggetto DATA WRITE1 nel posto connettore 1, il DATA WRITE2 nel posto
connettore 2 e così via, il risultato a fine assegnazione sarà il seguente:

I/O CICLICI
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