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1. Objetivo

O objetivo desse documento € explicar como funciona a Configuracdo do FR-A800 para
comunicar em rede EtherNet/IP.

2. Software
® FR Configurator 2
3. Hardware

® Inversor FR-A800
® Placa FR-ASNEIP

4. Configuragéo Inversor (FR-A8SNEIP)

Os modelos do inversor da Mitsubishi FR-A800, FR-F800 podem se comunicar via rede

EtherNet/IP, através da placa FR-ASNEIP (vendido separadamente).

LEDs
Status

Portas RJ45

¢ Instalacdo da placa
O Inversor possui 3 slots para instalacdo de placas opcionais, cada slot funciona um tipo de placa,
as placas de rede no geral, incluindo a FR-A8BNEIP, devem ser instalados no slot 1, conforme mostra

a figura abaixo.
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® LEDs

ASNEIP_2P

EtherNet/IP>

Network Status

Estado

Desligado

Network Status
Module Status
Error

Descrigdo

Desenergizada ou sem enderego IP configurado

Erde, aceso

Online, uma ou mais conexdes estabelecidas

Verde, piscando

Online, nenhuma conexdc estabelecida

Vermelho, aceso

Endereco IP duplicado, ou erro FATAL

vermelha, piscando

Timeout em uma ou mais conexdo

Module Status

Desligado

Deseenergizado

Verde, aceso

Controlado por um Mestre EtherNet IP em estado de RUN

Verde, piscando

N&o configurado ou o scanner (mestre)inativo

Vermelho, aceso

Falha grave

Vermelho, piscando

Falhas recuperaveis

Desligado

Sem conexao

Conexdo (100 mbit/s) estabelecida

Error LED

Link / Activity(L, 2)|Verde, piscando Atividade (100 mbit/s)
, BLEs0 Conexdo (10 mbit/s) estabelecida
. piscando Atividade (10 mbit/s)
Desligado Funcicnando sem problemas

Vermelho, aceso

Erro na comunicagdo com o Inversor

Vermelho, piscando (2x)

Pardmetro de processo invalido mapeado

Vermelha, piscando (3x)

Muitos pardmetros de processo mapeados

Vermelho, piscando (4x)

Nimero invalide de instdncia base selecionado nos pardmetros da placa opcional

Configuracao basica dos parametros do inversor

Altere os seguintes parametros:

Pr. Nome Valor Detalhes
79 Operation mode selection 0 Comutacao entre modos PU, Externo e NET
habilitados
160 | User group read selection 0 Modo de exibicdo dos parametros
0: Todos parametros serao exibidos
340 | Communicaion operation command | 10 Comunicacdo habilitada, permitindo troca
source entre NET e PU
338 | Communication operation command | 0 Habilita a comunicacdo diretamente, sem
source necessidade de comando externo
339 | Communication speed command |0 Recebe comando de frequéncia do inversor
source direto pela rede
1305 | IP Address 1 192 Parte mais significativa do endereco IP ex:
192.168.1.51
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1306 | IP Address 2 168 22 parte mais significativa do endereco IP ex:
192.168.1.51

1307 | IP Address 3 1 32 parte mais significativa do enderego IP ex:
192.168.1.51

1308 | IP Address 4 51 Parte menos significativa do endereco IP ex:
192.168.1.51

1309 | Subnet Mask 1 255 Parte mais significativa da Mascara de

Subrede ex: 255.255.255.0

1310 | Subnet Mask 2 255 22 parte mais significativa da Mdscara de
Subrede ex: 255.255.255.0

1311 | Subnet Mask 3 255 32 parte mais significativa da Mascara de
Subrede ex: 255.255.255.0

1312 | Subnet Mask 4 0 Parte menos significativa da Mascara de
Subrede ex: 255.255.255.0

1317 | Ethernet Communication Settings 3 Desabilita DHCP

Caso configure o inversor utilizando o FR-Configurator2, antes de descarregar os parametros

alterados, habilite o inversor para modo NET e puxe os parametros 1302, 1303, 1304.

Esses parametros, de fabrica vem zerado, porém quando o modo NET é habilitado, o proprio inversor
auto preenche os valores que indicam o tipo de rede da placa de comunicac¢éo, e o hostname do
inversor. Caso o valor configurado seja diferente do que estd do inversor fisicamente, todos os
parametros de rede séo zerados (incluindo endereco IP), e os pardmetros 1302 a 1304 séo auto

configurados novamente para o valor correto.

Exempilo:
1302 Communication option parameter 0 to 65535 1 I}| 156
1303 |Communization option parameter 0 to 65535 1 0 26303
1304 |[Communication option parameter 0 to 65535 1 0 40995

5. Insténcias dos Inversor
Instancias sédo areas de memoria pré configuradas com alguns dados de escrita e leitura, no
escravo nao é necessario informar a instancia que sera utilizada, pois ele tem todas elas
disponiveis, € necessario informar apenas no mestre, qual o0 nUmero da instancia e quantos bytes
ela possui.
Caso em nenhuma das instancias tenha a informac&o que vocé necessita, € possivel habilitar uma

instancia configuravel, e monta-la como convém, sera explicado no final desse documento
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Instance 20 (14h) - Basic Speed Control Output
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Instance 23 (17h) - Extended Speed and Torque Control Output

Byte| Bit7 | Bi6 | Br5 | BR4 | B3 | Btz | Biti | B0 Bye| Bit7 | Bit6 | BtS | mr4 | B3 | Bt2 [ Bt | Bid
0 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ Fault reset ‘ ‘ Run fwd 0 ‘ NetRef NetCirl ‘ | Fault reset | Run rev ‘ Run fwd
1 1
2 Speed reference (Low byte) 2
3 Speed reference (High byte) 3

5

Instance 21 (15h) - Extended Speed Control Output -

Byte Bit7 ‘ Bit6 ‘ Bit 5 | Bit4 ‘ Bit3 ‘ Bit2 ‘ Bit1 ‘ Bit0 Instance 150 (96h) - Positioning Control/Transparent Qutput
0 ‘ NetRef ‘ NetCtrl | ‘ Fault reset ‘ Run rev ‘ Run fwd
1 Byte | Bit7 | Bit6 | Bit5 [ Bit4 | Bit3 | Bitz | Bit1 | Bit0
2 Speed reference (Low byte) @ ‘ MefRef ‘ NetCirl | | | Fault reset ‘ Run rev ‘ Run fwd
3 Speed reference (High byte) 1

2 Speed reference (Low byte)
3 Speed reference (High byte)
Instance 22 (16h) - Speed and Torque Control Output ® MRS ‘ AT ‘ RO ] | RL ‘ ‘ ]
. . . . . . . . ) ‘ ‘ | Res stop | cs [ Jog
Byte| Bit7 | Bit6 | Bit5s | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0 : Y S
0 | ‘ ‘ ‘ | Faultreset | | Runfwd 7 Posilion reference (Low middle byte)
! 8 Position reference (High middle byte)
2 Speed reference (Low byte) 9 Position reference (High byte)
3 Speed reference (High byte) 10 Accelerafion time (Low byte)
4 Torque reference (Low byte) 1 Acceleration time (Low middle byte)
5 Torque reference (High byte) 12 Acceleration time (High middle byte)
13 Acceleration time (High byte)
14 Deceleration time (Low byte)
15 Deceleraion time (Low middle byte)
16 Deceleration time (High middle byte)
17 Deceleration time (High byle)
Entrada (do mestre)
Instance 70 (46h) - Basic Speed Control Input I 73 (49h) - E ded Speed and Torque Control Input
Byte] Bit7 | Bi#6 | Bit5 [ Bit4 | Bit3 | Bit2 Bit 1 Bit 0 Byte| Bit7 | Bit6 Bit5 Bit4 | B3 | Btz | Bit0
0 | ‘ | ‘ | Running ‘ | Faulted 0 |Atreference | Ref from net | Ctrl fromnet | Ready ] R 2 N Running 1 Faulled
7 (R Fwd|
2 Speed aclual (Low byie) * e
3 Speed actual (High byte) - Speed actual (Low byle)
Instance 71 (47h) - Extended Speed Control Input e (ron e
Byte Bit7 Bité Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
0 | Atreference | Reffromnet | Gt from net | Ready Running 2 | Running1 Warning Faulted Instance 100 (84h) - Positioning Control/Transparent Input
p Drive s,atfev) (Fue) Byte | Bit? Bit6 Bit5 Bitd Bit3 Bit2 Bit1 it 0
7 Speed adual (Lowbyte) 0 Ate:::r- Ref fromnet | Girl fromnet|  Ready Ru(r};r;c}gi RI.(A::,I:]QT Waming Faulted
3 Speed actual (High byte) = Drive state
a. For possible drive staleg and behavior, see “Control Supervisor Object (29h)" on page 75, instance atfribute #5, 7 |Speed actual (Low byte)
and “State Transition Diagram” on page 76. 3 |Speed achual (High byl
4 S0 ABGC2 ABC1 FU oL IPF suU RUN
Instance 72 (48h) - Speed and Torque Control Input 5
6 | Actual position (Low byte)
Byte[ Bit7 | Bit6 Bits | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bitd 7 | Actual position (Low middle byte)
0 [ [ | | Rurningt | | Faulted 8 | Actual position (High middie byte)
q 9 |Actual pesition (High byte)
2 Speed actual (Low byte) 10| Actual torgue (Low byte)
3 Speed actual (High byte) 1| Actual torgue (High byte)
4 Torgue actual (Low byte) 12| Position error (Low byte)
5 Torque actual (High byte) 13 | Position error (Low middle byte)
14 | Position error (High middle byle)
15 | Position error (High byte)
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6. Exemplo de programacédo com CLP Rockwell:

RSLogix5000 Configuration

Primeiramente é necessario importar o EDS, para isso no menu Tool do RSLogix5000 selecione a

opcéo EDS Hardware Installation Tool, e adicione o arquivo EDS conforme mostrado abaixo:

Roclowell Automation's EDS Wizard

HRegittiation
Electionic Data 5 hest fike] vl be added o pour svebzm o uge in Fockwell
Autormation applicalions

& Regishs o gingle bl
" Riegistz adizctaw of EDS lles I

° Ftene iz 3 izt fie [ ica) wich thi 2ame name 2 tha ezl vou o reoisering
then th mage wil be axsocisied wih the device.

Taperfom o ieralatiog et on the flels), click Mest

¢ Back He =

Rockwell Automation's EDS Wizard

Change Graphic Image
‘faucen changs the graphic image thalis armociabed with 2 dewvcs,

Froduz! Types
= |r.-'— A Drevs Devcs
. EENEIF_2F

Change ic...

Rockwell Automation’s EDS Wizard

“rioy have succesidly complated the EDS wizaid

D_('l Rockwe(| Automation's (DS Wizard

EDS File Inztallation Test Resullz
Thiz bzct evaluztes each EDS fike loremoicinthe EDS fle This ket dozs ot
guarznize EO5 He vakdty

= rarabotion Tes Resdks
z ehaBneip-2pads

Wiam lle.

Rockwell Automation's EDS Wizard

Final Task Summary
This v a revees of e sk you wank Lo complele,

o would ke b0 regsler The lolomng oevice.
BEREIP_ZP

< Back I Hew » I

Cancel

MITSUBISHI
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Para adicionar o madulo FR-A8NEIP no seu projeto basta ir em /0 Configuration selecione sua

placa de comunicacéo EtherNet/IP e clique com o botdo da direita, selecione New Module.

A seguinte janela abrira, siga os passos de acordo com a imagem:

Select Module Type

Cataig | Madubs Dissawary | Favarkes

| Clear Fiteis
= Macde Type Catzocmy Filter: - Wadule Tupe Vendo Flisrs -~
[#] AL Diive Device [ AllerBiadiey
[ communication Cogres Corporation
O conioler Endiess+Hase b |
[ Dia HMS Industial Nehwors 48
[] DP toEthetet/IP a Hetier Toledo =

1 o 210 Modde Type: Foued
(@B e ==

Depois, entre nas propriedades do mdédulo e configure
e Nome do modulo

e Endereco IP

I Module Properties: LocalENB (HMS-ABN 1.1)

General | Connection | Modue Info | Intemet Protocol | Port Configuration | Network |
Type: HMS-ABN ABNEIP_2P
Vendor. HMS Industrial Networks AB
Paterit LocaENB
Name: Ethernst Addiess
Descrigtion: @ Piivate Network:  1921681.| 513
O IP Address:
O Host Name:
Module Defintion
Revision 11
Electronic Keying  Compatible Module
Connactions Extended Speed Control
=]
Status: Offine [ ok | [ cance |

Depois, clique no botdo Change para configurar as instancias.
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ConfiguracGes para Extended Speed Control

e Revision (1.1) — Somente o nUmero menor da revisédo pode ser alterado

e Elecronic Keying (Compatible Mode)

o Name (Exetended Speed Control)

e Size (INT) — O tamanho 2 vai ser automaticamente preenchido quando o INT for escolhido

e Tag Suffix (1) — O nome do mddulo vai ser preenchido automaticamente

B Module Definition %]

Revision: ‘ A ‘ 1) - |

Electronic Keying: ‘ Compatible Module v
Connections:
|Size Tag Suffix
nput: 2 AG00EIP:1
INT 1
Outpt: 2 ASO0EIR.O1

[ Cancel ] [ Help

Cligue em OK para finalizar a configuracéo

e Exemplo programacéo Ladder

Variaveis:
Marne ==| o | Alias Far Baze Tag Data Type Drezcription Euternal Access 4
[H-FB00_EIP:11 _005&:HMS_ABN_7E270ESS:1:0 Read/wiite
[+-F800_EIF:01 _0054:HMS_ASN_7377EDE4:0:0 Readrite
FEHHM_reFw/D INT Read/wiite
[FHHM_InvRes INT Fead/xrite
[F-Input Local1:1 Local1:1 AB:Embedded_|01E6F:1:0 Fead/wiite
[F-rversorCmd INT Read/w/ite
[FHnversorStatus INT Fecebe status digitaiz do inversor Fead/xrite
[FH-Inversorveldhual INT Recebe velocidade atual do inversor Readwiite
[FH-nversotvelSetada INT Readw/ite
[#-Lacal1:C AB:Embedded_|Q16F:C:0 Read/wiite
[F-Lacal1:1 AB:Embedded_|016F:1:0 Read/wite
[FH-Local2C AB:Embedded OB1E:C:0 Read/wfite
[H-Local:2:1 AB:Embedded OB1E:1:0 Readfwrite
[+-Local20 AB:Embedded OB16:0:0 Read/wfite
FH-Output Local:2:0 Local:2:0 AB:Embedded_0B16:0:0 Fead xrite
Fulsel BOOL Readfw/iite
Pulzel EOOL ReadM/fite




Direto ao Ponto

Ladder:

‘ MITSUBISHI

AV N ELECTRIC

Changes for the Better

Inverzor Bit 5 - Libera comanda via EIP; Bit 6 - Libera setpoint de velocidade via EIP

Input.Data.3
<Local1:1 Data 2 InwersolCmd 5 InversorCmnd. B
1 E
Incrementa velocidade do inversor via EthertletlP uzando a entrada [0
Input.Diata.0
<Locat 1. Data 0> [ Pulsel LES D
F——— F——{ONS }—— Less Than [4<B) Add —
Source A Inversordel etada Source A InversordelSetada
100 €| 100 €|
Source B 1800 Source B 50
Drest Irversordel3etada
100 €|

Deciementa velocidade do inversor via Etheet P, usando a enfrada |2

Input.Data.2
<Local 11 Data2: © Pulsel GRT

F———" F——{ONS }—— Greater Than [4>E]

Source & InversorvelS etada
100 &|
Source B i}

SUB
Subtract —
Source & InversorvelSetada
100 €|
Source B 50
Dest InversoivelSetada
100

Comando de partida P D do inversor, via entrada 11 ow via botao na IHM

Input.Data. 1
<Local1:.Data1x

IrversorCmd.0

1E
1
IHM_IreFwD0

IHM_InvFies.0
JE

Comando de reset de falha do inversor via [HM

IrversorCmd. 2

J 0

Set point de frequencia atingido, liga lampada 02 [verds)
Recebe status
digitaiz do inverzar
InversoiSkatus 7
J1E

Local2:0.Data 0

1

M ator rodando PwD, liga lampada 01 [azul]
Recebe status
digitais do inversor
IrwersorStatus. 2

Local:2:0.Data

JE
1

Controle do inversor via EIP aceito ou lberado pelo inversor, liga lampada 02 [amarela)

Recebe status
digitaiz do inversor
InversorStatus. 5

Local:2:0.Data 2

q1E
J 0

Inversor com falha, liga lampada 03 [vermelha)
Recebe status
digitais do inversor
InversorStatus.0
J1E

Local:2:0.Data 3

1

Transfere comandas e recebe status da inversor pela variavel que espelha dados da inversor via EtherMet [P [FEO0_EIF)

Recebe status
digitaiz do inversor

10

Maove —

Source  FBOO_EIF:I1.Dratal0]
T84 &

Dest IreeersorStatus
704 «|
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Fecebe velocidade
atual doireeersor
MO
Move —
Source FEO00_EIP:.Data[1]
0«
Dest Ireeerzoneldbual
0+
Envia comandos
digitaiz para o
inversar
MY
Maove —
Source IrwversoCmd
0%
Drest FBO0_EIP:01.Datafl]
0«
Envia setpoint de
velocidade para o
inversar
M0
Maove —
Source | InversorYelSetada
I0 |
Dest FBOO_EIP:O1.Data[l]
100 €|

11
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7. Configuracao Exclusive Owner

Quando é necessario utilizar alguma informacéo que nao esta contida em nenhuma das instancias
existentes, é possivel utilizar a Exclusive Owner que € uma instancia editavel, podendo trocar

guais sao as informacdes trocadas

Para utiliza-la existem alguns outros parametros que devem ser configurados

Pr. Nome Valor Detalhes
1300 | General Settings 13 Habilita mapeamento de instancia, e a
(01101) utilizagao de uma instancia base existente

para a criacao da nova instancia.

1318 | Prepend Output Assembly 21 Utiliza a instancia 21 (Extended Speed Control
output) como base para a instancia editavel
de saida (comandos)

1319 | Prepend Input Assembly 71 Utiliza a instancia 71 (Extended Speed Control
input) como base para a instancia editavel de
saida (monitores)

1330 | Write Process Data 1 8194* Dado de escrita 1 (INV -> master) definido
para instancia editavel (nesse caso Corrente
de Saida)

1331 | Write Process Data 2 8195* Dado de escrita 2 (INV -> master) definido
para instancia editavel (nesse caso Tensdo
de Saida)

1332 | Write Process Data 3 8197%* Dado de escrita 3 (INV -> master) definido
para instancia editdvel (nesse caso
Frequéncia Entrada)

1333 | Write Process Data 4 8198* Dado de escrita 4 (INV -> master) definido
para instancia editdvel (nesse caso
Velocidade do Motor)

1335 | Write Process Data 5 8206* Dado de escrita 6 (INV -> master) definido
para instancia editavel (nesse caso Poténcia
Saida)

1334 | Write Process Data 6 o* Dado de escrita 5 (INV -> master) definido

para instancia editavel

12
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1336

1337

1338

1339

1340

1341

1342

1343

Write Process Data 7

Write Process Data 8

Write Process Data 9

Write Process Data 10

Write Process Data 11

Write Process Data 12

Write Process Data 13

Write Process Data 14

0*

0*

0*

0*

0*

o*

0*

0*

Dado de escrita 7 (INV ->
para instancia editdvel
Dado de escrita 8 (INV ->
para instancia editavel
Dado de escrita 9 (INV ->
para instancia editdvel
Dado de escrita 10 (INV ->
para instancia editavel
Dado de escrita 11 (INV ->
para instancia editavel
Dado de escrita 12 (INV ->
para instancia editavel
Dado de escrita 13 (INV ->
para instancia editavel
Dado de escrita 14 (INV ->

para instancia editavel

master) definido

master) definido

master) definido

master) definido

master) definido

master) definido

master) definido

master) definido

* Todos os valores dependendo dos dados que se quer ler ou escrever, sera mostrado a seguir

e Parametros 1300, 1318, 1319

o Pr. 1300 (General Settings)

Bit Name Default |Description
0 User specific process data |0 10:__User data mapping is disabled
mapping 1: User data mapping I1s enabled_l
1 Communication settings from |0 0 Network setfings can be set from the network.
Net 1: Network settings cannot be set from the network.
2 Prepend oufput 0 10:__Prepend output is disabled.
1 Prepend output is enabled. I
3 Prepend input 0 0. Prepend inputis disabled.
1 Prepend input 1s enabled. I
4 Clear all Oplion Paramelers |0 0 -
1 Clears all option parameters and sets the default values. Will
reset itself to 0 after completion.
515 |Reserved 0 NIA

Como descrito nos detalhes do pardmetro, na tabela da pagina anterior, a

configuracdo habilita o Exclusive Owner (Instancia 100 / 150) a serem editaveis

pelo usuério e utilizar, assim como habilita a usar instancias (Entrada e Saida) ja

existentes como base para nova instancia criada.
o Pr. 1318/ 1319 (Prepend output / Prepend Input)

Com a utilizagéo de instancias ja existentes como base da instancia editavel ja

habilitada, nesses 2 pardmetros informar qual das instancias serdo usadas como

base.

13
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Inverter Inverter Offset EtherNet/IP number Acyclic Data  |Cyclic Data
Parameter Type |Parameter No. e (Parameter No. + Offset) | Exchange Exchange
Parameter 0Oh _ FFFh? 1000h 1000h .. 1FFFh Yes No

I Monitor Data 000h .. FFFh? 2000h 2000h . 2FFFh Yes Yes I
Option Board 400h .. 431h 3000h 3400h .. 3431h Yes Yes/no?
Drive Profile
Parametors 412h, 3800h 3C12h, Yes Yes

415h _ 41Ch® 3C15h .. 3C1Ch

Logo, o valor ajustado nos parametros de monitores Pr 1330 a Pr 1343 deve-se somar o valor

2000h ao valor do monitor também em Hexa conforme a tabela abaixo:

Ho. Description Unit Type write
HODOD Mo data - - -
HO0O1 Ouiput fraquency 0.01Hz unisigned R
HODO2 Ctput cument 0.01AD1A unsigned R
HODO3 Outpat voltage 01w unsigned R
HOD04 resenagd - - -
HIO0AS Fraquency saiiing value 0.01Hz unsigned R
HODOGE Mialor speed 1rmin unsigned R
HODO7 Malor tonque 0.1% unsigned R
HIODOE Convertar patput voitage [EL] unsigned R
HO0a2 Regenerative brake duty 01% unisigned R
HOODA S el rey funciian 0.1% unsigned R
HODOE Outpat curmant peak value OD1AD1A unsigned R
HODOC Convertar putput voitage peak vale [EL] unsigned R
HIO0ID Ingust powes Q.0TEWN. TR unsigned R
HODIE Cwriput power 001NN TN unsigned R
HODOF Inpue barminal siatuss1 - - R
HOD1D Curtput terminal statiess - - R
HI0 11 Load meter 0.1% unisigned R
HOD12 Miabor excitation currant 0.01AD1A unsigned R
HOD13 Posliion pulse 1 unsigned W
HOD14 Cumulative energization Sme 1h urisignied R
HODS reseniag - - -
HOD1E Orizntalon statss 1 unsigned R
HOO17 Actual operation tme 1hi unisigned R
HOD1E Mabor load facior 0.1% unsigned R
HOD19 Cumulative power 1KWh unisigned R
HOD 1A Posliion command [lower 16 l'.lts]. 1 signed =
HOD1B Pusiion command [upper 16 bits)

HOD1C Current position {lower 15 biis) 1 signed a
HOD1D Current position (upper 1€ biis)

HOD1E Drooo pulse Jower 1-E :-ns]. . signed =
HOD1F Droop pulse (upper 16 bits)

HIOD20 Tonque order 0.1% unsigned R
HOD21 TOTquUe CUTEnt ordar 0.1% unsignied R
HOD22 Miabor oatput O.1kW unsigend R
TE] Feednack pulse 1 unisignied R
HOOZ4

HI2S feeeTvEn - ) i
HOD26 Trace status - unsigned R
HODZ7 reseniag - - -
HO028 PLC function wser monitor 1 - unsigned R
HOD29 PLC funciion wser monitor 2 - unsigned R
HOD2ZA PLC funcion user monitor 3 - unsignied R
HOO2E i

HO02D FREeTEl ) ) i
HOO2E Malor temperane R
iogay | resened - : :
HO032 Power saving effect - unsigned R

14
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e - Read/
Mo. Description Unit Type weite
HOO33 Cumulative saving power - unsigned R
HOOG4 FID set paint 0.1% unsigned R
HOO35 PID measured valua 0.1% unsigned RN
HOO38 PID deviation 0.4% unsigned RN
HOO37 to
HO039 st
HO03A Crption input terminal statusi-1 - - R
HOO3B Option input terminal status2s - - R
HOO3C Option output terminal status« - - R
HOO3D Maotor thermal load factor 0.4% unsigned R
HOD3E Transistor thamal kad actor 0.1% unsignad R
HOO3F reserved
HOO40 PTC tharmistor resistance ahm unsignad R
Cutput power

Hoo41 ['.\'nll':uum-gmcrawc display) R
HOO42 Cumulative regenerative power R
HOO43 FID measured value 2 0.1% unsigned R
HOD44 Second PID set point 0.1% unsigned R
HOO45 Sacond PID measurad value 0.1% unsignad R
HOM4E Second PID deviation 0.4% unsigned RN
HOO47 Cumulative pulse 1 signed R
HOO45 Cumulative pulse carrying-ower limes 1 signed R
HOD49 Cumulative pulse (control terminal option) 1 signed R
I : wnes |
HOME to — B B B
HOMF
HOO50 Intagrated power an tima R
HO051 Running time R
HOO52 Saving energy maonitor R
HO053 reserved - - -
HO054 Fault code (1) R
HOO55 Fault codea (2) - - R
HO056 Fault code (3} - - R
HOOs7 Fault coda (4) - - R
HO058 Fault code (5) - - R
HOO59 Fault code (§) R
HOOS5A Fault coda (T) - - R
HOO5B Fault code (&) R
HODSE 1o
HOOSE reserved - - -
HO05F Second PID measured value 2 0.1% unsigned R
HOOG0 Second PID manipulated varable 0.1% signed R
HODE1 to
HO083 aerie
HODG4 Current posifion 2 (lower 16 bits) )

— . 1 signad R
HOD&ES Currant position 2 (uppear 16 bits)
HOOGE FID manipulated vanable 0.1% signed R
HODET to
HOOFE reserved - - -
HOOF 4 Run commandsz - - R
:gﬁ'ﬁ o resarved - - -
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<32bit data>
Read/
No. Description Unit Type
s L write
H0200 reserved - -
HO201 Output fi 0-15bit
utput frequency (0-15bit) 0.01Hz signed
H0202 Output frequency (16-31bit)
H0203 Setting fi 0-15bit
etting frsequency (0-15bit) 0.01Hz signed
H0204 Setting frequency (16-31bit)
H0205 Motor rotation (0-15bit) : .
- 1r/min signed
H0206 Motor rotation (16-31bit)
HO0207 Load meter (0-15bit) o .
HO208 Load meter (16-31bit) 0-1% signed
H0209 Current position 2 (lower 16 bits) 1 ianed RAW
HO20A Current position 2 (upper 16 bits) siane
H020B Watt-hour meter (1kWh step) (0-15bit) TkWh ianed
HO20C Watt-hour meter (1KWh step) (16-31bit) unsigne
HO20D Watt-hour meter (0.1/0.01kWh step) (O-15b|l.) 0.1/0.01kWh unsigned
HO20E Watt-hour meter(0.1/0.01kWh step) (16-31bit)
HO20F Position error (0-15bit) .
— - 1 signed
H0210 Position error (16-31bit)
HO211 Position command (lower 16 bits) .
— - 1 signed
H0212 Position command (upper 16 bits)
HO213 Current position (lower 16 bits) .
— " 1 signed
H0214 Current position (upper 16 bits)
HO215 to d
HO3FE reserve - -

Portanto, se deseja por exemplo ler corrente do inversor, o valor do parametro ajustado é 2000H +
0002H = 2002H = 8194.

Exemplo de como ficaria a insténcia configurada nesse documento

Instancia 150 (master -> inv)

Byte Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit 3 Bit2 Bit 1 Bit0
0@ NetRef NetCtrl Fault reset Run rev Run fwd
1
2 Speed reference (Low byte)
3 Speed reference (High byte)
4 User specific
5 User specific

Como configuramos a instancia base

sendo a 21, os primeiros bytes os mesmo da 21, e 0s

subsequentes sdo configurados para o usuario, no caso, nao foi configurado nenhum item para os

proximos bytes da instancia de saida.
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Instancia 100 (inv -> master)

Bit 4

Byte Bit7 Bit6 Bit5 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit0
0 At refer- | Ref from net | Cirl fromnet| Ready Running 2 | Running1 Warning Faulted
ence (Rev) (Fwd)
qa Drive state

2 |Speed actual (Low byte)

3 |Speed actual (High byte)

40 | Outout Current

6 Output Voltage

8 | Frequency setting value

10 | Motor Speed (rpm)

12 Qutput Power

z MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

A mesma coisa para essa instancia, usamos a 71 como base, porém configuramos outros itens

(Parédmetros 1330 a 1343) como cada monitor possui 16 bits, ocupam 2 bytes.

ATENCAO:

E sempre necessario nas configuracdes do mestre, informar qual instancia do escravo esta sendo

utilizada, e seu tamanho em bytes.

Quando utiliza-se a instancia configuravel, vai depender do que o usuario configurou nela, no nosso

exemplo a instancia 150 de saida tem 4 bytes (de 0 a 3) e a instancia 100 de entrada, tem 14 bytes

(0 a 13).

Caso o numero de bytes de instancia seja configurado com valor ndo compativel com a

parametrizac&o, os dispositivos NAO irdo comunicar!

Exemplo Configuragéo:

B Module Definition X]

Revision: v 1%
Electronic Keying: Compatible Module ~ |
Connections:

Mame | |Size |Tag Suffix

Input:
Exclusive Owner
Output:

]

14
4

SINT

0K

ABODEIP_Custarm:i
AB00EIP_Custom: 01

Cancel ] [

Help
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