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Généralités

La DLF pesage a été développé avec les logiciels suivants :

¢ Unity V6.0
¢ Vijéo Designer V6.0
¢ Advantys V5.5.0.1

Préambule :

¢ Intégration du fichier constructeur pour la configuration du bus CAN de I'’eNod4t pour Unity
(eNod4T.cpx) ou (eNod4-T_EDS_196730-).eds)
¢ Import des objets pesage dans VijéoDesigner (PesageScaime.ztc)

Exemple applicatif :
e Pour Unity, le fichier est : DemoEnod_1p0.Stu ou .Sta
e Pour Vijéo Designer, le fichier est : DemoEnod_1p0.vdz

Configuration :
Unity doit étre configuré avec des options de projet suivant :

e Utiliser les tableaux dynamiques
e Affectation multiple en cascade

Description :

e DFB Complet: Permet d’exploiter I'appareil eNod4t avec les fonctions d’étalonnage, de
réglage de portée et d’échelon. Des informations systéme sont disponibles.

e DFB Light: Permet d’exploiter les mesures de l'appareil eNod4t (Pas de possibilité de
configuration ou d’étalonnage de I'appareil).

e Pour toutes commandes évoluées de réglage de l'appareil, se reporter au logiciel du
constructeur Scaime eNodView
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Le composant eNod4-T

Ce composant permet d’exploiter un bloc transmetteur numérique de pesage de type SCAIME eNod4-T.

Ce bloc est déployé sous bus CANOpen. Ce bus doit étre préalablement configuré pour exploiter le DFB

propose.

Une partie de la communication de ce DFB repose sur l'intégration de bloc Communication de la

bibliotheque DPL.

Deux architectures sont proposées :

- Déploiement du transmetteur eNod4t sous un bus CAN directement géré par un automate

type M340

BUS CAN

- Déploiement du transmetteur eNod4t sous un bus CAN d’un module STB vu en I/O

scanning sous Ethernet par un automate type M340

ETHERNET —
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Définition des fonctions du DFB eNod4-T:

Fonction Description

Contréle Permet la gestion d'un transmetteur de pesage exploité sur
bus CAN derriére un automate M340 ou derriere un module
STB connecté en Ethernet sur un automate M340.

Mesures Permet d'afficher les mesures net et brute de I'appareil

Tarage Permet de gérer des fonctions process de tarage et
d’annulation de tare.
Programme/Operateur | Commande en mode Programme (Automatique) ou en mode

(Auto/Manu) Opérateur (Manuel) a travers la supervision (Signal OWNER)
Permet de saisir la mesure NET en mode manuel.
Etalonnage (*) Permet de calibrer I'appareil avec une masse étalon.
Configuration (*) Permet de définir la portée et I'échelon de travail de I'appareil
Calage du zéro Permet de mettre a zéro les mesures de I'appareil
Simulation Le transmetteur peut étre simulé pour permettre de travailler

sans sa présence. Permet de saisir le poids brut, la tare et de
commander les fonctions de tarage, RAZ tare et RAZ bascule.
Pas d'alarme de générée dans ce mode.

OK Gestion d’'un signal permettant d’indiquer si I'actionneur est
dans une position utilisable pour un process.
Densité Permet de gérer I'affichage NET suivant une conversion de
densité. Par défaut égale a 1.0
Mise hors service Désactive la gestion du bloc. Signal OOS
Systéme (¥) Permet d’afficher le versionning de I'appareil
Alarmes Gestion de 4 seuils d’alarmes sur la mesure NET

(*) Disponible uniquement avec le DFB complet

Remarque : Les unités et échelle d’affichages des valeurs sont a prendre en considération avec le
systeme d’affichage utilisé. L’exploitation de L’eNod est réalisée en point du convertisseur suivant la
portée de la chaine de mesure sans conversion ni mise a |I'échelle.

Toute mise a I'échelle ou décalage de virgule dans I'affichage doit étre réalisé dans le scada.
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Bus CAN

Généralité sur la communication par bus CAN :

La communication sous bus CAN est disponible suivant deux mécanismes:

-Les échanges implicites PDO (informations configurées pour étre naturellement échangées sur le bus CAN sans
code automate). Ces informations sont rafraichies suivant le rythme de la tache automate comme des entrées sorties.
C’est le fichier .EDS du constructeur qui défini les variables misent a disposition pour ce type d’échange. Ce mode de
communication est utilisé pour le DFB Light décrit ci-aprées.

-Les échanges explicites SDO (Trame d'informations construites en code automate). Ces informations sont
déclenchées par I'exécution d'instructions d’émission/réception par le code l'automate. Toutes les variables d'un
I’équipement Can sont accessibles avec ce type d’échange. Le DFB Complet utilise ces deux mécanismes.

Que ce soit en bus Can direct ou derriére un STB, ces deux modes d'échanges sont exploités.

Le DFB Complet proposé repose sur I'exploitation des blocs de communication de la bibliotheque DPL. Pour ce faire, le DFB
encapsule un bloc « CanClientCTL ». Il y a donc autant de bloc CanClientCTL gu'il y a de bloc eNod instancié. Ces blocs
« CanClientCTL » doivent étre couplés avec un seul bloc de communication vers I'extérieur. En bus Can direct, c’est le bloc
« CanPortCTL », et en I/O scanning vers STB, c’est le bloc « ASRTPBridgeCTL ». Le lien entre ces blocs est une variable
tableau de mots appelée ‘WorkMemory'.

Structure en bus Can direct :

DFB
eNod4T

CanClientCTL

DFB
eNod4T

CanClientCTL

DFB
eNod4T

CanClientCTL

DFB
eNod4T

CanClientCTL

WorkMemory

CanPortCTL

Structure en bus Can derriere STB:

DFB
eNod4T

CanClientCTL

DFB
eNod4T

CanClientCTL

DFB
eNod4T

CanClientCTL

DFB
eNod4T

CanClientCTL
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Installation de la bibliotheque Scaime pour le bus CAN :

Avant de lancer Unity, ouvrir le logiciel <Harware Catalog Manager> et sous Fichier\importer, sélectionner <eNode4T.cpx>.
Lancer ensuite la construction du catalogue. Unity est alors prét a utiliser ce composant.

Dans le cadre de notre application, et pour I'exploitation du transmetteur de pesage en bus CAN directement sous I'automate, la
configuration du bus CAN est réalisée en sélectionnant I'’équipement eNod4_T_J dans la bibliothéque d'esclave CAN sous
<Produits tiers>.

o]
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Exploitation en bus CAN sous automate M340

Déclaration et configuration du bus CAN sous Unity :

Utiliser un automate avec bus Can intégré, et déployer sa configuration.

Préparation du mapping sous CANOpen :

Définir les adresses de base et la taille du mapping mémoire du bus CAN. Ouvrir I'onglet CANopen sous le
processeur de la configuration du bus automate puis Voie 2 Configuration

@ZUnity Pro XL : DEMOENOD _1PO* - [0.0 : CANopen : CANopen comm head Expert] z IEllll
Fichier - Edition  Affichage Services Outils. Génération Automate  Mise aupoint  Fengtre. Aide el Iﬁ' Iﬂ
[aeEa |=seloa pleaE B & ||cisaEEE o b Ml |5
< U W ﬂ
Module de communication CAN OpEn |
=i | [E
= CANolpen comm heac | {[} Configuration |
B voie2
0 : Bus aukar . :l
]]IH 0+ M — Entree: — Sortie
| i 7~ Repli:
(P [ Arrét dubus si amét automate
0: ™ Mainterir {* Rginitialiser ,//
- 1
i b, de mots (M) |32 E hib. de motz (M) o2 = /
L Indes du Ter 22 Ig 5 Indes du er 2 a7 =
2 el IAS AEAL
5 Ilb. de bits [201] a7 > Ilb. de bits [201] a7 =
4 Indes du ter =k IU __‘: \W ter %M a2 e
£ i
& i Paramétres du bu
. o7 Yitesse de transmission 500 v$\
48 3 CAtlopen COBDmessage SYNE e
&= 1 5kati
Périade message STHG 00 2
il I ﬂ Diurée dinhibition du AT |5 me
Timeout d'amorgage de I'équiperment |5g
] Types données ErrehEne e
] Types FB dériv: lﬁ ‘Adr. Nom équipement Timeout SDO spécifique 7
3 variables et ins S8t SR T ahod T 000
@ Variables & Tache: g R ::ggg
@ Variables dér IM A5 T ;I 4 15000
@ Dewice DOT Y e 15000 g
B I R RN
. Yariables dér
| r # TM2  |BBEdicuded 8]  TM1 |l Pesace Co. |l Pesage o, [EEN3 100 6. B 00 CANDp..:I-
ZilAnq 8 on ronre ] _ :
| 4[4[ »]M]. Générer le projet /{\ Importerfespoiter A Eneur ublisateur Evénement d'histarique FDT A Bechercher/Bemplacer
Yaleur | [0, 32464] TR 7
- Définissez vos adresses de début de chaque zone d’entrées et de sorties. (Ex %MWO pour la zone d’entrées et
%MW?32 pour la zone de sorties)
- Définissez la longueur de chaque zone (Ex 32 mots)
- Idem pour les bits si vous les utilisez.
Les valeurs configurées dans les parametres du bus peuvent restées pas défaut.
8
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Une structure de variable image de I'ensemble du bus CAN peut étre générée :

Puis <CANopen comm head Expert> onglet <Objets d’E/S>

Edition Affichage  Services

Nopen : CANopen comm head Expert]
GEnération  Automate  Mise su point

Oukils Fengtre  Aide

Ouvrir 'onglet CANopen en déployant le processeur BMX de la configuration du bus automate

=l8x|
=lelx|

[l % @)oo (7| #e B @ & || e[ G B @ Ao oy || 5 e |72 o)

£
g Vue structurele Modu de communication CANopen
i3y Project -
s — ] L - T
Bl {3}, Configuration Ll %—\N\?penzcomm R I Desciption l [I' Dbjets dE"SI
= = 0 Bus automate o i -
T, 0 : BMx =BP 0300 - Eration varabie 452 | Adresse | Nom —
(P) (P} : BMX CPS 2 Fréfine pour nom :
S+ 0:BMxP34 20302 e |
& CANopen =
@ Ethermet e
1 BM NOE 0110, R ey [
2
3
4 [~ Objets dE/S
s Veie: ¥ scH o
&
} ; Carfiguration ¥ zkw [V 2KD V¥ zkF /
= BB 3: CAbopen Systeme I eantvd
Bl 6 1 Station dE(S CAblop Etat I s [Diésélectionner tout
0.0 ehodd_T
= o Parsmétre: ¥ i [ D v e
- (2] Types données dérivés
N Types FB dérivés Commande: ¥ wraw [V 0@ wmar
ASRTPBridge Imiplicites: [ v v ¥ 20 W owF o ziERR
ASRTPBridgeCTL S T e
CanClient -
CanClientcTL [
anPortM Mettre 3 jour grile |
CanPartmcTL \
CanScanner
CanscannercTL \
g T Fillier sur lutlisation | =
eNoddT %
{3 Sections 4| | ¥
e [ET] EnOCMT
4 Toble | B Ecitews o= o % 0.0: Catlop. [ Enodl - M [0 CaNopen [EEA31000 6.
,x1i||1 [[:[3F, Générer le projet 4 Impotter/erpoter _J__ Evew llisate__J, Evénement dhistorique FOT }___ Rechercher/Remplacer [
] Locar | e Il | Jmor cerere | G ms
=

Sélectionner tous les objets

Mettre a jour la grille
Sélectionner le premier objet dans la liste
Choisir un nom de préfixe (Ex Can_Open) et créer la structure de variable

Unity Pro XL : ESSAT_CANM340 ¥1i

[0.0: CANapen

Nopen comm head Expert]
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Bl [ e i 9 = N

8]
18l x|

[eee BelmR o dhfFtesive vy |5 (e | r e

EalE|A- |
Madule de communication CNopen /i'/
i [[ 1 Descapsi | ™ Objets 4E/5 |
=
[~ Création variable E# | Adresse | 4 _—THom Type—]|
Préfivepournom:  [CAN_Oper| ) TCOM_CO_BH>
Tupe T - 5 2Kw0.0.21
N || e
» 5wl
Commentaire; I 5 P
F T
— TR
1 Ibjetz d'EX
1 o ZKWD
— Wale: W scH S e
Configuration: W oy VoKD [V skE 1 ZKw00.29
Symime sy T2 e [
T3 Wi T
Em’ b7 oo sl (I B R T
Paramitre W st [ 2aap v semae N TR ) TNT
; W a7 e s 6 ADNGERR  Can GpenCH ERROR LT
| A omes [ I T [EWO0Z  Can OpenCOMM 515 T
| E P B 10 W2 Can lpen CAH 515 T
_— Al i : i 19 W23 Can OpenEwl 515 T
[ Mise s jou %0 W2 Can lipen SLAWE ACGIGHED 1 16 T
P P W24 Can lipen GLAVE ACGIGNED 17 58 T
fi 25 AWAITOE T lipen GLAWE ACGIGNED 54 4R T
3 w0026 Can Open SLAWE ASSIGHED 49 B3
4 w027
5 w08
Filtrer sur Futiliz ation B w0029
dd - A, s
— |l |
Table | Edieur ded.. (28 00: CaNop. [fog] Enod] : ... Q0 CANopen | 22)%3.1%0.0: e
[« * [>T\ Générer le projet Importer/esporter A Eveur ubiisateur Ewénement dhistarique FOT A Rechercher/Remplacer /
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I Unity Pro XL : 4 DFB LOLO - [Editeur de données] =lelx

B8 Fichier Edtion Affichage Services Oubls Génération Automate Mise aupoint Fenétre  Aide o[-

AEEa|2iroo |m|ean By |sndakan s s afomoeen S5 e 2o B |2E D)2 e
[N HER®R =45 0o |
|
g Ve cturste Vatiables | Types DDT | Blocs fonction | Types DFB
3 Projet =] ’—FW T &J Nem =] [* [V EDT W DDT [V 10007 W Devics DOT
-y Configuration
B % 0:Bus automate Nom Commentaire
T o: ez 6P 0200
(P (P) : BMX CPS 2000 | %10.0.2ERR Erret voie:
B 01 BMX P4 20302 COMM_STS INT HW0020 Etatdela on du mailie
i @ Caliopen CAN_STS INT #0021 Etat d maitre CANopen
<o Ethernet EVI_STS P Indication dévéncment
M 1:eMznoEDIID? @ SLAVE_ASSIGNED_1_1 T sclaves affectés 11 =
i 2 LAVE_ASSIGNED_17_32 2l sclaves alfectés 17-32
) LAVE_ASSIGNED_3_48 2l sclaves aifectés 3348
Ao LAVE_ASSIGNED_43_63 ol sclaves sifectés 4363
i os SLAVE_CONF_1_16 INT HW0211 Esclaves configués 116
i SLAVE_CONF_17_32 INT HW00212 Esclaves configués 1732
i 7 b SLAVE_CONF_ 3348 INT %0213 Esclaves confiowés 3343
3: Calopen LEVE_CONF_43_63 %0213 schaves corfigués 4363
9= 1:5tation dE/S CANopen LAVE_FLT_1.1 W sclaves en défaut 1.1
LI 0.0 eNod¢_T_1 LAVE_FLT_17_32 E sclaves en défaut 17-32
Bl 6 2:Station dE/S CANopen LEVE FLT_33 48 2l sclaves en défaut 3348
: 0.0+ ehlodt_T_ LEVE_FLT_43 63 ol sclaves en défaul 4363
B Types données dérivés SLAVE_EMCY_1_16 N |INT HW00227 Esclaves sans eneur 1-16
B Types FB dérivés o SLAVE_EMCY_17_32 INT HW00228 Esclaves sans ereu 17-32
B- variables et instances FB b SLUVE_EMCY_33 48 \ [INT %w0.0.2.23 Esclaves vans enew 3343

@ Veriables ékmentaires LEVE_EMCY_49 63 \LINT P schaves sans emeur 4963

@ Variables dérivéss LEVE_ACTIV. 0L T sclave act surle bus - équipement 1

@ Device DDT Variables LAVE_ACTIV_. 0oL B4 selave actif surle bus : &quipsment 2

W Variables dérivées £/ LEVE_ACTIV L 2l sclave actt surle bus  équipement 3

@ Instances FE lémentaire @ SLAVE ACTIV 4 L ol sclave aotl surle bus : équipement &

@ Instances FB dérivé SLAVE_ACTIV B I HW002354 Esclave acif surle bus - équipement 5
el Mouvement SLAVE_ACTIV B BO0N HW002355 Esclave acif surle bus : équipement
-] Communication B SLEVE_ACTIV 7 BO0L\ %W0.0.2.356 Esclave acif surle bus | équipement 7
E(3 Programme b SLAVE ACTIV 8 Bo0L \ %W0.02.357 Esclave acif surle bus : équipement B

5 Tches @ SLAVE ACTIV 9 BO0L\ %W0.0.2.358 Esclave acif surle bus | éauipement 3 M|

B Y MAsT \
£ Sedtions | || e[ en: (MBSTI 5x] ErotT b | SalEnocT <D | oy Pecnhich | B M1 B THZ2 8 Ecteusde [y Beston 50 |0

BOOL : Can_Open SLAVE_ACTIV_1 @ %IW0.0,2,35,0 | ‘Esclave actif sur e bus © équipement 1" r ‘ | ’Q ‘

distart] | @ B €1 | LuseLoloF) [ Unity Pro %L : 4 DFBL...  [E] CompletCanDirest - ijeo... | |« BE@ 12

- La structure de variables Can_Open de type T\COM_CO_BMX_EXPERT a été créée en IODDT
- La variable Active_Slave_i (i=n° du nceud CAN) \ssue de cette structure sera utilisée en entrée de DFB décrit ci-
apres.
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Configuration de module de pesage Scaime sous le bus CAN :
Sous Unity, en langant la configuration du bus Can, vous pouvez ajouter vos modules de pesage comme

88 Unity Pro XL : ESSAI_CANM340 ¥10 - [CANopen]

{0 Fichier Edtion Affichage Services Otk Génération Automate Mise aupoirt Fenétre  Aide
H‘iﬁ EHE HJI% & E|~n o ‘@ H!JQ i ‘ ‘ég H@ i B E’E b b B [eNodiTFal Codell] v HJE.?.%.“H ‘I]]l] E|

suit :

1=
RETEY
e o

[EEmsas

£l

g e structurele I (ANope comm head Expert 0 7] Connexions carfiguées: 1 ‘

3 Project -
&Y Configuration
0: Bus automate
(SR =

EF e
[ T
11BN

7
I& 3:Canopen

© 1 Station
Types données dériv—
Types FB dérivés

@O ASRTPEridge
ASRTPBridgeCTL
CanClient
CanClientCTL
Canportm
CanPortrCTL
Canstanner
CanscannerCTL
CopyTablelniWords
ehod4T

oD, ;

TBEBEBEEE

Ri |

ToplEnodl | B Ecran |[3] Teble | Edteu | 5| Gestio. | 5| Gesto. ] 1| Gestio | 5 Gestio. | S Enodé. | ) Com<.. {0 CAN

ﬂ [ <[ 2[5\ Genérer le projet A Ereurutlisateur Evé T FOT . RechercherRemplacer [

erét

o [ | TN -] [

En double cliquant dans I'esclave ENODAT puis Voie 0, la vue d’affectation des PDO apparait.

2 Fichier Edition Affichage Services Outls Génération Automate Mise aupoint Fenétre Alde

Q1 s |

lglx
T

Beds||prelos|2(ean B |L||eee(aEmB e w Mbeereoen |5 | me |2 o
ZHME|S - |
£
? EDS-File for SCAIME eNad4-T digital transmitter [eNod4-T_EDS_136730- eds]
L IEQWU 0 P00 | T connce devews | {0} Bookup | 1} Dictiormabe dobiers | T Corsipurasion |
Emission(ll [ Masquerles POO vides 1
FOO Tgpen‘ém.l InbibitTime: | EventTim.. | Symbole Variables
= W] OO [Statique) 251 [ Atficher uniquement les variables non affectées
(2] Response Butfer Pesager, T S R T
N FOOZ 1 ]
EE - =l Comma i Z00300._| 0w K000
IR MEREUe e 2 o 200400 | #AIM0.0E
(] Messurement Status Peragery Delta Zero walue 0000 | %O0NEW0.000
£ My Poo3 ! ] Calibration Load | 300401 | #OONEMO.002
et measurement Pesager, Capacity 300200 | %OONEN0004
Digital Inputs status Fesaged) Load cell sensitivity 300400 | %OON3N0008
{1 Digital Outputs status Pesager) Global Span Adjusting Coefficient 200501 SGONN0.00.8
Het measurement 500000 T
Gross measurement 500100
Facton Calibrated Messurement S00Z:00
| | ) Status S00300
Tare Walue 5004:01
Hécepnon(za) r Masquerles PO vides Digital Inputs status 5100:00 S2IWAZN0.0.0.10
- Digital O 5200:00 SWAZN0.0.0.11
FoO Tpe dém. | nhibiTime | EuentTim.. | Simbole
= W5 POO1 [Statique) 265
Command Bufer Pesaged,
= WIEY POO2 (Statique] [}
L] CalibrationLoad1 Pesager)
SN PO 3 (Statiqus) [ -
L] Deha Zero value Pesager)
" [L] Blobal Span Adiusting Coefficient Fesages)|
= WIEY OO (Statique] [}
(L] capasity Pesager,
Fonction [ Load cellsensitivity Fesage?,
Drefault z et
< | 3
%oy Enodl (.| 8] Ecan [[#] Table [BEEdiew de.] = Gestior_.] %] Geslion .| %] Gestion.. | = Gestior_...] = EnoddT <.] &/ Com «OF... @0 CéMNopen E]natun:
et toea [ | | (W R s |

Les PDO sont classés en Réception et en Emission. C’est le fichier .EDS du constructeur qui régit le choix des variables accessibles par PDO

(partie droite de la vue).

Nota : L’affectation des PDO Statique n’est pas modifiable.

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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La configuration de démarrage de chaque esclave enod sur le bus CAN doit étre définie comme suit :

- Ouvrir 'onglet eNOD4_T sous 3 : CANopen de la configuration du projet
- Sélectionner I'onglet Voie 0 et <Bootup>

2] Fichier Ediion Affichage Services Outls  Géndration Automate Misssupont Fenétrs  Aide

SNETES)
T

g vuastuctrele

jJaera|mie|sn|2|eaE Bla||lcrucem@esanl  O||@mwuDe(dre @a|rao|ee Eans(a-
.

EDS-File for SCAIME eMaodd-T digital tramsmitter (sNodd-T_EDS_196730-),2ds)

-y Projet
[ .55 Configuration e} %“ﬂ 10 700 | 10 Cortde devrewr. | (T Bootun | 10 Diconnae dobiers. | 10 Confirration |
88 0 Bus automate: 2 E E 7
L . M o em2 ver oso0 Configuration de la procédure d'amorgage
(PY(P) 1 B CP5 2000 Mise soustensian
=} 0 BMX P34 20302
@ cahopen
®  Ethermet r
1 ¢ BP NOE 0110,2 O Liopion Fiestaurer st utisée pour défini la pracsdure
% e restauration autorisée pour un équipement CANopen
2 € FHestaueries fio1g2) dé
3 € Besiauterfos parambtes d'application (61102 | Paramétes de sommunieation - 0a1000 -» 041FFF
: Paramétres g appliation - 046000 -» DAIFFF
€ Restauter tousies parsmeies (ioitan
5
6 ¢
iz | . - "
538 3: CaNopen o P Lfvl\unﬂere@\seazglu est utilisée pour canfigurer le
1 1 Skation dE/S Catlopen e Paraméties de communication 141000 - Q1P FF
& . b=l e Paramanes d'spplcation : 46000 > OXSFFF
: 0.0 ehod4 T3
[l O 2t Station dE/S CaNapen
0.0 ; ehiod4_T_1
7t [] Typesdonnées dérivés - Verifier Iabonng
| ] TypesFB dérivés I Tupe dequipsment [1000:00) L'npnnnde‘vévmcanlnn;mnneiﬂ§ESturw\IséE[3n‘gv[|D]
e = contouner I test ralatf autype dZquipsment (i
Sy Variables et instances FB = 7 ientfoation de Feqipemment 0184 | au aTeenie e Feauipemert (H01).
Wariables élémertaires
Wariables dérivées
Device DDT Wariables "
variables dérivées E/S Telecharger |2 configuration
L H L'option de téléch it fi i t
Instances FE démentare Iy potiek s melee s eenan lisbepe Fort 165 parsmaes 3 smboyst mée <1
o Instances FB dériveé ¥ Forcer les paramétres dapplication sont identigues ala valeur par défaut.
-1 Mouvement
+}.--[ ] Communication ¢
2| Programme :
18 o ~ Démarrer L'option de démarrage est utilisée pour définir si
B—E3 Taches " ., ré éure démard
£ masT [V Démarrér Fabonné i
B Sections 1
—lsTl Gen
o | ;l_l
Pret

ATTENTION, Par défaut le téléchargement de la configuration dans I'esclave Can n’est pas sélectionné !!

Les temps configurés dans I’écran de contréle d’erreur peuvent restés par défaut (Heartbeat)

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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L’ensemble des variables PDO sont adressées sous le bus CAN et peuvent formées une structure en IODDT.

Cette structure de variables PDO peut étre générée pour chaque esclave enod configuré:

Ouvrir 'onglet eNOD4_T sous 3 : CANopen de la configuration du projet

Puis <Objets d’E/S>

[ Unity Pro XL : ESSAT_CANM340 ¥10% - [13.140.0: eNod4_T]
%F\(h\er Edition  Affichage  Services Outils Genération  Automate  Mise au poirt  Fendtre  Aide

~=lalx|
=181x|

aERE |mieloe v eaE 0L ||cos BEER 0 A MComsevey o | |55 (I |27 ol
e
I el
Pg vue structurell EDS+File for SCAIME eNodd-T cightel ransmilter [ehodd-T_EDS 1967304, eds] ‘
£3 Project
5 ---£3, Configuration [ ehodd_T ™ Descrpton | ™ Catiopen | % Dbiets d'ESS |
B33, Configurat B Ve o p
e e L
=& 1 :Station dE/S CAMopen Préfixe pour nom |pmg?m| Y
) B 00:eNodd T s i — 2
# (2] Types données dérivés d =
M~ oA e
1 Mouvement Somenirs — & [%wW\I10.0.0.8
-] Communication 7 %wh3.1%0.0.0.9
B[] Programme [~ Objets IEY: 8 A3 TN0001
1---(7] Tables d'animation e i SR s NI
(] Ecrans d'exploitation I s e e _1_5'__. ;uu%\é‘;[{” 5
- [fk, Documentation g /v 4 R D E 0.0,
S s
, Déblectionnes tout | %’\\ q
Paramitre: [ IF 15 3140001
Commande: =l 1
Implicites: W ow ¥ Woan. [V owF [T aErR \
W 70 ¥ uow 7 xoo [V noe ‘\
Mise 3 jour
Mettre 3 jour grille 1
\
4] | ¥ i
| 1+ Table | Eclteur de o [EY0.0 - CaNop [y Enodi - M. [T CoNopen 23] \3100:e |
£l WILISTEl Geénérer le projet §_ lnpotei/emportsr J__ Eveurutlisateur Evénement dhistoriqus FOT A Rechercher/Remplacer ]
Prét p o [cocac | [ + | | [Mon cenere | [ s
- Sélectionner tous les objets
- Mettre a jour la grille
- Sélectionner le premier objet dans la liste
- Choisir un nom de préfixe (Ex PesageAD1) et créer la structure de variable
v | ™ Objets d'E/S |
Adiesse Nom Type Commentaire ZMw
1 (CH\3.1%\0.0.0 Pesagefd] T eNodd T
3 ZIDA3.170.0.0.2 PesageAd].Gross_measurement DINT Grozs_measurement ZMW2
4 ZIDY31N0.0.0.4 Pesageadl Factory Calibrated Measurement DINT Factory_Calibrated Measurement M
5 ZIDA3NW0.06 Pezageddl. Tare Walue DIMNT Tare_Walue EhWwie
B ZwWh3.180.0.0.8 PesageAdl Response_Buffer INT Rezponse_Buffer ZMwa
7 ZIwWA3.100D.0.0.9 PesageAd]l Measurement_Status INT Measurement_Status ZMwW9
8 Zlhwha 1400010 Pezagetd] Digital Inputs_status INT Digital_Inputs_status EMwi0
9 Zhwha 100011 Pezagesd] Digital_Outputs_status INT Digital_Outputs_status EMwd
10 ZA0Y3M.0.0 Pesagesd].Delta_Zero_walue CIMT Delta_Zera_value 1000
11 %QD%3.170.0.0.2 PesageAd].Calibration_Load_1 DINT Calibration_Load_1 ZMw1002
12 ZODN3AN0.0.4 Pesagesd]. Capacity DINT Capacity ZhdWw 1004
13 ZADAINW0.06 Pezageddl Load cell_sensitivity DINT Load_cell_sensitivity EMW008
14 ZODMN3AN00.08 Peszagesd] Global Span_Adjusting Coefficient  (DINT Global_Span_Adjusting_Coefficient ZMw1008
15 Z0wWA\3.1\0.0.0.10 PesageAdl Command_Buffer INT Command_Bulfer ZMW1010

- Une structure PesageAD1 de type T_eNod4_T a été créée en IODDT et se trouve localisée aux adresses définies
par le bus CAN

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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Exploitation derriere un ilot STB:

Configuration automate sous Unity :

Pour automate M340, utilisation du scanning d’I/O a travers une carte BMX NOE 0110.2 pour adresser I'ilot STB.

Ecran de configuration I/0 Scanning de la carte NOE :

88 unity Pro X1 : 4 DFB LOLO - [Ethernet_2] _|=® ﬂl
M0 Fichier Edition Affichage Services Outls Génération Automate Mise supoint Fenétre  pide &l x|
e (1S i - = |[l5 as = el .
ez a||msr|on =eaE B & ||0s|REEE s tfror e o ||&HEHme |2 Fe | ssolee |l ans|a-
vig | '
g w ~ Famille Module e
Fiack Madule Yoie ﬁ "
GUl -] IDSsanning
Ha [race a0z o ooz | EE s
e ) R GlobalData
e ) R Serveur d adresses
Adresse P Masque de sous-iéseau Adresse de passerelle NTR
,J— MoK hd
B |2 e 25 £ 265 . 255 . 265 ] 0 0 0 [
& P 10 i I.;mhama:a | 8mmp | conenr dediessee i | Bande passante |
Cahtiie | ST bero e R fst. Longueur Derniére valeur Dy Pef | Longueur
AdresselP | Lo 1D unité validité | répétition | maitre | esclave : maitre esclave | 200 Description
Lémduement it {ms) (ms) | flecture] | flecture) | (1ectured Lenurés) (eeriture) | (oriture) | [Ecriture] i
i R Tar = aer 00 ) wn et W TRaien 3a 13 valenr e W TORLAND 518
S 132.162.25.10 o 255 Indes 1500 L AN 0 5302 4 intien de |3 valeur uMw240 Giza 5 INFUTIOUTFUT AREA SDOFOR STE
3 132.168.25.10 255 Indez 1500 &0 M4 5398 2 Maintien de s valeur W24 o n {ISLARDMODULE CONFIGURED STE.
1 TwziEEm . § 255 Indesx 1500 B0 HMW4E 5366 2 Masintien de 13 valeur MW 245 o o ISLAND MODULE AYAILABLE STB
5
€
7
8
9
o
- n
12
13

R

R0 LR B 0 0 R e O R R e R L K
R O O O R R T e

SefGen MaST 8] M1 [ Mz ﬁsdileumed [ g/ Pesage_lich.. @ Ethemet 2 [Z] TablelEdie

301 - BMX N. ] '8y Pasage_Co

Prét IRk fniFos DE CHarGEMERT oK TP A T s [
Nom de Syntaze ULER AR G EE e Longueur Derniére valeur iR G Longueur
AdresselP | .. . 1D unité validité | répétition | maitre | esclave . maitre esclave [ Description

I'equipement esclave [ms) [ms) {lecture] | [lecture] [lecture) [entrée] (Ecriture) | [Beriture] [Bcriture])
192.162.25.10 ilotd Inder w1500 1] HhWI00 (638l 40 Maintien de lavaleur bW 200 i 40 I3 ISLAND 3TB
192.162.25.10 Inder w1500 1] XM 6302 4 Maintien de lavaleur = | 240 123 § INFUT/OUTRUT AREA SDOFORSTE
192.162.25.10 Inder w1500 1] XMu4d 16356 z Maintien de lavaleur | 245 0 0 ISLARD MODULE COMNFIGURED STE
192.162.25.10 'nsdq hd i 1] HMW4E B3E6 z Maintien de lavaleur [ 54245 i 0 ISLAND MODULE AYAILABLESTE

A4 v

La 1%¢ ligne correspond au mappingd’entrées sorties de I'ilot STB contenant ses cartes. Cette ligne fait référence au nom

d’équipement <ilot1> créé par le logiciel Advantys.

La 2°™ ligne contient 4 mots en entrées et 5 mots en sorties pour adresser I'extension du bus Can sous l'ilot STB pour les
échanges SDO. Ces adresses de variable serviront aux InputArea et OutpuArea du bloc ASRTPBridge permettant la
communication avec le bus de I'ilot STB. (Non utilisé avec le DFB Light).

La 3™ ligne permet de récupérer deux mots correspondants aux 32 esclaves pouvant étre configuré dans un ilot. (1=configuré)

La 4°™ ligne permet de récupérer deux mots correspondants aux 32 esclaves présents dans I'ilot STB. (1=non présent) Ces bits
de mots pourront servir dans la construction du signal « Active_Slave » du DFB

14
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Configuration d’ilot sous Advantys :

Advantys - [ilot1 - Yerrouillé]

ichier Edition  Affichage ot En ligne Options  Fenétre  Aide

[z@omop|a=rujere |[imrx|oo|
|| e=aoDnE A
& =
P 2212 DDIa725 | DDO3705

PDT 3100
XBE 2100

STEMIPZ212 -2 ue .
STERDTIT00 -1

STBDDIIT2E -V
STEDDOITOS - W1 e
STEXBEZ2100 -1 ke
Scaime eModd-T - 41 xx
Scaime eModd-T - 41 xx
STEXMP1100 - Y 1xx

=

=

g
s
B

b

Exemple de deux eNod
configurés en adresse 31 & 32

Pour définir la communication avec le bus Can de I'ilot STB, il faut ouvrir la NIP2212 et sélectionner la boite a coché
suivante. Cela permet de communiquer en |/O Scanning avec I'automate (ligne 2 de la configuration NOE)

dvantys - [iloE1]
1= Fichier  Edition Affichage: llob  Enlione: ©pfions Fenstre Aide

“HOE |8 B|(%%=rE2r||inex
|ale-aoDom =
i

nn(_)|

—r = =
B2 STBNIP2212 - ¥2.ux Segment: 1 Logement: 11D de'noeud: 127 (1/1/127)

Généla\l F’élamétresl |mage dE/E | Diaonostic. Dptions
STEMIPZ212 - W2 ux = =
STEPDT3100- %1 = i~ Optiohs du module dinterface réseau

STBDDI3725 -V
STBDDOIZOS -1 xx
STEXBE2100 - 41.x%
Soaime eModd-T -1 e ®
Scaime eNod4-T - 41 xx

STEXMP1100 - V1.0 ¢

)| 2|xi
I~ Hesadécimal

1= Canfigurer les patamétres d'exéoution

|D de noewd max. sur l'extension CANopen [déc):

||

Aide du madule ak I Lnnuler I ppliguer

}A"_iche des options de configuration de ce module.

L

L ilat? 15
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Ouvrir un module de pesage (exemple Ad 31) et dans I'onglet <Image d’E/S> saisir les noms des variables qui seront utilisées
dans le projet Unity : (Réponse, Brute, Net, Status, Commande, Valeur d’étalonnage) avec un nom d’entéte lié a I'adresse

(exemple Can31_)

[ Scaime eNod4-T - ¥1.xx Segment: 1 Logement: 6 ID de noeud: 31 (1 21|
Général I Faramétres  Image d'EFS | Diagnestic I Options I [ Hexadécimal

MNom de donnée Waleur actuelle Libellé utilizateur Adresse mémoire [déc)

L

Digital Inputs Status 45334

® Grogz Measurement candl_Gross 45335

® Measurement Status candl_Statug 4R397

® Met Measurement candl_Met 45333

Digital Dutputs Status 45400

® Command Bulfer candl_Cmd 40002

® Calibration Load 1 [Cali... cand1_Calibration 40003

® DeltaZem Value 40005

® Global Span Adjusting ... 40007

® [Capacity 40009

® Scale Sensitiviy 40011

Aide du module | QK I Annuler Lppliguer

l&ffiche des informations dimage d'E/S relatives & ce module,

Faire de méme avec tous les eNods configurés avec un nom d’entéte différent.

Enregistrer I'ilot sous Advantys, charger le projet dans l'ilot physique et fermer Advantys.

En fermant Advantys, Unity va demander de mettre a jour sa base de données avec les variables créées sous Advantys.

Inputiiea ARRAYO.3]OF INT FEmwl 40
Outputéres ARRATN.4]OF INT w240
& ILOT1cand_Response INT EZMwWIm ilot1_F1_5E_Scaime eModd-T_Responze Buffer
& ILOT zand _Gross INT EZMw03 ilot1_R1_SE_Scaime eModd-T_Gross Measurement
& IL0T1can31_Gioss_WD?2 INT EMwi104 ilotl _R1_5F_Scaime eModd-T_Gross Measurement
& ILOT1can3_Status INT w105 ilat1_F1_5E_Scaime eModd-T_Measurement Status
& ILOT1candl_Met INT EMWI06E ilat1_F1_5E_Scaime eModd-T_Met M easurament
& ILOT1cand1_Met_wD2 INT ZMw07 ilot1_R1_S6_Scaime eModd-T_Met Measurement
& IL0T1can32_Response INT EMw103 ilot1_R1_57_Scaime sModd-T_Response Buffer
& ILO0T1cand2_Gross INT w111 ilat1_F1_57_Scaime eModd-T_Gross Measurement
& ILO0T1can32_Gross WD2 INT EMW12 ilot1_F1_57_Scaime eModd-T_Gross Measurement
& ILOT1can32_Status INT ZMW113 ilot1_R1_57_Scaime eModd-T_Measurement Status
& IL0T1can32_Met INT EMwi114 il _R1_57_Scaime eModd-T_Net Measurement
& ILO0T1can32_Met_WD2 INT EMW115 ilat1_F1_57_Scaime eMaodd-T_Met b easurement
& ILOT1can31_Cmd INT M2 ilat1_F1_5E_Scaime eModd-T_Caommand Bulfer
& ILOT1cand_Calibration INT ZhMw202 ilat1_F1_56_Scaime eModd-T_Calibration Load 1 [Calibration Loads]
& ILOT1can31_Calibration_wD2 INT w203 il _R1_5E_Scaime eModd-T_Calibration Load 1 [Calibration Loads]
k4 A ilok]_| " ! e eModd-T nirnand Buffer
& ILOT1cand2_Calibration INT EMW213 ilot1_F1_57_Scaime eModd-T_Calibration Load 1 [Calibration Loads]
& ILOT1cand2_Calibration_wD2 INT w214 ilat1_F1_57_Scaime eModd-T_Calibration Load 1 [Calibration Loads]

Répondre OUI.
Les variables suivantes sont importées dans Unity avec les adresses définies par la configuration d’I/O Scanning.
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DFB COMPLET

Représentation du DFB sous UNITY :

BOOL
BOOL
INT
BOOL
BOOL
BOOL
INT
INT
DINT
DINT
INT
INT
INT
INT

eNod4t_ ST_DDT
ANY_ARRAY_INT

eNod4T
ModeCom ERR
Active_Slave Net_Measurement
Address_Can Gross_Measurement
Tare_Cmd Tare_Value
Cancel_Tare_Cmd Stability
Zero_Cmd Tare_In_Progress

PDO_Response_Buffer
PDO_Measurement_Status Over_Measurement
PDO_Net_Measurement |
PDO_Gross_Measurement
STB_PDO_Net_Measurement
STB_PDO_Net_Measurement_WD2
STB_PDO_ Gross _Measurement
STB_PDO_Gross_Measurement_WD2

Fail_Code
PDO_Command_Buffer
PDO_Calibration_Load
STB_PDO_Calibration_Load
STB_PDO_Calibration_Load_WD2

eNod4t_ST eNod4t_ST
WorkMemory WorkMemory
00S

DLF PESAGE SCAIME 1p0

BOOL
DINT
DINT
DINT
BOOL
BOOL

BOOL

ARRAY [0..1] of INT
INT

DINT

INT

INT

eNod4t_ST_DDT

ANY_ARRAY_INT
BOOL
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Entrées du DFB

Nom Type Description CAN | STB
ModeCom BOOL O=utilisation en bus CAN direct
1=utilisation en bus CAN derriére un 0 1
module STB vu en I/O Scanning par
I'automate
Active_Slave BOOL Esclave CAN présent sur le bus X X
Can_Address INT Adresse du nceud CAN de I'esclave X X
Tare_Cmd BOOL Sur front montant de ce signal, permet la
commande de tarage. X X
Acquisition de la valeur Brute comme
valeur de tare.
La valeur Net est remise a zéro
Cancel_Tare_Cmd BOOL Sur front montant de ce signal, permet la X X
commande d’annulation de la tare.
Zero_Cmd BOOL Sur front montant de ce signal, permet la
commande du réglage du zéro des X X
mesures de 'appareil.
ATTENTION cette commande est suivie
d’'une sauvegarde en EEPROM.
PDO_Response_Measurement INT Registre de réponse des commandes X X
PDO
PDO_Measurement_Status INT Registre de statuts de I'eNod en PDO X X
PDO_Net _Measurement DINT Registre PDO de la mesure NET X
PDO_Gross_Measurement DINT Registre PDO de la mesure BRUTE X
STB_PDO_Net_Measurement INT Mesure net PDO en com vers STB poids X
faible
STB_PDO_Net_Measurement_WD2 INT Mesure net PDO en com vers STB poids X
fort
STB_PDO_ Gross _Measurement INT Mesure brute PDO en com vers STB X
poids faible
STB_PDO_Gross_Measurement_WD2 | INT Mesure brute PDO en com vers STB X
poids fort
Sorties du DFB
Nom Type Description CAN | STB
ERR BOOL Erreur en cours X X
Net_Measurement DINT Mesure NET affectée de la densité X X
Gross_Measurement DINT Mesure BRUTE X X
Tare_Value DINT Valeur de la tare calculée en cours X X
Stability BOOL 1= bascule stable X X
Tare_In_Progress BOOL 1=tare en cours (Résultat d’'une X X
commande de tarage)
Over_Measurement BOOL 1= bascule en dehors de la plage de la X X
portée définie
Fail_Code ARRAY | Code d'erreur du bloc de communication.
[0..1] of | Voir Documentation DPL des blocs X X
INT ‘CanClientCTL’
Concerne uniquement la communication
SDO.
PDO_Command_Buffer INT Registre de commande PDO X X
PDOQO_Calibration_Load DINT Valeur du poids d'étalonnage PDO pour la X
séquence de calibration.
STB_PDO_Calibration_Load INT Valeur du poids d’étalonnage PDO pour la X
séquence de calibration en mode de com
STB poids faible.
STB_PDO_Calibration_Load WD2 | INT Valeur du poids d'étalonnage PDO pour la X
séquence de calibration en mode de com
STB poids fort.
00Ss BOOL Indique la mise hors service du
transmetteur depuis la supervision (voir X X
Enod4t_ST.CFGW)

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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Entrées Sorties du DFB

La premiére variable est une structure de 25 variables qui permet la mise en relation avec la

supervision.

La deuxieme variable est un tableau permettant d’échanger les informations entre les blocs de
communication DPL CanClient et CanPort ou ASRTPBridge. Ce tableau est a dimensionner suivant la
valeur de la sortie WantedArraySize du bloc de communication utilisé.

Structure Type

Description

eNod4t_ST

eNod4t_ST_DDT

Structure de données

WorkMemory

ANY_ARRAY_INT

Tableau de mots de longueur variable suivant le
nombre de client Can connecté au bloc CanPortCTL

Structure de variables eNod4t_ST_DDT

Nom Type Description
STW WORD Mot df)nt _Ies bits représentent IQ s_tatut de
I'actionneur pour la supervision
STW1 WORD Mot d‘ont _Ies bits représentent Ig statut de
I'actionneur pour la supervision
Mot dont les bits permettent la commande de
CFGW WORD I'actionneur par la supervision
.GROSS DINT Valeur de la mesure BRUTE
.NET DINT Valeur de la mesure NET
.TARE DINT Valeur de la tare calculée en cours
.GROSS_SP DINT Consigne brute en mode simulation
.NET_SP DINT Consigne NET en mode manuel
.TARE_SP DINT Consigne de tare en mode simulation
.Capacity DINT Lecture de la capacité dans I'Enod4
.Scalelnterval INT Lecture de I'échelon dans 'Enod4
I Consigne de poids de référence en mode
.CalibrationLoad DINT étalonnage
.CapacityLoad DINT Consigne de portée de I'appareil
.ScalelntervalLoad INT Consigne d’échelon de I'appareil
Numéro d’étape du séquentiel d’étalonnage
MESSAGE=0 Vide
MESSAGE=1 Mise en mode étalonnage
MESSAGE=2 Validation charge nulle
— MESSAGE=3 Acquisition du zéro
-StepCalibration INT MESSAGE=4 Valc?dation valeur étalon
MESSAGE=5 Validation acquisition charge étalon
MESSAGE=6 Validation fin détalonnage
MESSAGE=7 Mémorisation réglage
MESSAGE=8 Fin d'étalonnage
. SoftVersion REAL Version logicielle
. HardVersion REAL Version Matérielle
.SerialNumber DINT Numéro de série
.CanAddress INT Adresse de I'appareil sur le bus CAN
L/E Correction a apporter sur la mesure Net pour
.Density REAL affichage en volume.
Par défaut & 1.0
Code de message a afficher
MESSAGE=0 Vide
MESSAGE=1 OK
MESSAGE=2 En Cours
.Message INT MESSAGE=3 Esclave Non OK
MESSAGE=4 Mode simulation
MESSAGE=5 Défaut
MESSAGE=6 déclenchement en time out
MESSAGE=7 Défaut bus CAN
LL_Level DINT L/E Valeur du seuil trés Bias pour générer I'alarme
.L_Level DINT L/E Valeur du seuil bas pour générer I'alarme L
.H_Level DINT L/E Valeur du seuil haut pour générer I'alarme H
HH_Level DINT L/E Valeur du seuil trés }:laut pour générer l'alarme

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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Description des bits du mot de statut .STW

Bit Nom Description

0 TARE_IN_PROGRESS | Recopie du signal Tare_In_Progress

1 STABILITY Recopie du signal Stability

2 Reserve

3 OVER Recopie du signal Over measurement

4 IN1 Recopie du signal IN1

5 IN2 Recopie du signal IN2

6 OuUT1 Recopie du signal OUT1

7 ouT2 Recopie du signal OUT2

8 OouT3 Recopie du signal OUT3

9 ouT4 Recopie du signal OUT4

10 SLAVE_ACTIVATE Recopie du signal Slave_activate

11 MODE_COM Recopie du signal de type d'utilisation du bus CAN

12 COMPLETE 1=DFB Complet 0=DFB Simple

13 Reserve

14 ERR Défaut en cours

15 OK Transmetteur opérationnel, indique qu'il n'est pas hors
service, pas en défaut de capacité, pas en manuel, avec
communication en activité, pas en défaut de compte rendu
de Com

Description des bits du mot de statut .STW1

Bit Nom Description

0 LL Level Alarme Trés basse sur seuil de mesure NET

1 L_Level Alarme basse sur seuil de mesure NET

2 H_Level Alarme haute sur seuil de mesure NET

3 HH_Level Alarme Trés haute sur seuil de mesure NET

4 Reserve

5 Reserve

6 Reserve

7 Reserve

8 Reserve

9 Reserve

10 Reserve

11 Reserve

12 Reserve

13 Reserve

14 Reserve

15 Reserve

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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Description des bits du mot de commande .CFGW

Bit

Nom

Description

OWNER

Lecture écriture par supervision pour positionner le
transmetteur en mode acquisition (Automatique)
(OWNER=0) ou

en mode Opérateur (Manuel) (OWNER=1)

Reserve

SIMMD

Lecture écriture par supervision pour positionner
I'actionneur en mode simulation. Ce mode déconnecte
les entrées physique du bloc et les traite en interne par
recopie de la sortie.

Pas d'alarme de généré dans ce mode.

TARE_CMD

Ecriture par supervision pour commander le tarage de
I'appareil.

Acquisition de la valeur Brute comme valeur de tare.
La valeur Net est remise a zéro.

Signal remis & zéro par programme apres traitement.

CANCEL_TARE_CMD

Ecriture par supervision pour commander I'annulation
de la tare de I'appatreil.
Signal remis & zéro par programme apres traitement.

ZERO_CMD

Ecriture par supervision pour commander la remise a
zero des mesures de I'appareil.

(si la mesure est stable et

si la mesure est comprise dans une plage de 10% de
la portée).

Cette commande est suivie d’une sauvegarde
EEPROM.

Signal remis & zéro par programme apres traitement.

CALIBRATION_CMD

Lecture écriture par supervision. Commande de la
séquence d’'étalonnage de I'appareil.

CHANGE_CAPACITY_CMD

Ecriture par supervision. Permet de prendre en
compte la valeur saisie dans le champ 'CapacityLoad’
pour changer la portée de traitement de I'appareil.
Signal remis & zéro par programme apres traitement.

CHANGE_SCALE_INTERVAL_CMD

Ecriture par supervision. Permet de prendre en
compte la valeur saisie dans le champ
'ScalelntervalLoad’ pour changer I'’échelon de mesure
de 'appareil.

Signal remis & zéro par programme apres traitement.

Reserve

10

VAL_STEP_CALIBRATION

Signal de validation des phases de calibration de
I'appareil.
Signal remis a zéro par programme apres traitement.

11

CANCEL_CALIBRATION_CMD

Signal d’annulation de la derniere commande dans le
cycle de calibration en cours.
Signal remis a zéro par programme apres traitement.

12

Reserve

13

Reserve

14

ACK

Acquittement erreur

15

00s

Out Of Service

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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Variable privé du DFB :

Nom Type Description

PDO_Request INT Mot de préparation contenant le code de
commande a émettre en PDO vers l'appareil

SDO_Index INT Mot contenant la valeur de 'index a émettre
en SDO vers I'appareil

SDO_Sublndex INT Mot contenant la valeur du sous index a
émettre en SDO vers I'appareil

SDO_RW BOOL O=lecture SDO 1=écriture SDO

SDOQO_Start EBOOL Déclenchement de la Com SDO

Cmd_Tare EBOOL Pour front de déclenchement de la
commande de tarage

Cmd_Cancel_Tare | EBOOL Pour front de déclenchement de la
commande de d’annulation de la tare

Cmd_Zero EBOOL Pour front de déclenchement de la
commande de mise a zéro de la mesure

Seq_Com_SDO INT Mot de séquentiel de gestion d’émission
SDO

Length INT Longueur des données a émettre en SDO

Cpt INT Compteur de gestion réponse SDO

Cpt_Fail INT Compteur pour time out SDO

Wait INT Pour compteur scrutation automate en
attente réponse

Save_Cmd BOOL Commande de sauvegarde en EEPROM

Seconde EBOOL Pour déclenchement a la seconde

Top EBOOL Top de déclenchement lecture SDO

Word1 WORD Mot de travail pour conversion

Word2 WORD Mot de travail pour conversion

CanClientCTL DFB DFB de la bibliotheque DPL pour la gestion

de la communication d’un client CanOpen

WorkMemory ARRAY [0..29] | Variables liés aux transferts d’information
of INT entre les DFB CanClientCTL, CanPortMCTL
et ASRTPBridgeCTL
WantedArraySize INT Mot de gestion bloc COM DPL pour
estimation de la taille du WorkMemory
Data ARRAY [0..10] | Variable de retour du DFB CanClientCTL
of INT
Tempo TON Temporisation de time out PDO
TempoAFF TON Temporisation de RAZ message d’affichage

Sections programme du DFB :

Nom Type Description

Enod4T ST Gestion des modes de marche et traitement
des mesures

Gestion_PDO ST Gestion des séquentiels de fonctionnement
en communication PDO

Gestion_SDO ST Gestion des séquentiels de fonctionnement
en communication SDO

Com_Client FBD Bloc Can Client CTL
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Cycle spécifique au DFB :

Etalonnage :

Cycle d’étalonnage :
e Démarrage du cycle (Scada par la variable DDT Calibration_CMD)
e Validation bascule vide (Scada par la variable DDT Val_Calibration_Step)
e Acquisition par I'eNod du poids vide

e Saisie de la valeur du poids d’étalonnage dans la variable DDT CalibrationLoad et validation
par la variable DDT Val_Calibration_Step

e Ecriture du poids étalon dans le systeme eNod

e Validation du poids d’étalonnage par la variable DDT Val_Calibration_Step
e Acquisition du poids étalon

e Validation fin du cycle par la variable DDT Val_Calibration_Step

e Sauvegarde des caractéristiques d’étalonnage dans I'eNod.

* Fin

Le BP annulation par la variable DDT Cancel_Calibration_CMD permet d’annuler la derniére
commande effectuée dans I'eNod.

Portée :

Saisir la valeur maximum d’étendu de votre systeme de pesage dans la variable DDT CapacityLoad et
valider par la variable CFGW.7 (Change_Capacity_CMD)

Echelon :

Saisir la valeur d échelon désirée dans la variable DDT ScalelntervalLoad et valider par la variable
CFGW.8 (Change_Scale_Interval_CMD)

23
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DFB SIMPLIFIE

Ce DFB est issus du DFB complet avec des fonctionnalités en moins. Il conserve la méme structure de

communication Scada que le DFB complet avec certaines variables qui ne sont plus utilisées.

Ce DFB n’utilise pas de communication explicite SDO

Représentation du DFB sous UNITY :

eNod4T _light
BOOL - | Modecom ERR
BOOL - Active_Slave Net_Measurement
INT - Address_Can Gross_Measurement
BOOL - Tare_Cmd Tare_Value
BOOL - Cancel_Tare_Cmd Stability
BOOL - Zero_Cmd Tare_In_Progress
INT - PDO_Response_Buffer
INT - PDO_Measurement_Status Over_Measurement
DINT - PDO_Net_Measurement |
DINT - PDO_Gross_Measurement Fail_Code
INT - STB_PDO_Net_Measurement PDO_Command_Buffer
INT -|sTB_PDO_Net_Measurement WD2
INT - STB_PDO_ Gross _Measurement
INT - STB_PDO_Gross_Measurement_WD2
eNod4t_ST_DDT - |enod4t ST eNod4t_ST
00S

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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DINT
DINT
DINT
BOOL
BOOL

BOOL

ARRAY [0..1] of INT
INT

eNod4t_ST_DDT
BOOL

24




Entrées du DFB

Nom Type Description CAN | STB
ModeCom BOOL O=utilisation en bus CAN direct
1=utilisation en bus CAN derriére un 0 1
module STB vu en I/O Scanning par
I'automate
Active_Slave BOOL Esclave CAN présent sur le bus X X
Can_Address INT Adresse du nceud CAN de 'esclave X X
Tare_Cmd BOOL Sur front montant de ce signal, permet la
commande de tarage. X X
Acquisition de la valeur Brute comme
valeur de tare.
La valeur Net est remise a zéro
Cancel_Tare_Cmd BOOL Sur front montant de ce signal, permet la X X
commande d’annulation de la tare.
Zero_Cmd BOOL Sur front montant de ce signal, permet la
commande du réglage du zéro des X X
mesures de I'appareil.
ATTENTION cette commande est suivie
d’'une sauvegarde en EEPROM.
PDO_Response_Measurement INT Registre de réponse des commandes X X
PDO
PDO_Measurement_Status INT Registre de statuts de I'eNod en PDO X X
PDO_Net _Measurement DINT Registre PDO de la mesure NET X
PDO_Gross_Measurement DINT Registre PDO de la mesure BRUTE X
STB_PDO_Net_Measurement INT Mesure net PDO en com vers STB poids X
faible
STB_PDO_Net_Measurement_WD2 INT Mesure net PDO en com vers STB poids X
fort
STB_PDO_ Gross _Measurement INT Mesure brute PDO en com vers STB X
poids faible
STB_PDO_Gross_Measurement_WD2 | INT Mesure brute PDO en com vers STB X
poids fort
Sorties du DFB
Nom Type Description CAN | STB
ERR BOOL Erreur en cours X X
Net _Measurement DINT Mesure NET affectée de la densité X X
Gross_Measurement DINT Mesure BRUTE X X
Tare Value DINT Valeur de la tare calculée en cours X X
Stability BOOL 1= bascule stable X X
Tare_In_Progress BOOL 1=tare en cours (Résultat d’'une X X
commande de tarage)
Over_Measurement BOOL 1= bascule en dehors de la plage de la X X
portée définie
Fail_Code ARRAY | Code d'erreur du bloc de communication.
[0..1] of | Voir Documentation DPL des blocs X X
INT ‘CanClientCTL’
Concerne uniquement la communication
SDO.
PDO_Command_Buffer INT Registre de commande PDO X X
00s BOOL Indique la mise hors service du
transmetteur depuis la supervision (voir X X
Enod4t_ST.CFGW)

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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Entrées Sorties du DFB

Cette variable est une s

Structure de 25 variables qui permet la mise en relation avec la supervision.

Structure Type Description

eNod4t_ST eNod4t_ST_DDT Structure de données

Structure de variables eNod4t_ST_DDT

Nom Type Description
STW WORD Mot df)nt _Ies bits représentent Ie_ s_tatut de
I'actionneur pour la supervision
STW1 WORD Mot d‘ont _Ies bits représentent Ig statut de
I'actionneur pour la supervision
Mot dont les bits permettent la commande de
CFGW WORD I'actionneur par la supervision
.GROSS DINT Valeur de la mesure BRUTE
.NET DINT Valeur de la mesure NET
.TARE DINT Valeur de la tare calculée en cours
.GROSS_SP DINT Consigne brute en mode simulation
.NET_SP DINT Consigne NET en mode manuel
.TARE_SP DINT Consigne de tare en mode simulation
.Capacity DINT *)
.Scalelnterval INT *)
.CalibrationLoad DINT (*)
.CapacityLoad DINT *)
.ScalelntervalLoad INT *)
.StepCalibration INT *)
. SoftVersion DINT *)
. HardVersion DINT (*)
.SerialNumber DINT (*)
.CanAddress INT Adresse de I'appareil sur le bus CAN
L/E Correction a apporter sur la mesure Net pour
.Density REAL affichage en volume.

Par défauta 1.0

Code de message a afficher
MESSAGE=0 Vide
MESSAGE=1 OK
MESSAGE=2 En Cours
.Message INT MESSAGE=3 Esclave Non OK
MESSAGE=4 Mode simulation
MESSAGE=5 Défaut
MESSAGE=6 déclenchement en time out
MESSAGE=7 Défaut bus CAN

L/E Valeur du seuil trés bas pour générer I'alarme

.LL_Level DINT

.L_Level DINT L/E Valeur du seuil bas pour générer I'alarme L
.H_Level DINT L/E Valeur du seuil haut pour générer I'alarme H
HH_Level DINT L/E Valeur du seuil trés }:laut pour générer l'alarme

(*) Significatif uniguement avec le DFB complet

DLF PESAGE SCAIME 1p0

26




Description des bits du mot de statut .STW

Bit Nom Description

0 TARE_IN_PROGRESS | Recopie du signal Tare_In_Progress

1 STABILITY Recopie du signal Stability

2 Reserve

3 OVER Recopie du signal Over measurement

4 IN1 Recopie du signal IN1

5 IN2 Recopie du signal IN2

6 OouT1 Recopie du signal OUT1

7 ouT2 Recopie du signal OUT2

8 ouUT3 Recopie du signal OUT3

9 ouT4 Recopie du signal OUT4

10 SLAVE_ACTIVATE Recopie du signal Slave_activate

11 MODE_COM Recopie du signal de type d'utilisation du bus CAN

12 COMPLETE 1=DFB Complet 0=DFB Simple

13 Reserve

14 ERR Défaut en cours

15 OK Transmetteur opérationnel, indique qu'il n'est pas hors
service, pas en défaut de capacité, pas en manuel, avec
communication en activité, pas en défaut de compte rendu
de Com

Description des bits du mot de statut .STW1

Bit Nom Description

0 LL_Level Alarme Trés basse sur seuil de mesure NET

1 L_Level Alarme basse sur seuil de mesure NET

2 H_Level Alarme haute sur seuil de mesure NET

3 HH_Level Alarme Trés haute sur seuil de mesure NET

4 Reserve

5 Reserve

6 Reserve

7 Reserve

8 Reserve

9 Reserve

10 Reserve

11 Reserve

12 Reserve

13 Reserve

14 Reserve

15 Reserve

DLF PESAGE SCAIME 1p0

27




Description des bits du mot de commande .CFGW

Bit Nom Description

0 OWNER Lecture écriture par supervision pour positionner le
transmetteur en mode acquisition (Automatique)
(OWNER=0) ou
en mode Opérateur (Manuel) (OWNER=1)

1 Reserve

2 SIMMD Lecture écriture par supervision pour positionner
I'actionneur en mode simulation. Ce mode déconnecte
les entrées physique du bloc et les traite en interne par
recopie de la sortie.
Pas d'alarme de généré dans ce mode.

3 TARE_CMD Ecriture par supervision pour commander le tarage de
I'appareil.
Acquisition de la valeur Brute comme valeur de tare.
La valeur Net est remise a zéro.
Signal remis & zéro par programme apres traitement.

4 CANCEL_TARE_CMD Ecriture par supervision pour commander I'annulation
de la tare de I'appatreil.
Signal remis & zéro par programme apres traitement.

5 ZERO_CMD Ecriture par supervision pour commander la remise a
zéro des mesures de I'appareil.
(si la mesure est stable et
si la mesure est comprise dans une plage de 10% de
la portée).
Cette commande est suivie d’une sauvegarde
EEPROM.
Signal remis & zéro par programme apres traitement.

6 CALIBRATION_CMD *

7 CHANGE_CAPACITY_CMD *

8 CHANGE_SCALE_INTERVAL_CMD | (*)

9 Reserve

10 VAL_STEP_CALIBRATION *

11 CANCEL_CALIBRATION_CMD *

12 Reserve

13 Reserve

14 ACK Acquittement erreur

15 00s Out Of Service

(*) Significatif uniguement avec le DFB complet
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Variable privé du DFB :

Nom Type Description

PDO_Request INT Mot de préparation contenant le code de commande
a émettre en PDO vers I'appareil

Save_Cmd BOOL Commande de sauvegarde en EEPROM

Cmd_Tare EBOOL | Pour front de déclenchement de la commande de
tarage

Cmd_Cancel_Tare | EBOOL | Pour front de déclenchement de la commande de
d’annulation de la tare

Cmd_Zero EBOOL | Pour front de déclenchement de la commande de
mise a zéro de la mesure

Tempo TON Temporisation de time out PDO

TempoAFF TON Temporisation de RAZ message d’affichage

Sections programme du DFB :

Nom Type Description

Enod4T ST Gestion des modes de marche et traitement
des mesures

Gestion_PDO ST Gestion des séquentiels de fonctionnement
en communication PDO
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Programme exemple

Le programme de démo regroupe 4 configurations d’exemples. Il instancie deux DFB de pesage TM1
et TM2 dans chaque type de communication. Ces DFB sont adressés avec les mémes structures de
variables.

- Mode DFB complet en liaison Can automate

- Mode DFB Light en liaison Can automate

Mode DFB complet en liaison derriére un ilot STB
- Mode DFB Light en liaison derriére un ilot STB

Un seul mode peut étre actif a la fois. 4 bits permettent la sélectivité de scrutation des sections de
programme. Ces bits sont armés dans la section ‘Gen’.

e Le bit « Mode_Com_eNod_CAN » autorise les sections suivantes:
- Pesage_Complet CAN_TM1
- Pesage_Complet CAN_TM2

- Pesage_Com_CAN

¢ Le bit « Mode_Com_eNod_CAN_L » autorise les sections suivantes:
- Pesage_light CAN_TM1

- Pesage_light CAN_TM2

¢ Le bit « Mode_Com_eNod_STB » autorise les sections suivantes:
- Pesage_Complet_STB_TM1
- Pesage_Complet_STB_TM2

- Pesage Com_STB

¢ Le bit « Mode_Com_eNod_STB_L » autorise les sections suivantes:
- Pesage_light STB_TM1

- Pesage_light_STB_TM2

30
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Deux écrans d’exploitation permettent de visualiser les deux pesages : TM1 TM2.

Exemple d’instance pour DFB Complet en Can automate

Thi 1

1

aModdT
: O—ModeCom ERR
Can_Clpen. SLAVE_ACTIV_1 ctive_Slave Het_Measurement
: 1—Can_Address Gross_hleasurement
Tare_Cmd Tare_Walue
Cancel_Tare_Cmd Stability

eModl.Response_Buffer
eMod1.Meazurement_Statu

eModl. Het_measurement

-eModd Fross_measurement:

Thi1_DDT—
W fbohl & o mp—

era_Cmd
FLO_Response_Buffer
FLO_heasurement...

Tare_ln_Fraogress

Ower_heasurement

FOO_Met_Measurement

FLO_tzross_Measurement

STH_PDO_MNet_h...
STH_FDO_Met_h...
STH_PDO_iFross ...
STH_PDO_Gross_...

Fail_Code
FOO_Command_B...

FLO_Calibration_...
STH_FDO_Calibra...
STH_PDO_Calibra...

=NodH_ST sNoddt ST
U rhehl & oy Mo dchd e mony
aos

—Fail_eModt - - - - . -
—eMod1.Command_Buffer
—eMod1.Calibration_Load_1-

Toutes les variables de la structure eNod1 correspondent aux variables construites de fagon

générique dans I'onglet <Objets d’E/S> de la vue de configuration de I'esclave Can.

L’Active_Slave est renseigné par la variable issue de la structure montée par le bus CAN. (Voir le

chapitre <configuration du bus CAN sous Unity>

Dans cette configuration, les pattes du DFB nommées STB_xx ne doivent pas étre renseignées. Ne

servent que pour |'utilisation du DFB en communication vers STB

La variable ModeCom est positionnée a 0 pour le mode de communication en CAN direct.

Ce DFB est relié au DFB de communication par la variable WorkMemory

DLF PESAGE SCAIME 1p0

31




Exemple d’instance pour DFB Light en Can automate

Thi 1L

1

eNod4T_light
- O—[ModeCam ERR
Can_Clpen SLAVE_ACTIV_1 ctive_Slawe Met_heasurement
: 1—|Can_Address zross_hdeasurement
Tare_Cmd Tare_Walue
Cancel_Tare_Cmd Stability
ero_Cmd Tare_In_Frogress

eModl . Response_Buffer
eModd. Measurement_Statu

aModl . Met_measurement

eModi . Gross_measurement:

Thi1_ DEBT—

FLO_Response_Buffer
FLO_Measurement...

FLO_Met_heasurement
FLO_tzross_heasurement
STEH_PDO_MNeat_h...

STH_FPDO_tross_Measurament

STE_PDO_tzross_Measurement_WD2

Cher_heasurement

FLO_Cammand_B...
STE_PDO_Met Measurement_wDz

eNoddt_ST

Fail_Code

eNodH ST

Qos

—F 2il_eMaod1
—eMNod1.Command_Buffer

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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Exemple d’instance pour DFB Complet en com derriere STB

Thid
G
1
AND

Lo - 1—[mMadeCom
State_10_1.0—{IN1 0QUT Aoctive_Slave
%M AT AS—A N2 32—|Can_Address

- Tare_Cmd

ILAT1can32_response
ILAOTAean32_statu

SILOTA ean32_met—
ILATYcan32 . net_ D2 —
ILATA can32_ & ross—
ILOTY can32_Gross_WiDZ—

Thi1_DDT—
i dehd &m0 ny—|

Cancel_Tare_Cmd

ero_Cmd
FLO_Response_B

FLO_hdeasurement...
FDO_Met_Measurement
FLO_tross_Measurement

STE_PDO_Net_hd
STE_PDO_Met_M

STB_PDO_Gross_...
STBH_PLDO_Gross_...

aModdT

ERR
Met Measurement
Grogs_hleasurement
Tare_‘falue
Stability
Tare_In_Progress
uffer
Ower_heasurement

Fail_Code
FOO_Command_B...

PLO_Calibration_...
STB_FDO_Calibra...
STBH_FDO_Calibra...

eNoddt 5T eNoddt 5T
liadchl emo ny rathd e mony
aos

—F ail_eModd
—ILOT1can32_Cmd -
—ILOTAcan32_Calibration
—ILO T can3d2_Calibration_WrDz

Les variables d’entrées sorties de ce DFB sont issues des variables récupérées par Advantys lors de la

construction de I'ilot STB.

L’Active_Slave est renseigné par une combinaison de variables correspondant a I'activité de I'l/O

scanning de la carte NOE et le retour de présence de I'esclave CAN derriere I'ilot STB.

La variable ModeCom est positionnée a 1 pour le mode de communication a travers un ilot STB.

Ce DFB est relié au DFB de communication par la variable WorkMemory

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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Exemple d’instance pour DFB

Light en com derriére STB

Thi1l

A 2

1 eHoddT_light

AN '
- 1—{[ModeCom ERR
State_I0_1.0—IN4 OUT fetive_Slave Met_heasurement
b7 153 INZ S2—|Can_Address Grosz_heasurement
: Tare_Cmd Tare_Walue
Cancel_Tare_Cmd Stability
: ero_Cmd Tare_ln_Prograss
ILOT1ean3Z_response—|PD0_Responze_Buffar
ILOT1can32_statu FOO_heasurement...  Ower_heasurement
: FLO_Met_heasurement

FLO_Gross_heasurement Fail_Code

ILOTA can3d2_met—

ILOTA can32_net W02 —
ILATA can32_ G rass—
ILOTA can32_Gross_WMD2—

TMA_DBT—

STH_FPDO_Met_M... FLOO_Cammand_B...
STEH_PDO_MWet_Measurement_WD2
STH_FPDO_ross_Measurement
STH_PLDO_%ross_heasurement_WWD2

eModdt_ST eModdt_ST

oos

—F ail_eMNad
—ILOT1can32_Cmd

DLF PESAGE SCAIME 1p0
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DFB de communication pour bus Can automate M340

Com CAN 240

CanFothCTL
—|F esetStatistics Faill— :
: WantedArraySizef—WantedAraySize
TR#S000ms—]|Timeout Lostheszagesf— :
: Statistics—

W tkhd e mone—/iro debd e many WMrotkhdeman—

La variable tableau WorkMemory est le lien entre ce bloc et le DFB eNod4T utilisé en Com CAN

La variable WantedArraySize permet de dimensionner la longueur du tableau WorkMemory. Au 1%
scan automate cette variable contient la valeur qui doit étre définie dans la longueur du tableau.

Pour utiliser les possibilités de diagnostic de communication de ce bloc, se référer a la
documentation DPL

DFB de communication pour I/0 scanning vers ilot STB

ASRTFBridgeCTL

: :l FezetStatistics Failf— :
Inputtrea—inputtirea WantedAraySize|—Wante dAraySize
: Losthd eszagesf— :
T#Z000ms—|Timeout Statistics— :
: Outputtreaf—DOutputirea

Waddhdemeon—foddd e mony s dehd e ooy —

La variable tableau WorkMemory est le lien entre ce bloc et le DFB eNod4T utilisé en Com STB

La variable WantedArraySize permet de dimensionner la longueur du tableau WorkMemory. Au 1%
scan automate cette variable contient la valeur qui doit étre définie dans la longueur du tableau.

La variable InputArea correspond aux 4 mots d’entrées définis dans le scanning d’l/O (voir ligne 2 §
configuration carte NOE)

La variable OutputArea correspond aux 5 mots de sorties définis dans le scanning d’l/O (voir lighe 2 §
configuration carte NOE)

Pour utiliser les possibilités de diagnostic de communication de ce bloc, se référer a la
documentation DPL
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Utilisation du composant sous IHM VijéoDesigner

Le principe de cette application est de récupérer la ou les structures Enod crées sous Unity pour les exploiter sous
VijéoDesigner.
Pour créer votre application sous VijéoDesigner,
- il faut déclarer votre lien de communication par la création d’'un pilote (ex ModbusTCPIP01) et d'un
équipement (ex EquipementModbus01 [192.168.25.25]).
- Déclarer le fichier Unity contenant I'applicatif automate sous <Variables\Variables de lien>, en
sélectionnant le type de fichier en liaison (.STU)
- Sur sélection, le lien entre le fichier automate et VijéoDesigner s’effectue. Cela prend un peu de temps.
- Un écran s’affiche avec tout le contenu des variables de I'automate du projet Unity.
- Vous pouvez alors sélectionner les variables (structure) correspondant aux Enod a exploiter, cocher la
boite de dialogue <variable qui conservent le méme nom> et cliquer sur Ajouter pour les inclure au
dictionnaire du projet VijéoDesigner.

Nota : Le systeme VijéoDesigner doit étre installé sous la méme machine que Unity.

Construction des vues

Import dans la bibliotheque :
Dans la fenétre Bibliotheque, cliquer sur Dossier, et sur la racine par clic droit importer le fichier <PesageScaime.ztc>

Import des objets de la bibliothéque :
Dans un écran de base de votre application, faire glisser de la bibliotheque I'afficheur de pesage.

Sous <fenétre Popup> définir un nouveau groupe de fenétre (ex Fenétrel) de taille 300x400
Créer un nouvel écran et faire glisser de la bibliotheque (Pesage) la FacePlate 1
Recommencer 'opération avec les 3 autres faceplates dans 3 autres écrans

Sous fenétre Popup définir un nouveau groupe de fenétre (ex Fenétre2) de taille 100x120.
Dans ce groupe de fenétre popup, activer <le verrouillage de I'écran de base>

Créer trois nouveaux écrans et faire glisser de la bibliothéque la SousVuel, SousVue2 et SousVue3

Variable :
L’ensemble des vues d’affichages pour un Enod ont été importées dans le projet. Dans le dictionnaire de variable, la structure
eNod4t_ST et Titrel ont été importés.

Il faut maintenant affecter le vrai nom de variable a cette structure d'import. Pour cela, il faut détruire, si elle existe, la variable
de nom final dans le dictionnaire. Ensuite il faut renommer la variable d'import eNod4t_ST par le nom de variable finale. Les
vues de pesage sont affectées avec cette nouvelle variable. Pour affecter 'adressage de cette variable, il faut la détruire de
nouveau, et la réimporter a partir de <Nouvelles variables a partir de I'’équipement> en conservant le méme nom.

Une autre variable a été importée par la bibliothéque ; Titrel. Cette variable sert a afficher un nom dans chacune des vues de
I'objet. La renommer sous un autre nom et lui affecter une valeur initiale correspondant a votre titre de dénomination.

Pour le chainage des vues, il faut les modifier par rapport a votre appellation de fenétre. (4 onglets supérieurs de chaque vue +
appel de <portée>, <échelon> et <Réglage zéro> dans la vue de configuration)

Pour I'affichage de I'unité et du nombre de décimale, il faut rentrer dans chaque afficheur et les affecter.

Pour créer un nouvel afficheur de pesage, procéder de la méme fagon dans des fenétres différentes.
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Description des vues :

Afficheur de synoptique :

Nom de I'objet Indication de

stabilité

Valeur de la
mesure NET

Indication de
dépassement
de portée

Indication
d’instabilité

Encadrement
jaune : mode
d’état simulé

Pictogramme
d’état manuel

Pictogramme d’état
Hors service

Face Plate 1, Conduite :

4 touches de
changement de vue

()

Touches
Auto /Manu

Pictogramme état
Taré

Affichage tare

Image des entrées

Image des sorties

Y (Y (Y[ ()

Touche de
sortie de vue

Saisie valeur
en manuel

Affichage
mesures

Touche de
Tarage

Touche de
RAZ Tare
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Face Plate 2, Réglage :

DFB COMPLET

Bouton de mise a zéro des
mesures de I'appareil avec
confirmation

ConFirmation

Bouton de
démarrage de la
séquence
d’talonnage

Bouton de

Afficheur indiquant I'état
de la séquence
d’étalonnage en cours

validation des
phases d’étalonnage

Zone de saisie de la
Bouton d’annulation de la valeur de référence
séquence étalon

Nota : les valeurs de réglage de I'’échelon sont définis par le constructeur (1, 2, 5, 10, 20, 50, 100) (réglage par ascenseur)

DFB SIMPLE

I ConFiguration
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Face Plate 3, Fonctions:

| Hors Serwvice
Bouton de mise EN /

HORS service |

i'-l'lurﬂe 5ir|u|-aiiur|

Bouton de mise en

simulation

Zone de saisie en mode

—

simulation

A\

Zone de saisie correction

pour densité

Saisies des seuils
d’alarme sur la

)

Visualisation des
d’alarmes actives

mesure NET

Face Plate 4, systéeme:

CEampanent LEL_Weight

Schnenler

infarmations
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Indications systeme de
I"appareil

Boutons de changement
de langue
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Fenétre d’état:

Appareil en état OK Adresse sur le bus CAN Esclave sur le BUS en défaut

Poids en dehors de la
portée

Appareil taré

Erreur en cours Afficheur de message

Navigation dans les fenétres:

Apres avoir posé vos vue dans les différentes fenétres, il faut réaffecter les chainages entre ces vues suivant les appels ci-
dessous :

Appel Face Plate 1 Appel Face Plate 2 Appel Face Plate 3 Appel Face Plate 4

Appel Sous Vue 3

Appel Sous Vue 1

Appel Face Plate 1

DLF PESAGE SCAIME 1p0

Appel Sous Vue 2
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Pour tous vos appels de popup, définir la méme position d’affichage pour que les vue se superposent :

Paramétres du commutateur x|

General |Cnu|eur | Etiquette | visibilité | Fonctions avancées |

Mode ¢ Commutatewr O Commutateur & lampe Cakégorie IPrimitive ﬂ
Marm I Commutakeur0? sede [T :

. © 000000 M
Etat ﬂl 15| [Haut] L :
Woyant ISami-;':r'ez LnE expresson conditionne, @2 ™ Inversion sur Appui

A I'appui |Durant I'appui I &u reldchement I

Opération IPopup

=

x| 23]

IOuwir le popup j

\ &+ Mo de ['Scran

' ID écran (expression)

Fermer le popup <Popup acku

T—M0003: Ecrand 7|

rEmplacement
£+ 4 la position " Centré
—
200 %]
v o %)
Appliquer Ajouter = I 4| | ﬂ

[al'4 I Cancel Help
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