SUALEN

A"
o 'INSTRUMENTOS

Alfa Instrumentos Eletronicos S.A.

Manual de Comandos - Transmissor
Automatico de Pesagem mod.2711

Ultima alterac&o NUmero do documento
20/04/2021 0078-MN-00

Este documento contém todos os comandos fieldbus disponiveis para o Transmissor de Pesagem 2711.



SLER
B [ 011 (oo [N ot o F PRSP PP PPRURTPRPNY 2
2 Modelo do Programador .............coeeiiiiiiiiiee e 2
2.1 Descricdo do TransSmiSSOr 2711 ........uuvieieeiiiiiiiiiee e eeiieeee e 2
2.2 Frame de comandos PGM IN / OUT .......cccocoeriiiiicniiniee e 2
2.3 Estrutura do Frame PGM ........ccccoviiiiiiiiiic e 2
2.4 Comandos Ciclicos € ACICHICOS ........cocvvereriiriiiiieiie e 2
2.5 CCMDs — Sequencia de ENVIO ........ccccueeeriieeiiieeeiiiieeeniieeesieee s 3
2.6 ACMDS — Sequencia d€ ENVIO.........cuuuieieeiiiiiiiiiee e siieeee e 3
2.7 Falha Segura e Seguranga Aumentada............cccceeeeriviieeeeennniiinens 3
3 DAta REIAY ... 4
3.1 Sobre o Data Relay.........ccccoeiuiiiiiiiieiiiee e 4
3.2 EStrutura INterNa .......cccooviiiiiiiiiiiiiiccci e 4
3.3 Portas FIeldbUS ........coooiiiiiiiiicce e 4
3.4 PO MAPPET ...ciiiiiieiiiiiiie e 4
3.5  ENdpoints PGM € FIXED........cccceiiiiiiiiiiiieiiicecice e 4
3.6 Frame PGM ... 4
3.7 Frame FIXED...

3.8 Shared Memory ...

3.9 CCMDLIST.ccooniiiiiieine

3.10 Modelo do Programador....

3.11  Grupo de comandos Data Relay

3.11.1 Leitura e escrita da Shared Memory.........ccccccveeviiieiniiceniineens 5
3.11.2 Leitura e configuracéo dos frames estendidos Fixed e PGM .....5
3.11.3 Leitura e configuragdo das Lista 0 e 1 de CCMDs na Shared
MEIMOIY oo 7
A ATBIMES ..o 8
4.1 SOBre AIGIMES .....oiiiiiiieiiiie e 8
4.2 Detecgdo de Novos Alarmes

4.3 Painéis Sinopticos e Grupos de Alarmes...

4.4 Alarmes de USUAro.........cccceevvereeennnenn.

4.5 Grupo de comandos Alarmes..

4.5.1 Leitura dos sensores de corrente e tensédo de excitagédo da célula
(o LI or- (o - PP PP PP UOPRN 8
4.5.2 Leitura e configuragcdo do alarme de corrente de consumo das
CAIUIAS U CANGA......eeiiiuriieiiiiie ittt 9
4.5.3 Leitura dos bits de alarmes Criticos e de Sistema........................ 9
4.5.4 Leitura dos bits de alarme de USUARIO ..........cccooovviurunennnnnn. 10
5 LeItUra 08 PESO...c..eiiiieiiiie ettt 11
5.1 Sobre a Leitura de PeSO.........ccccuriiieriiiiieieeesee e 11
5.2 Leitura de Peso Liquido em floating point: Comando default........ 11
5.3 Laténcia e Taxa de Leitura..........ccceeivviiiiiiieiiniiie e 11
5.4 BitS 08 STAtUS......coiiiiiiiiiiieiiee e 11
5.5  Pico MAXimo € MiNIMO......ccoouiiiiiiiieiiiiee e 11
5.6 Desvio Padrdo RMS e Figura de RUidO...........ccceveiiiieiiiiiiennen. 11
5.7 Grupo de comandos de Leitura de PeSO0 ...........cccuveveeeeiniiiinenennn. 11
5.7.1 Leitura de Peso Liquido & Status..........ccocueeeriieeiiiiieeenieee e 11
5.7.2 Leitura de Peso Bruto € Status...........ccceevvreveeiieiiicnineeiieenene 12
5.7.3 Leitura de Peso Bruto “em uso” durante calibracéo................... 12
5.7.4  Leitura de Pico MAXIiMO € StatusS...........cceeeivieeiiniiiciieeenieeeee
5.7.5 Leitura de Pico Minimo e Status.................

5.7.6 Leitura do Desvio Padrdo RMS (STD DEV)

Manual de Comandos - Transmissor Automatico de Pesagem

mod.2711
5.7.7 Leitura Figura de RUido RMS..........cccccoiiiiiiiiiiieeiiee e 14
6 GrupO ESPECIA.....ciiiiiiiiiiiiiie e 14
6.1 Sobre o0 Grupo ESpecial.........ccccuveiiiiiiiiiiiiiieiie e 14
6.2 Falha segura com detecgdo de RESET e controle de startup ...... 14
6.3 Configuragao de reldgio e leitura de versao de firmware.............. 15
6.4 Grupo de comandos ESPECIAIS .........ccccuerrriiieiiiieeiiiie e 15
B.4.1  NOP ..ottt 15
6.4.2  GaADANO......oiiiiiiiiiiie e 15
6.4.3 Comando clear do bit RST........ccccoviiiiiniiiiiiiiccee 16
6.4.4 Leitura e configuragdo do rel6gio de tempo real..........ccccccueee.. 16
6.4.5 Leitura nimero de série, versao firmware e modelo do hardware .
................................................................................................. 16
T CaliDraGao ... 17
7.1 Sobre 0 grupo CalibraGao ..........ccccuveeriiiiiiiiiieiiiie e 17
7.2 Calibrag8io EXAta ........ccovvuviiiiiiiiiiiiieii e 17
7.3 Bloqueio de Calibragao............cccoeviiiiiiiiiiiieiie 17
7.4 Backups de Calibragaio ..........ccceevrieieeiiiiieiiiiieiiie e 17
7.5 Grupo de comandos Calibragao...........ccceevveeeiiiieeniieeeriee e 17
7.5.1 Cancelar Calibragdo em Progresso...........cccoeevveerniirerieeennnneen 17
7.5.2 Leitura e configuragdo dos parametros de calibragcdo pendentes 8
................................................................................................. 1
7.5.3 Leitura dos parametros de calibragdo “EM USO” ...................... 18
7.5.4 Leitura de NF e TIMESTAMP de Calibragédo pendente ............. 19
7.5.5 Leitura de NF e TIMESTAMP de Calibragdo “EM USO"............ 20
7.5.6 Comando de ajuste de calibracdo SEM_PESO..............ccccuveeen. 20
7.5.7 Comando de ajuste de calibracdo COM_PESO..........cc.ccccuveeen. 21
8 Configuracdo do canal de PeSagemM........cceevueieiiiiieaiiiee e 21
8.1 Sobre o grupo de configuragdo do canal de pesagem ................. 21
8.2 Controle e configuragao de ADC...........cceeiuiieiiiiieeniiee e 21
8.3 Normalizacao: calibragdo via Golden Standard..............cccceeeeennn. 21
8.4 Configuragao de parametros de Pesagem..........cccccceeevvivveeennenn. 21
8.5 Parametros de Andlise RMS.........ccccooiiiiiiiiiiiiii e 22
8.6 Comandos de Zera € Tara.......ccoceerreerrieneeneienresree e 22
8.7 Grupo de comandos de configuragao do canal de pesagem........ 22
8.7.1 Comando de Tara e Tara Editavel ............cccooeviiiiiiiinicieee 22
8.7.2 Leitura e configuracdo do limiar de PMOV .........ccccccoevivieinnnen. 23
8.7.3 Leitura e configuracdo do limiar de MOV ..........cccccoeivinicinnneen. 24
8.7.4 Leitura e configuragdo de Filtro/Zero/Tara
8.7.5 Comando de Zero...........
8.7.6 Comando de Reset Pico.

9 Histodrico de alteragdes .........

10

Contato.......ccceeeeeeveiiinnnnnns

0077-MN-00



—y
/A
d INSTRUMENTOS

1 Introducéo
Este documento descreve detalhadamente o0s comandos
disponiveis no Transmissor de Pesagem 2711.

2 Modelo do Programador

Este capitulo descreve o Transmissor 2711 do ponto de vista do
sistema de controle. O entendimento das informagdes presentes neste
capitulo é essencial para a compreenséo dos processos de comunicagéo
e configuragdo dos canais de Fieldbus do Transmissor de Pesagem
2711. Programadores e Engenheiros de Automacdo devem ler este
capitulo para adquirir familiaridade com a manipulagdo dos frames de
dados IN/OUT, que sdo a base de comunicac¢@o do 2711 com o sistema
de automacgao.

2.1 Descrigdo do Transmissor 2711

O Transmissor de Pesagem 2711 é um sistema de
instrumentacdo industrial especializado no processamento de sinais de
células de carga e comunicagdo com equipamentos de controle e
automacao, para a implementacgdo de sistemas de pesagem industrial. O
modelo de utilizagdo do Transmissor de Pesagem 2711 é de estender as
capacidades de sistemas de controle e automacdo, fornecendo
funcionalidades de processamento de sinais de pesagem, filtros
dedicados e ferramentas de andlise a PLCs, computadores de processo
e sistemas supervisorios. Dentro deste modelo, o equipamento de
controle envia comandos pelo fieldbus para o 2711, que executa em
tempo real uma gama completa de fungdes de pesagem e
processamento digital de sinais, entregando informagdes de processo ao
sistema de controle. O Transmissor 2711 pode ser utilizado em varias
arquiteturas de controle industrial, dependendo do modelo de automacéo
utilizado.

Em sistemas SCADA tradicionais, o Transmissor desempenha a
funcéo de equipamento de aquisicao de dados especializado, integrando
sinais de pesagem a PLCs de controle, via redes fieldbus, que por sua
vez integram dados de varios processos e alimentam sistemas de
superviséo de alto nivel.

Em sistemas de controle distribuido, o 2711 é uma pega
fundamental da arquitetura, utilizando sua capacidade de conexao
simulténea a 2 fieldbuses, formando uma célula de automacgao local com
um PLC dedicado, via barramento Modbus-RTU, enquanto comunica-se
via um barramento fieldbus de controle da fabrica diretamente com
sistemas supervisorios. Esta topologia permite a implementacdo de
maquinas especiais de alta velocidade, processos de dosagem e envase
que podem utilizar um pequeno PLC dedicado, enquanto que a conexao
ao sistema supervisorio é realizada pela outra porta fieldbus do 2711. A
grande vantagem desta arquitetura € que o PLC de processo obtém os
dados de pesagem com baixa laténcia, o que é fundamental para
processos de alto fluxo, enquanto que permite ao sistema supervisorio o
acesso total aos dados de processo do PLC local e de alarmes sindpticos
do 2711.

Em sistemas de alta disponibilidade, o 2711 pode desempenhar
como célula redundante, utilizando suas duas portas de fieldbus para
disponibilizar dados de processo em redes independentes, alimentando
sistemas de supervisdao cruzada. Sua facilidade de implementacdo de
alarmes sindpticos permite que estratégias de detecgao de falhas e falha
segura sejam utilizadas, e sua capacidade de substituicdo sem
necessidade de recalibragdo reduz tempos de parada de processo.

2.2 Frame de comandos PGM IN / OUT
O Transmissor de Pesagem 2711 emprega uma interface de
dados similar & interface de dados de um scanner de PLCs. Nessa
interface, denominada Frame de IN/OUT, ha duas regifes de memoria: a
area IN e a area OUT.

A cada transagdo com o PLC, o Transmissor 2711 troca um
frame IN e um frame OUT simultaneamente, isto é, a comunicacdo é
sempre full-duplex. O frame de comandos PGM do 2711 é simétrico, tem
sempre 8 words para a area IN e 8 words para a area OUT e permite o
trafego de comandos de escrita (da area OUT, PLC => 2711) e de leitura
(na &rea IN, 2711 => PLC) simultaneamente. O design do frame IN/OUT
permite 0 uso maximo da taxa de dados da conexdo, e permite que
comandos de escrita e leitura sejam tratados de forma independente,
sem interferéncia de dados entre areas IN e OUT. Ao utilizar esta
arquitetura simétrica, o 2711 torna possivel a leitura continua de dados
de pesagem e sensores, engquanto que comandos de automagéo, como
Zero, Tara, sejam enviados ao Transmissor, sem a interrupgdo na taxa
de leitura de pesagem, uma caracteristica importante para aplicagbes de
dosagem de alta preciséo e repetibilidade.
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2.3 Estruturado Frame PGM
O Frame PGM esta descrito na Tabela 1. Cada area (IN/OUT) é
composta por 8 words, organizadas em 2 partes: um header e uma area
de dados.

O header é composto pelas 2 primeiras words, e contém

informagdes sobre os comandos de leitura (CCMDs) e escrita (ACMDSs).

Area IN
ASTAT | ACMD | CSTAT | CCMD
DW1
DW2
DW3
Area OUT
TRG | ACMD | XTD ccmD | CCMD
DW1
DW2
DW3

[ ]| Dados de Leitura Dados de escrita
Tabela 1 — Frame PGM IN/OUT

A éarea de dados (payload) é formada pelas 6 Ultimas words,
organizadas em 3 DWORDs (doublewords de 32 bits). A area de dados é
utilizada pelos comandos de escrita/leitura como area de parametros e
de retorno de informacdes. Dependendo do comando, as 3 DWORDs
podem ser organizadas como bytes, words ou dwords, de acordo com a
informac&o representada no payload.

O Frame PGM é sempre utilizado em full-duplex, isto é, ha
campos dedicados tanto para comandos de escrita como para comandos
de leitura em ambas as areas IN/OUT. Na Figura 1 pode-se ver uma
representacdo do Frame PGM, com as areas dedicadas a escrita e a
leitura identificadas. A estrutura do frame permite que o master (PLC)
especifique o comando de leitura (CCMD) na area OUT (OUT.WO0), e
receba os dados de leitura usando a é&rea IN (IN.WO+IN.
DW1+IN.DW2+IN.DW3). Simultaneamente, o PLC especifica comandos
de escrita (ACMD) utilizando a area ouT
(OUT.W1+OUT.DW1+OUT.DW2+OUT.DW3), e obtém o status da
execucdo na word IN.W1.

Essa arquitetura simples traz beneficios importantes para a
aplicacdo de automacéo:

. Leitura e escrita simultineas e independentes: facilitam
implementacdo de algoritmos de controle com leitura continua
de peso;

e Uso maximo da banda de comunicagdo full-duplex: permite
ciclos mais rapidos de processo, importante em maquinas
automaticas de alta velocidade;

e Frame de tamanho fixo: permite taxas constantes de leitura,
importante em processos de dosagem de alta precisdo ou de
alto fluxo;

. Integracao total com o modelo de programagao IN/OUT comum
a todos os PLCs;

®  Flexibilidade de mapeamento de dados: reduz o uso de
memoria do scanner, importante em redes com elevado
ndmero de endpoints;

. Facilidade de programacgdo: o mapeamento simples permite
rapida integragdo ao processo;

e Menor atraso de atualizacédo de dados;

. Modelo de programagédo idéntico, independente do tipo de
fieldbus utlizado (EtherNet™, DeviceNet™ Modubus-RTU,
PROFINET IO ou PROFIBUS DP).

Com o Frame PGM, o programador pode acessar todas as
varidveis e parametros disponiveis no Transmissor 2711, utilizando os
comandos CCMD e ACMD descritos neste manual.

Comandos Ciclicos e Aciclicos

Os comandos de leitura sdo denominados Comandos Ciclicos
(CCMD) e os comandos de escrita sdo denominados Comandos
Aciclicos (ACMD).

Comandos ciclicos sé@o processados a cada ciclo de maquina, e
os dados de leitura s&o atualizados continuamente. O ciclo interno de
atualizac@o de dados de leitura para a porta de fieldbus é de cerca de
2,5ms. O tempo total de ciclo incluindo o trafego de dados pelo fieldbus
depende da laténcia de leitura e ciclo de bus do scanner utilizado.

2.4
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Os comandos aciclicos sdo executados uma Unica vez por
solicitagdo, com ativacéo controlada pelo master. Comandos ACMDs séo
bloqueantes, ou seja, o sistema executa somente um comando de escrita
por vez, e fica indisponivel para novos comandos de escrita durante a
execucao do comando solicitado. O controle de fluxo é realizado por um
protocolo de sinalizagdo composto por flags de status presentes no byte
menos significativo de IN.W1, denominado ASTAT.

25 CCMDs - Sequencia de envio

CCMDs sdo comandos de leitura continua, com dados
atualizados em tempo real a cada ciclo de méaquina. Para realizar uma
leitura continua deve-se especificar o CCMD somente uma vez, e manter
os dados de {CCMD, XTD_CCMD} fixos, pelo tempo desejado para a
leitura continua.

Comandos de leitura s&o definidos utilizando-se 2 campos do
frame OUT: CCMD e XTD_ CCMD. Deve-se enviar o cédigo do comando
CCMD no campo OUT.CCMD, e o codigo estendido no campo
OUT.XTD_CCMD, formando a word WO do frame PGM OUT.

Os c6digos de XTD_CCMD estdo detalhados na descrigdo de
referéncia de cada comando CCMD.

Uma vez reconhecido o comando {CCMD, XTD_CCMD}, o
sistema copia o c6digo do CCMD para o campo IN.CCMD, juntamente
com os dados de leitura, dispostos em IN.DW1, IN.DW2 e IN.DW3
(payload), de acordo com o mapeamento de dados do comando em
questdo. Para comandos em que o campo XTD_CCMD for diferente de
zero, isto €, quando XTD_CCMD especificar um subcomando de leitura,
0 campo OUT.XTD_CCMD seréa copiado no payload, para verificagédo de
sele¢do correta.

O PLC deve realizar a verificagdo de loopback do cédigo do
comando, para validar a leitura, e entdo ler os dados dos campos do
payload. Caso o CCMD néo seja reconhecido, ou caso seja ilegal, o bit
de erro INV_CCMD ¢ ativado no campo IN.CSTAT. Os flags de CSTAT
estdo descritos a seguir.

bit# | Nome do flag Descricao
0 N&o usado
1 INV_CCMD 23 i‘I:é;I comando CCMD néo foi reconhecido ou foi considerado invalido
2 RST izt;gigﬁigégg boot, e deve ser desacionado via comando
3 ALM hé& alarmes novos, ainda néo lidos
4 AN Alarmes de Notificagédo
5 AU Alarmes de Usuario
6 AS Alarmes de Sistema
7 AC Alarmes Criticos
Tabela 2 — Bits de CSTAT
2.6 ACMDs — Sequencia de envio

ACMDs sédo comandos transientes, ou seja, executados somente
uma vez. O sistema implementa um protocolo simples de sincronismo,
que compreende 4 tipos de sinalizagdo: o controle de fluxo, o disparo de
execucao, a sinalizagdo de execucdo e a sinalizacdo de erros. O
protocolo utiliza os flags de status de ACMD, no campo IN.ASTAT,
descrito a seguir.

bit # Nome do flag Descrigao

Bit de controle de fluxo. Sinaliza que o Transmissor 2711 esta
pronto para receber um novo comando de escrita. Durante a

0 RDY execugdo de um comando ACMD o bit RDY fica em ‘0’,
retornando a ‘1’ ao término da execugéo. Caso RDY =‘0’, o
transmissor esta ocupado, e comandos ACMD enviados
enquanto este bit sinalizar ocupado serdo ignorados
Bit de status de execugdo. Caso INV = ‘1", o ultimo comando
ACMD foi invalido. Os detalhes do erro podem ser obtidos dos

1 INV bits 2 a 5, que sinalizam situagdes de erro especificas
dependendo do comando. Veja a descricéo dos bits ASTAT[5..2]
na descri¢do detalhada de cada comando ACMD

2 ERR

3 ERR Os bits 2, 3, 4 e 5 s&o especificos para a sinalizagdo de erros de

4 ERR cada ACMD

5 ERR

6 EX Sinaliza execucéo do comando, ao mudar de estado

7 DESC Comando Descartado. Quando DESC = ‘1" e RDY = ‘0’
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Tabela 3 - Bits de ASTAT

O controle de fluxo informa ao PLC quando o 2711 esta
disponivel ou ocupado para receber comandos de leitura, utilizando o bit
ASTAT.RDY. Quando este bit estiver em ‘1’, o 2711 estéd pronto para
receber novos comandos de escrita. Quando este bit estiver em ‘0’ o
2711 esté ocupado, e comandos de escrita serdo ignorados. O PLC deve
sempre observar o bit ASTAT.RDY antes de enviar um ACMD.

O disparo de execucao é realizado pelo PLC para liberar o frame
para execugdo. O campo OUT.TRG é utilizado para o byte de trigger. O
PLC deve montar o frame de saida, com todos os campos especificados
no comando ACMD desejado, e deve alterar o valor de OUT.TRG como a
Ultima etapa de escrita no frame OUT. O Transmissor dara inicio ao
processamento do comando ACMD quando o byte OUT.TRG mudar de
valor. O valor 0x00 (zero) é tratado de forma especial. O sistema ignora
transicdes (valor => 0x00) e (0x00 => valor), como medida de seguranga
aumentada. Desta forma, € necessario que ocorra uma falha dupla para
gue um comando de escrita seja executado acidentalmente se o campo
OUT.TRG estiver em zero.

Assim que o sistema identifica o ACMD, o cédigo do ACMD é
copiado para o campo IN.ACMD, e bits de status de ACMD sao
atualizados constantemente no campo IN.ASTAT. O flag EX, em
ASTATI[6] implementa a sinalizagdo de execugdo, indicando quando o
comando ACMD terminou sua execug¢do. O PLC deve monitorar o bit
ASTAT.EX e identificar uma mudanca de estado. O estado do bit ("0’ ou
‘1’) ndo tem significado, mas somente a alteragéo de estado (‘0’ =>‘1’) ou
(‘1" =>"'0’). O Transmissor 2711 muda EX de estado e ativa RDY (= ‘1’),
para indicar prontiddo para o préximo comando.

Apos detectar a execugdo do comando, o PLC deve observar o
bit ASTAT.INV. Caso ASTAT.INV seja ‘1’, bits de sinalizagcdo de erros
especificos sdo ativados em ASTAT[5...2]. O significado de cada bit
depende do comando em questéo, e esta detalhado em cada descricédo
de comando neste manual. O PLC deve observar os erros possiveis e
implementar légica de tratamento de erros.

2.7 Falha Segura e Seguranca Aumentada

O Transmissor de Pesagem 2711 disponibiliza ao usuério
diversas ferramentas de monitoragéo de status para garantir falha segura
e seguranga aumentada. Partindo do principio de que o Transmissor
deve desempenhar o papel de extensdo do PLC na automagdo da
pesagem, garantir que o sistema esteja preparado para falhas se torna
tdo importante quanto a qualidade da pesagem que o mesmo apresenta.

O conceito de falha segura pode ser definido como sendo a
capacidade de um sistema automatico de tratar possiveis falhas que
ocorrerem sem necessidade de intervencéo direta de um operador para
garantir a seguranca do processo. Assim, falhas como erros de
programacéao do PLC (o que levaria a um uso incorreto dos comandos do
Transmissor 2711, por exemplo), defeitos em periféricos do sistema
(células de carga) sdo detectados e tratados pelo Transmissor sem
parada ou travamento do sistema automatico.

Com o intuito de garantir a falha segura, o Transmissor 2711
dispde de diversas funcdes dedicadas para tal mérito. O hardware possui
sensores para medir a corrente das células de carga conectadas ao
Transmissor. O firmware possui alarmes criticos e de sistema, que séo
acionados caso esses parametros medidos estejam fora dos maximos
especificados em fabrica, alarmes estes que ficam disponiveis ao usuario
via Fieldbus ou via AlfawebMonitor. Além desses alarmes criticos (ndo
configuraveis), existem alarmes de usuério configuraveis via Fieldbus ou
AlfaWebMonitor, para serem acionados quando sairem de certa faixa de
valores parametrizaveis. Assim, torna-se possivel, por exemplo:

. Detectar problemas em células de carga, a partir da corrente
que estiver fluindo pelas mesmas. Para isso, pode-se
configurar o alarme de corrente de células para ser acionado
caso o valor de corrente de células sair daquele observado
como normal para a operagéo do sistema;

Outro exemplo de implementagéo de falha segura do sistema
pode ser encontrado na forma de operagdo do canal de pesagem. O
Transmissor 2711 dispbe de um canal, que foi programado com falha
segura para casos como sobrecorrente e subtensdo no mesmo, casos
nos quais o canal se reinicia repetidamente, esperando que a condi¢&o
de falha cesse. A resposta do sistema a um curto-circuito entre a
excitacdo positiva e a excitacdo negativa das células ndo causa danos ao
circuito interno, pois a fonte de excitacdo € desligada no evento de
sobrecorrente, e desta forma a falha ndo se transforma em um acidente.

Além de falha segura, o Transmissor também oferece recursos
de seguranga aumentada. Sao exemplos desse tipo de recurso: chave de
calibracéo, necessidade de confirmagéo de alteracdo de endereco/baud
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rate da porta Fieldbus, entre outros. Esses recursos foram desenvolvidos
com o intuito de evitar uma alteragdo de valores e estados internos do
Transmissor de forma inadvertida, aumentando a seguran¢a da operacao
com o mesmo. Outro exemplo é a chave de calibragdo: o usuario precisa
desbloquear o sistema para ser calibrado, sendo que o mesmo ignora
qualguer comando de calibragéo caso contrario.

O objetivo desses recursos apresentados €, em suma, garantir
que o Transmissor trabalhe confiavelmente tanto em condigbes ideais
guanto nas mais desfavoraveis, sendo essas Ultimas as mais comuns
encontradas em chdo de fabrica. Com essas ferramentas, é possivel
evitar falhas catastroficas do sistema em campo e obter informagdes
essenciais da forma de operacdo do sistema, garantindo que qualquer
providéncia de prevengdo/manutencdo seja tomada rapidamente,
reduzindo tempos de parada em campo.

Nesse contexto de seguranca operacional, o Transmissor 2711
estende as capacidades do PLC para tratar e garantir a seguranca de
processos criticos. E facultado ao implementador o uso dos comandos de
sensoriamento disponiveis no Transmissor 2711 para atingir os niveis de
protecéo a falhas demandados pelo grau de criticidade dos processos em
questdo. Também é importante notar que as capacidades latentes de
operacao relacionadas a seguranga e deteccdo de falhas ndo causam
impactos na operagdo normal de leitura de peso, e ndo requerem
qualquer acéo do implementador nos casos em que ndo sdo necessarias,
preservando a simplicidade de interface do sistema.

3 Data Relay

3.1 Sobre o Data Relay

O Transmissor 2711 conta com um sistema avancado de
comunicacdo de dados chamado Data Relay, que permite a conexao
simultédnea a varios canais fieldbus.

O Data Relay implementa mdltiplos canais de alta velocidade,
controlando transagfes fieldbus simultaneas entre PLCs e sistemas
supervisoérios conectados ao ndcleo de pesagem do Transmissor 2711,
operando a taxas de comunicagdo independentes e protocolos fieldbus
diferentes.

Essa capacidade de interagdo com multiplos barramentos torna o
Transmissor 2711 mais flexivel, auxiliando na integragdo de maquinas de
pesagem a diferentes topologias de rede de chao-de-fabrica.

A arquitetura do Data Relay permite que controladores de
fieldbus (PLCs, IHMs e Supervisoérios) acessem os dados internos do
nacleo de pesagem do 2711, utilizando os comandos CCMDs de leitura
descritos neste manual. Além disso, o Data Relay também permite que
esses controladores troquem dados de processo entre si, utilizando o
2711 como hub de informag6es entre os barramentos.

3.2 Estrutura Interna
O DataRelay tem a seguinte estrutura interna:

Port Main
e Y
IN IN

Port Mapper

endp PGM 2711 core
'SR SR

N | X1

N v N -

shared memory
,,,,,,,,, cmds de leitura

—— — — cmds de configuracdo
~—————-— mapeamento na shared memory
transferéncia (conexdo)
Figura 1 — Viséo estrutural interna do sistema Data Relay
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Os blocos internos do subsistema Data Relay s@o responsaveis
pelo controle das conexdes fieldbus. Cada bloco funcional é explicado a
seguir, e depois é discutido o0 modelo do programador.

3.3 Portas Fieldbus

Em cada Transmissor 2711 ha 2 portas fieldbus, sendo uma
porta principal (Port Main) e uma porta auxiliar (Port Aux). A Port Main
pode ser uma porta EtherNet™, DeviceNet™, PROFIBUS DP,
PROFINET IO ou Modbus RTU, dependendo do modelo do Transmissor
(2711-E, 2711-D, 2711-P, 2711-T ou 2711-M). A Port Aux é sempre uma
porta Modbus RTU sobre RS-485. O usuario pode configurar os
parametros de protocolo das portas via AlfawebMonitor.

3.4 Port Mapper

O Port Mapper € responsavel por conectar as portas aos
endpoints, estabelecendo a relacdo do tipo de frames da conexado
(PGMI/FIXED). O Port Mapper detecta os pacotes de transacéo fieldbus e
realiza a transferéncia dos dados das areas IN/OUT entre a porta e seu
respectivo endpoint, garantindo double buffering e garantindo
sincronismo entre pacotes. O trafego de cada conexdo ocorre em
paralelo, sem interferéncia de performance entre os pacotes de conexdes
diferentes.

35 Endpoints PGM e FIXED

Para cada conexdo fieldbus ativa ha& um endpoint
correspondente, responsavel pelo processamento de comandos e
formatacdo de dados de leitura requisitados pelo PLC nas areas de
mapeamento IN e OUT dos frames fieldbus. Os frames IN e OUT de
cada conexado fieldbus séo configurados com a mesma geometria
(quantidade de Double words) definida no mapeamento IN/OUT do PLC.

O tipo do endpoint define o tipo de frame da conexdo. H& 2
endpoints internos, sendo um endpoint PGM e um endpoint FIXED.

3.6 Frame PGM

Frames de tipo PGM permitem que o PLC controle
dinamicamente o comportamento do 2711, enviando simultaneamente
comandos ACMD de configuracdo e comandos CCMD de leitura. Frames
PGM séo orientados para uso por PLCs de controle de processos, que
precisam enviar comandos de configuracdo, operagdes de Zero, Tara,
Calibracdo e controle flexivel da aplicagdo. Para isto, o PLC utiliza os
ACMDs e CCMDs necessarios, mudando dinamicamente os comandos
no frame OUT, e obtendo dados de leitura no frame IN.

Os frames PGM podem ter 2 partes: frames PGM_STD e frames
PGM_XTD. Frames PGM_ STD sdo utlizados para comandos
ACMD/CCMD e tém sempre 8 words IN e 8 words OUT. A configuragdo
de mapeamento minima para uma conexao de frame PGM é 8W IN/8W
OUT.

O frame PGM_XTD especifica words mapeadas acima do frame
PGM_STD, e pode ter até 24 DWords além dos 4 DWords do frame STD.
A utilizagdo do frame PGM_XTD é idéntica ao frame FIXED, descrito a
seguir.

3.7 Frame FIXED

O frame FIXED pode ter de 0 a 28 DWords em cada éarea
IN/OUT. Frames FIXED s&o orientados para interface com supervisorios,
e podem ser configurados para fornecer leitura de varios comandos
CCMD simultaneamente, utilizando para isto a Shared Memory, descrita
na se¢ao Shared Memory e a Lista de CCMDs, descrita na se¢do CCMD
LIST a seguir.

3.8 Shared Memory

A Shared Memory é uma area de memodria interna de 64
DWORDS que é usada para mapeamento de dados de frames FIXED e
PGM_XTD. O usuério pode mapear os frames em qualquer endereco da
Shared Memory, seguindo as regras definidas no ACMD 0x42 — Leitura e
configuracdo dos frames estendidos Fixed e PGM.

Os frames FIXED e PGM_XTD sdo sempre mapeados em
enderecos da Shared Memory, e interagem com o contetdo da Shared
Memory.

O PLC de controle (frame PGM) pode escrever e ler dwords da
Shared Memory via ACMD/CCMD 0x46 — Leitura e escrita da Shared
Memory. Desta forma, o PLC de controle pode trocar informag8es com o
PLC supervisorio (frame FIXED) escrevendo nas posi¢cdes de Shared
Memory mapeadas no frame FIXED. Além de usar os comandos 0x46, o
PLC de controle pode trocar dados com o PLC supervisério via frames
PGM_XTD e frames FIXED, mapeados nos mesmos enderegos da
Shared Memory.
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Outra aplicagéo da Shared Memory é o CCMD LIST, que permite
que informagdes do nicleo de pesagem do 2711 sejam mapeadas na
Shared Memory.

3.9 CCMDLIST

A CCMD_LIST é uma lista de 8 comandos CCMD que podem ser
configurados para mapeamento de dados do 2711 na Shared Memory.
Com esta lista, at¢é 8 comandos de leitura CCMD podem ser
configurados, e pode-se selecionar as DWords da resposta para cada
CCMD, com o endere¢co de Shared Memory para mapeamento dessa
resposta.

Utilizando-se a CCMD_LIST pode-se montar um registro sob
medida, que contenha todas as informac¢des necessarias ao supervisorio,
sem necessidade de programac&o no PLC supervisorio.

3.10 Modelo do Programador

O modelo do programador para o Data Relay inclui os comandos
de escrita e leitura para configuragdo dos frames, configuragdo da
CCMD_LIST, e escrita/leitura direta na Shared Memory. Esses comandos
séo detalhados a seguir, no Grupo de comandos Data Relay.

3.11 Grupo de comandos Data Relay

3.11.1 Leitura e escrita da Shared Memory
Descrigao

Comando aciclico de escrita / comando ciclico de leitura da
Shared Memory. A Shared Memory € uma area de memoria interna,
organizada em 64 Double Words de 32bits, e é utilizada para troca de
dados entre 2 fieldbuses e o nucleo operacional do 2711. Os comandos
de leitura/escrita da Shared Memory permitem ao PLC de controle
(fieldbus em frame PGM) o acesso a qualquer posicdo da Shared
Memory. A posicdo SharedMem|[0] é especial (somente leitura), e contém
a DWORD de status da CCMD_LIST. Veja a descricdo da DWORD
SharedMem[0] no comando 0x43.

Operagcédo ACMD
Escrita na Shared Memory
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OPCODE 0x46

Comando

MSW LSW
DWO TRG |  AcCMD XTD CCMD [ CCMD
Dw1 ADDR
DW2 VALUE (DWORD)
DW3 NU
Resposta

MSW LSW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT [ ccmp
Dw1 NU
DwW2 NU
DW3 NU
ADDR Enderego 1 até 63: endereco 0 é somente leitura
VALUE Valor 32bits: 0x0000_0000...0xFFFF_FFFF

Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
i ? x = 2 z

ASTAT Bit @ i % z g

Bits ASTAT[1,4,7] séo ativados se ADDR for invélido (0 ou >
63)

mod.2711
OPCODE 0x46
XTD_CCMD ADDR
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD ADDR | ccmb
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO0 ASTAT |  ACMD CSTAT | ccmb
DwW1 ADDR
DW2 VALUE (DWORD)
DW3 NU
ADDR Enderego de 0 até 63
CCMD 0x46
VALUE Valor 32bits: 0x0000_0000...0xFFFF_FFFF
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
[a)]
. s| | 2] o5
CSTAT Bt | 2| 2 2| 2| 2| 2| 9 2
z
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo ADDR for
invalido (maior que 63). Nesse caso, os campos de resposta
sd@o: ADDR := OxFFFF_FFFF; VALUE := 0x0000_0000;
Utilizagao

Este comando possibilita a escrita/leitura de dados na meméria
interna compartilhada do Transmissor 2711 chamada de Shared Memory.
O PLC com frame PGM (PLC de controle local) pode escrever dados de
aplicagdo diretamente no frame IN do PLC com frame FIXED (PLC
Supervisorio), via ACMD 0x46 nas posi¢cbes de SharedMem mapeadas
no frame IN do supervisério. Uma grande vantagem disso € a
possibilidade de PLCs comunicando em diferentes protocolos poderem
trocar informagdes via uma area comum de dados.

Observagdes

O Transmissor 2711 ndo permitira a escrita de dados na Shared
Memory em areas que estejam mapeadas a CCMDs da lista de CCMDs.

A leitura do conteido da SharedMem que esteja mapeada a um
CCMD retornara o mesmo valor do CCMD lido pelo frame IN estendido
mapeado naquela posicdo da SharedMem. Porém, em casos de conflito
de escrita com frames OUT, a escrita de SharedMem via ACMD 0x46
tem menor prioridade, isto é, os dados escritos pelo PLC prevalecem.
Quando uma éarea de SharedMem estd mapeada em um frame OUT,
dados escritos via ACMD 0x46 seréo apagados pelos dados escritos pelo
frame OUT.

3.11.2 Leitura e configuragdo dos frames estendidos
Fixed e PGM
Descrigao
Comando aciclico de configurac@o dos Frames estendidos Fixed
e PGM / comando ciclico de leitura dessa configuragéo. Os frames
estendidos de IN/OUT para os 2 canais de fieldbus sdo configurados
simultaneamente.

Operacdo ACMD
Configurac&o dos Frames estendidos Fixed e PGM

Operacédo CCMD
Leitura da Shared Memory

OPCODE 0x42
Comando
MSW LSW
DWO TRG ACMD XTD_CCMD CCMD
DW1 DW_OUT_FIXED DW_IN_FIXED DW_OUT_PGM DW_IN_PGM
DW2 SIZE SIZE SIZE SIZE
DW3 NU
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Resposta
MSW LSwW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT |  ccmD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU

DW_OUT_FIXED

DWord inicial de mapeamento na SharedMem para
frame OUT do canal Supervisério (Frame FIXED) :=
{1...63}

DWord inicial de mapeamento na SharedMem para
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mapeamento dos frames na SharedMem, e especifica a DWord inicial e
tamanho do frame em numero de DWords. Para mais informagoes,
observe o exemplo de frame PGM a seguir.

Observagdes

N&o é permitido que exista qualquer intersecgdo de posigdo das
DWords dos frames Fixed OUT e PGM OUT. Os frames Fixed IN e PGM
IN, no entanto, podem apresentar posi¢cdes coincidentes na Shared
Memory sem restrig6es. Isto permite que os 2 PLCs leiam a mesma area
em seus frames estendidos.

Se for configurado um Frame Fixed OUT ou PGM OUT em uma
area em que ja estd mapeado um CCMD, essa configuragdo ndo sera
impedida. No entanto, este frame OUT ndo conseguird escrever nas

DW_IN_FIXED frame IN do canal Supervisoério (Frame FIXED) := . . L .
{0...63} areas de memoria nas quais ja havia CCMDs mapeados, uma vez que 0s
CCMDs possuem maior prioridade.
DWord inicial de mapeamento na SharedMem para Este coma_ndo somente configura os frames estendidos. Além
DW OUT PGM frame OUT do canal de Controle (Frame PGM) := das DWords configuradas no frame estendido, o frame do PLC de
- - {1...63} Controle (frame PGM) contém 4 DWords IN/OUT que s&do sempre
configuradas, e séo utilizadas nos comandos ACMD/CCMD. Estas 4
DWord inicial de mapeamento na SharedMem para DWords sao denominadas Frame Standard (STD) O frame PGM
DW_IN_PGM frame IN do canal de Controle (Frame PGM) := completo é formado pelo frame Standard + Extended, ou seja, para um
{0...63} frame PGM Extended com 8 DWords IN / 8 DWords OUT mapeadas na
- SharedMem, deve-se configurar o scanner do PLC para (4+4) DWords IN
SIZE Tamanho do mapeamento respectivo em DWORDS  / (4+4) DWords OUT. O contetido das 4 DWords IN/OUT do frame PGM
na SharedMem := {1...24} Standard nao é mapeado na SharedMem.
Bits de status especificos:
Exemplo de frame PGM com 6 DWords IN e 11 DWords OUT
7 6 5 2 3] 2 1 0 de frame estendido:
o ® Comando
ASTAT Bit 21 i % 2| 2 MSW LSwW
a g B DWO TRG ACMD XTD_CCMD CCMD
DW1 0x06 0x08
DW2 0x02 0x07
Bits ASTAT[1,4,7] séo ativados se os parametros DW3 NU
violarem as regras de mapeamento.
REGRA DW_OUT_PGM ?Sﬁthm;pear PGM_OUT a partir de SharedMem([6]
® A posicdo SharedMem|[0] é somente leitura. Frames OUT n&o
pode ser mapeado em SharedMem([0]. SIZE 0x02 ::= frame extended com 2 DWords
Operagéo CCMD DW_IN_PGM 0x08 ::= mapear PGM_IN a partir de SharedMem[8]
Leitura da configuracé@o dos Frames estendidos Fixed e PGM (DWORD 8)
OPCODE Ox42 SIZE OxOE ::= frame extended com 7 DWords
XTD_CCMD 0x00
FRAME PGM OUT
Comando STD FRAME OUT
MSW LSW o DWO | DWO.H DWO.L 4DW para
DWO TRG [ ACMD XTD CCMD [ CCMD a Dwl | DW1.H | DWI1.L frame de
DW1 NU 2 DW2 | DW2.H | DW2.L Comando
DW2 NU 8 DW3 | DW3.H | DW3.L ACMDICCMD
DW3 NU g
g XTD FRAME OUT 2Dwde
Resposta z DW4 | DW4.H | DW4.L | SharedMen][6] mepoadog om
MSW LSW © DW5 | DW5.H DW5.L | SharedMen[7] SharedMen
DWO0 ASTAT ACMD CSTAT CCMD
DW1 DW_OUT_FIXED DW_IN_FIXED DW_OUT_PGM DW_IN_PGM FRAME PGM IN
DW?2 SIZE SIZE SIZE SIZE STD FRAME IN
DW3 NU DWO | DWO.H | DWO.L PRSP
DwW1 DW1.H DW1.L frame de
DW2 DW2.H DW2.L Resposta
Bits de status especificos: 9 DW3 | DW3.H | DW3.L ACMD/CCMD
o
7] 6 | 5] 4] 3]2]1]0 g XTD FRAME IN
a B DW4 | DW4.H | DW4.L | SharedMen[8]
) — 3 & DW5 DWS5.H DW5.L | SharedMen[9]
CSTAT Bit el 2| 2| 2| 2| g| 5] 2 S| DW6 | DW6.H | DWE.L  SharedMen[10] eitra
z & DW7 | DW7.H | DW7.L | SharedMen[11] mapeados em
= DW8 | DW8.H | DW8.L | SharedMen[12] SharedMen
) L DwW9 DW9.H DW9.L SharedMen[13]
_Blt F:_STAT_.l € ativado se o valor no campo XTD_CCMD for DW10 | DW10.H | DW10.L | SharedMen[14]
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
resposta sao INDEFINIDOS. Nota: Quando sado configurados frames XTD PGM, o
Transmissor 2711 reconhecera 2 tipos de transagdo: STD PGM
Utilizagéo transactions, e XTD PGM transactions. No exemplo acima, a XTD PGM

Comando usado para configurar os frames estendidos Fixed e
Programmable (PGM) do Data Relay. A configuragdo especifica o

transaction tem 11 DWords IN / 6 DWords OUT. As STD PGM
transactions sdo sempre 4 DWords IN / 4 DWords OUT. Desta forma, o
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PLC Controle (frame PGM) sempre pode enviar comandos ACMD e
CCMD com o STD PGM frame, mesmo que o XTD PGM frame n&o
esteja mapeado corretamente pelo PLC. Esta é uma forma segura de
configurar aplicagbes para o Data Relay, e garantir que o Transmissor
2711 sempre seja configurado pelo PLC.

3.11.3 Leitura e configuracdo das Lista 0 e 1 de

CCMDs na Shared Memory

Descrigao

Comando aciclico de configuracéo das Listas 0 e 1 de CCMDs na
Shared Memory / comando ciclido de leitura desta configuragdo. As listas
de CCMDs, CCMD_LISTO e CCMD_LIST1 comp&em uma lista interna de
8 CCMDs que podem ser configurados e mapeados na area SharedMem.
O sistema atualiza a SharedMem continuamente com o resultado dos
CCMDs especificados na lista. Pode-se especificar quaisquer CCMDs de
leitura na lista de CCMDs e assim obter todos os resultados
simultaneamente, no frame IN PGM_extended ou FIXED

Operagéo ACMD
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Bits de status especificos:

7 6 5 4 3 2 1 0
. Q g > >
ASTAT Bit | 2| & & 2| 8
2 &

Bits ASTAT[1,4,7] s&o ativados se houver erros de
mapeamento.

Operacdo CCMD
Leitura das Listas 0 e 1 de CCMDs na Shared Memory

Configuracéo das Listas 0 e 1 de CCMDs na Shared Memory
OPCODE 0x43 Configuracéo Lista 0
0x44 Configuracéo Lista 1
Comando Lista 0
MSW LSW
DWO TRG ACMD XTD_CCMD CCMD
Dw1 CCMD3 CCMD2 CCMD1 CCMDO
DW2 MAP3 MAP2 MAP1 MAPO
DW3 CHUNKS CHUNK2 CHUNK1 CHUNKO
Comando Listal
MSW LSW
DWO0 TRG ACMD XTD_CCMD CCMD
DW1 CCMD7 CCMD6 CCMD5 CCMD4
DwW2 MAP7 MAPG6 MAPS5 MAP4
DW3 CHUNK? CHUNKG6 CHUNKS5 CHUNK4
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT |  AcCMD CSTAT |  ccmb
Dw1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Opcode do CCMD a mapear na shared memory.
CCMDn Opcode 0xFF significa CCMD NAO DEFINIDO
(posicao da lista = vazia)
DWord da shared memory de inicio do mapeamento
MAPRN o
w={1... 63}
Descrigao do pedago do payload que deve ser
mapeado ::= {ver chunk abaixo}
CHUNK details |2t 74 | bits 3.0
start size
CCMD genérico: primeira DWORD descartada,
somente é usado o payload (Ultimas 3 DWORDS) do
CHUNKnN frame de resposta do CCMD.
MSW | LSw
DWO TRG | ACMD | SBZ | CCMD
DW1 0
DW2 1
DW3 2

Primeiro DWORD ignorado
Start descreve a DWord inicial do payload (de 0 a 2)
Size descreve o numero de DWords (de 1 a 3)

OPCODE 0x43 Configuracéo Lista O
0x44 Configuragéo Lista 1
XTD_CCMD 0x00
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD XTD CCMD | CCMD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta Lista 0
MSW LSW
DWO ASTAT ACMD CSTAT CCMD
DW1 CCMD3 CCMD2 CCMD1 CCMDO
DW2 MAP3 MAP2 MAP1 MAPO
DW3 CHUNK3 CHUNK2 CHUNK1 CHUNKO
Resposta Lista 1
MSW LSW
DWO ASTAT ACMD CSTAT CCMD
DW1 CCMD7 CCMD6 CCMD5 CCMDO
DW2 MAP7 MAP6 MAP5 MAPO
DW3 CHUNK?7 CHUNKG6 CHUNKS CHUNKO
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
a
. S = %
CSTAT Bt | 2| 2 2| =] 2| 2| & 2
z
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
resposta sédo INDEFINIDOS.
Utilizagao

Este comando é usado para mapear CCMDs na Shared Memory.
E possivel mapear até 8 CCMDs nessa area de memoria. Assim, o
ACMD 0x43 mapeia a lista 0 de CCMDs na Shared Memory (os 4
primeiros), e o ACMD 0x44 mapeia a lista 1 (os 4 ultimos). Com os
CCMDs mapeados, torna-se possivel que um PLC ou Sistema
Supervisério receba os dados de resposta de varios CCMDs diferentes
em um mesmo ciclo de scan.

Observacgdes

O sistema ndo impede que os CCMDs da CCMD_LIST sejam
mapeados nas mesmas posicdes de SharedMem. A execucdo dos
CCMDs da lista é realizada a partir do CCMD8 para o CCMDO, assim,
guando ha um conflito de mapeamento, os dados do CCMDx de menor
indice prevalecem sobre os dados dos CCMDx de maior indice. A
execucdo dos CCMDs da lista é informada na DWord de status, na
posicdo SharedMem|[0]. Mapeando-se a SharedMem[0] na area IN, pode-
se monitorar a execucdo dos CCMDs da lista via DWORD de status,
detalhada a seguir.

STATUS DWORD: A posi¢cdo SharedMem[0] contém 4 bitfields
gue monitoram a execucdo dos 8 comandos na CCMD_LIST. Os 4
bitfields s&o: RUN_OK := <7...0>, INVALID_CCMD := <15..8>,
CROSSLINK := <23..16> e RUN_ERROR := <31..24>. A Status
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DWORD permite que uma aplicagdo no PLC Supervisério monitore a
SharedMem|[0] e reporte um alarme caso o valor lido seja diferente dos
bits esperados no campo RUN_OK. Desta forma, o Supervisério pode
garantir a integridade da leitura dos CCMDs configurados.

XTD_CCMD: Deve-se sempre definir os codigos de XTD_CCMD
para cada CCMD da lista, utilizando-se o ACMD 0x45.

STATUS DWORD (SharedMen([0])

MSW
bl o (=2} «© ~ ©o [Tel < o N — o (=) o) ~ o
o™ [32) N N N N N o~ N N N N - - - —
el el 2| e o ¢ 2| x| e g 2| o o g ¢
) ) ) [ [ [ [ [ x x x x x x x x
RUN_ERROR CROSLINK
LSW
v hA < q ha} =1 o ® ~ © 1) < ™ o~ — S}
| el el 2| e o 9| o X L] L] ¥ L | 2| 8
o o o o o o o [S]
INVALID_CCMD RUN_OK
Ativados quando os <CCMD7...CCMDO> s&o
RUN_OK <0k7...0k0> executados sem erros
Ativados se ha erros de configuragdo em
INVALID_CCMD <i7...i0> <CCMD?7...CCMDO>. Exemplo:
- <XTD_CCMD7...XTD_CCMDO> invalidos
Ativados para os <CCMD7...CCMDO> que
CROSLINK <x7...x0> estiverem com intersecgao (conflito) de
mapeamento
Ativados quando os <CCMD7..CCMDO>
RUN_ERROR <er7...er0> estiverm erro de execugdo, como cédigo de

CCMD ou XTD_CCMD invélidos

Nota: Os hitfields acima somente sdo ativados para os CCMDs
da lista que esté@o definidos. As posi¢bes da lista com OPCODE := OxFF
sdo posicoes vazias, i.e., ndo contém CCMDs ativos.

Exemplo: Considerar o seguinte comando ACMD_LISTO:

Comando Lista 0

MSW LSW

DWO0 TRG 0x46 XTD_CCMD CCMD
DwW1 0xC8 0xC4 OxFF 0x00
DW2 0x07 0x05 0x00 0x01
DW3 0x02 0x02 0x00 0x03

Ap0s a execucao deste comando, a configuragao da LISTO sera:
CCMDO Opcode 0x00 Leitura de peso e status SharedMen[0x01...0x03]
CCMD1 Livre
CCMD2 Opcode 0xC4 Leitura de pico maximo e status SharedMen[0x05...0x06]
CCMD3 Opcode 0xC8 Leitura de pico minimo e status SharedMen[0x07...0x08]

4  Alarmes

4.1 Sobre Alarmes

Os Alarmes séo bits de sinalizagdo que informam o PLC sobre
estados e condi¢des operacionais que requerem atengdo. O hardware do
Transmissor inclui um conjunto de sensores para monitoracédo de sinais
internos da placa de circuitos, e medicdo de sinais analdgicos do
sistema. Esses sensores medem em tempo real a corrente de consumo,
tens@o de excitacdo das células de carga, operacdo do processador e
dos principais chips da placa. Cada subsistema monitora sua operacgéo e
sinaliza situagdes de falha e notificacdes via bits de alarme. Ha 128 bits
internos de alarmes que podem ser utilizados pelo 2711, e esses bits
podem ser acessados via comandos CCMD de leitura (0x49 e 0x4A). Um
mecanismo simples de detec¢do de novos alarmes permite que o PLC
mantenha atualizada a informacé@o sobre o estado dos mesmos, sem
impactar a performance da leitura continua de peso.
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4.2 Deteccédo de Novos Alarmes

Para que o PLC possa reagir adequadamente as situacdes
sinalizadas pelos bits de alarme, é necessario que o estado dos bits seja
atualizado na memoéria do PLC. Isto é realizado utilizando-se os
comandos de leitura dos bits de alarmes, CCMD 0x49 e 0x4A. Para isso,
o sistema mantém um flag de notificagdo de Novos Alarmes no frame de
CCMD, que alerta o PLC de que ha bits de alarme que mudaram de
estado. Com isso, o PLC pode monitorar esse flag de Novos Alarmes no
campo CSTAT (bit CSTAT.3, ALM), que esta presente em todos o0s
frames de resposta, e somente precisa ler os bits de alarmes detalhados
guando houver uma notificagdo, ou seja, quando o bit CSTAT.3 estiver
em ‘1’. Assim que o PLC realiza o comando de leitura dos grupos de
alarmes, o bit CSTAT.3 volta ao estado ‘0", sinalizando alarmes
atualizados. O uso do bit de Novos Alarmes em CSTAT.3 e dos CCMDs
0x49 e Ox4A permite a implementagdo eficiente de Painéis Sindpticos
com o Transmissor 2711.

4.3 Painéis Sinopticos e Grupos de Alarmes

A arquitetura dos alarmes no Transmissor 2711 disponibiliza até
128 bits de alarmes, divididos em 4 grupos de 32 hits cada. Os grupos
s8o: Alarmes CRITICOS, Alarmes de SISTEMA, Alarmes de USUARIO e
Alarmes de NOTIFICACAO. Esses grupos de bits de alarmes podem ser
lidos utilizando-se 2 CCMDs: 0x49 — Leitura de bits de alarmes
CRITICOS e de SISTEMA, e O0x4A — Leitura de bits de alarme de
USUARIO e NOTIFICACOES. A monitoragdo desses bits permite obter
informacdes detalhadas de falhas e condi¢des operacionais.

Erros criticos do sistema sdo indicados no grupo de Alarmes
CRITICOS, como falhas de hardware, falhas de sensores, falhas de
condigbes operacionais excitagdo de células de carga e seguranca de
dados em eeprom.

Erros de configuragdo e monitoramento do nicleo de pesagem
sdo informados no grupo de Alarmes de SISTEMA, como normalizagdo
dos canal de pesagem, erros de calibragdo, falha de seguranca de dados
em eeprom e monitoracéo de acesso ao sistema via terminal.

O grupo de NOTIFICAGAO é reservado para expanséo futura, e
contera flags de informag&o sobre o acesso de dados do sistema Data
Relay e logs de erros.

O grupo de Alarmes de Usuario monitora os alarmes
programaveis de faixa de operagdo dos sensores de condicOes
operacionais.

4.4  Alarmes de Usuario

O usuario pode configurar alarme para indicar operagdo fora de
Corrente de Células de Carga.

A programac@o do alarme de usuério pode ser realizada via
terminal de servico ou via ACMDs de configuragcdo pela porta fieldbus
PGM, utilizando os seguintes CCMDs/ACMDs de Leitura e Configuracéo:
Corrente de Consumo das Células de Carga (0x12, 0x32, 0x52, 0x92).

45 Grupo de comandos Alarmes

45.1 Leitura dos sensores de corrente e tensao de

excitacao da célula de carga

Descrigcao

Comando ciclico para aquisi¢do do valor de corrente das células
de carga e tens@o das mesmas, obtidos pelo Transmissor de Pesagem
em seus sensores embarcados. Esses valores sdo obtidos com até 2%
de erro, no pior caso. Os valores de corrente de excitacdo de células de
carga sao informados em miliamperes, sem casas decimais, com 1mA de
resolugcdo. Os valores de tensdo de excitagdo de células de carga sdo
informados em Volts, com duas casas decimais, ou seja, resolucdo de
1omv

Operagdo CCMD
Leitura dos sensores de corrente e tensdo de excitagdo da célula
de carga.

OPCODE 0x08 Floating Point
0x28 Inteiro complemento de 2
0x48 Inteiro sem sinal
0x88 BCD

XTD_CCMD 0x00
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Valor minimo: 5 (5mA)

Limite Inferior Valor maximo: Limite Superior

A
d 'INSTRUMENTOS
Comando
MSW LSW
DWO TRG | ACMD XTD_CCMD | CCMD
DW1 NU
Dw2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | CCMD
DW1 Corrente das células
DW2 Tens&o das células
DW3 NU
Corrente  DWord, formato numérico selecionado pelo opcode. Valor

das atual de corrente de excitagdo das células de carga.

Limite Valor minimo: Limite Inferior
Superior Valor maximo: 500 (500mA)
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
. 9Q > >
ASTAT Bit " z| B
o

Bits ASTAT.1 é acionado caso 0s parametros sejam
invalidos.

células Corrente em miliampéres, com 0 casas decimais. Operacdo CCMD
Tensdo DWord, formato numérico selecionado pelo opcode. Valor da células clj‘:'(t:";rra;a configuracéo do alame de corrente de consumo das
das tensdo de excitagao das células de carga, medida na saida 9a.
células ggr;eg‘é':ggé g:cti'f:zgo' Tensdo de alimentagdo em Volts, OPCODE 0x12  Floating Point
. 0x32 Inteiro complemento de 2
Bits de status especificos (INV_CCMD): 0x52 Inteiro sem sinal
0x92 BCD
7 6 5 4 3 2 1 0 XTD_CCMD 0x00
% Comando
Bit Q 9 2 z 3 & o 2 MSW LSW
CSTAT D DWO TRG [ ACMD XTD_ CCMD | CCMD
B DW1 NU
Dw2 NU
O bit CSTAT.1 é acionado quando o campo XTD_CCMD for DW3 NU
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
resposta séo INDEFINIDOS. Resposta
MSW LSW
Utilizag&o DWO ASTAT [ ACMD CSTAT [ CCMD
Este comando pode ser utilizado para: DW1 __NU__
e Servir de base para configurar o alarme de corrente de células _DW2 Limite Inferior
de carga; DW3 Limite Superior
e Diagnéstico remoto e monitoramento de condigbes
operacionais. Bits de status especificos:
45.2 Leitura e configuracdo do alarme de corrente 7 6 5 4 3 2 1 0
de consumo das células de carga o
Descricéo _ _ _ _ . o " 5 2 = = 3 -
Comando aciclico de configuragao/comando ciclico de leitura do CSTAT Bit < < < < 2 2 O, Z
alarme de usuario de corrente de consumo das células de carga z
conectadas ao Transmissor de Pesagem. O comando de configuragédo
define: limite inferior da faixa de corrente de células; limite superior da ) o
faixa de corrente de células. Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
Operagdo ACMD resposta séo INDEFINIDOS.
Configuracdo do alarme de corrente de consumo das células de
carga. Utilizacédo
. ) Este comando pode ser utilizado para:

OPCODE 0x12 Floating Point e Programar um alarme de corrente de células de carga
0x32 Inteiro complemento de 2 conectadas ao Transmissor, o qual podera ser usado
0x52 Inteiro sem sinal posteriormente para tomar as devidas providéncias caso este
0x92 BCD alarme seja disparado.

Comando Observacoes

MSW LSW Nos formatos INT32, UINT32 e BCD32, os campos Limite
Dwo TRG | __ACMD XTD_CCMD | CCMD Inferior e Limite Superior sdo formatados sem ponto decimal. Para
Dw1 NU configurar para 60mA, por exemplo, deve-se escrever 60, e para 100mA,
DW2 Limite Inferior deve-se escrever 100.
DW3 Limite Superior
Resposta

MSW LSW 453 Leitura dos bits de alarmes Criticos e de
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | CCMD Sistema
gw; EB Descrigao i
DW3 NU Comando ciclico de leitura dos 32 bits de alarmes CRITICOS e

32 bits de alarmes de SISTEMA. Os grupos de alarmes CRITICOS
incluem alarmes de condigdo critica de operacéo, falhas de hardware,
condi¢bes de operacéo fora de faixa segura (tensé@o de células de carga),
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e falhas graves gle perda de configu_ragé\o.~ Os ala(m~es de SISTEI\4A Bits de status especificos:
incluem sinalizagdo de erros de configuracdo, condi¢cBes de operagdo
dos subsistemas, flags de erro na calibracéo, e informagdes de login no 7 6 5 4 3 2 1 0
AlfaWebMonitor.
[a)]
>
Operacédo CCMD ; o 1% ) z = 5 S =
Leitura de bits de alarmes CRITICOS e SISTEMA. Bt = <] 2| =] =2 8| Q| =
CSTAT =
OPCODE 0x49
XTD_CCMD 0x00 Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
Comando resposta s&o INDEFINIDOS. O bit CSTAT.3 é desacionado
MSW LSW guando o comando de leitura de bits de alarmes é
DWO TRG | ACMD XTD_CCMD | CCMD executado.
DW1 NU
DW2 NU S
DW3 NU Utilizagao N
Este comando pode ser utilizado para obter o estado geral de
operacéo do sistema, pois aponta detalhes dos erros de subsistemas e
Resposta principais parametros operacionais. Também pode ser utilizado para
MSW LSW verificar o uso do AlfaWebMonitor, indicando quando um operador
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | CCMD realiza logi
— gin.
DW1 Alarmes Criticos
DW2 e X EISIS I 45.4 Leiturados bits de alarme de USUARIO
DW3 NU Cx
Descrigao
Comando ciclico de leitura dos bits de alarmes de USUARIO. O
, alarme de usuério pode ser configurado via AlfawebMonitor ou via
bit comandos ACMD 0x12, 0x32, 0x52 ou 0x92.
31a13 Reservados
12 Falha no processador Fieldbus Operagéo CCMD
11 Falha no sensor de tenséo da célula de carga Leitura do alarme de usuario ocorrido
10 Falha no sensor de corrente da célula de carga
Alarmes 9e8 Reservados OPCODE Ox4A
o 7 Falha de bateria XTD_CCMD 0x00
Criticos - —
6 Célula de carga com sobre-tensdo
5 Falha de escrita na eeprom Comando
4 Configuracéo de dados da eeprom perdido MSW LSW
3a0 Reservados DWO0 TRG | ACMD XTD CCMD | CCMD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
bit Resposta
31 Reservado MSW LSW
30 AlfaWeb Monitor configurado com IP temporario 192,168,011 _DWO ASTAT | ACMD CSTAT [ cCMD
20 e 28  Reservados DW1 Bits de Alarmes de USUARIO
27 Transmissor n&o normalizado DW?2 NU
26 e 24  Reservados Dw3 NU
23 Anel de Zero e Tara do sistema limpo
22 e 21  Reservados
20 Anel de Tara se encontra em erro bit
19 Anel de Tara corrigido Alarmes 3l1a3 Reservados
18 e 17  Reservados de 2 Alarme de Corrente de célula de carga
16 Anel de Zero se encontra em erro USUARIO leO Reservados
15 Anel de Zero corrigido
Alarmes 14 Reservado
d? 13 Timeout na Calibragéio Bits de status especificos:
Sistema 12 Data e hora ndo ajustado
11 Variagéo de corrente de consumo da célula de carga acima 7 6 5 4 3 2 1 0
de 30mA
10 Sistema em aquecimento %
9e8 Reservados Bit © @ 2 z § z, 8| 2
7 Login USER >
6 Login GUEST CSTAT 2
5 Sub-tensdo no ADC
4 Sobre-corrente no ADC Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
3 Reservado invalido (diferente de 0). Nesse caso, 0os campos de
2 Calibragéo invalida resposta séo INDEFINIDOS. O bit CSTAT.3 é desacionado
1 Reservado guando o comando de leitura de bits de alarmes é
0 Falha no ADC executado.
Observagdes

10

Os bits CSTAT[7,6,5,4,3] indicam o estado geral do sistema de
sinalizacado de alarmes do Transmissor 2711.

Em todas as operagbes de leitura, o frame de resposta inclui os
bits de CSTAT no LSW (word menos significativa) da DWO0. O PLC pode
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observar os bits CSTAT[7-4] para determinar se ha bits de alarmes nos
grupos de Alarmes, de acordo com a tabela abaixo:

BIT Descricdo

7 AC Alarmes Criticos - ‘1" == ha bits de alarmes criticos acionados
6 AS Alarmes de Sistema - ‘1’ == h4 alarmes de sistema acionados
5 AU Alarmes de Usuario - ‘1’ == ha alarmes de usuario acionados
4 AN Alarmes de Notificagdo - ‘1’ == ha notificagdes acionadas

3 ALM ‘1" == ha alarmes ainda n3o lidos acionados

O bit CSTAT.3 (ALM) indica que h& alarmes novos, i.e., ainda
néo lidos pelo fieldbus. Quando o PLC executar a leitura do grupo de
alarmes no qual ocorreu o alarme novo, o bit CSTAT.3 é desacionado.
Note que a condi¢éo para o bit CSTAT.3 ficar acionado pode ser uma
transicédo de ‘1’ para ‘0’ em um bit de alarme, isto €, o desacionamento de
um alarme também gera um request para atualizacdo do mapa sinéptico.

Com este comando o PLC pode implementar monitoramento de
condigBes operacionais com pouca légica no lado do PLC, e pode
mapear as condigées desejadas & monitoragdo nos bits especificos dos 4
grupos de alarme.

5 Leitura de Peso

5.1 Sobre aLeitura de Peso

O usuério pode selecionar o formato numérico e o tipo de
informacé&o de peso, utilizando diferentes opcodes de CCMDs. O sistema
disponibiliza comandos de leitura para peso liquido e bruto, combinados
com bits de status, leitura de pico maximo e minimo e leitura de desvio
padrao do peso (STD_DEV) em tempo real. Os comandos de leitura de
peso sdo multiformatos, e podem ser selecionados nos formatos
numéricos floating point IEEE754, inteiro complemento de 2, inteiro sem
sinal e BCD (8 digitos BCD), todos em 32bits.

A flexibilidade dos comandos de leitura de peso permite que os
PLCs selecionem os comandos e formatos mais adequados a aplicagéo,
facilitando a integragéo da pesagem na aplicagao final do usuario.

5.2 Leitura de Peso Liquido em floating point:

Comando default

O comando CCMD 0x00 — Leitura de Peso Liquido em floating
point e Status, € o comando default de leitura do Transmissor 2711. A
area de memoéria OUT da maioria dos PLCs é€ inicializada com 0x0000
em todas as words. Quando o 2711 recebe um frame PGM OUT zerado,
o comando CCMD 0x00 é selecionado, e o 2711 responde com a leitura
de peso liquido em floating point e status no frame de resposta (frame
PGM IN). Isto significa que o usuério ndo precisa necessariamente
programar o PLC, caso necessite apenas de leitura de peso liquido em
formato floating point e status, simplificando o uso do sistema.

5.3 Laténcia e Taxa de Leitura

A performance de uma aplicagdo de pesagem em processo
continuo depende essencialmente de dois fatores: a laténcia e a taxa de
leitura do peso. A laténcia de pesagem estéa relacionada aos atrasos da
informacéo de pesagem desde o ponto de origem (o conversor ADC do
Transmissor) até a aplicagcéo final (o programa de controle no PLC). A
taxa de leitura estéa relacionada com a cadéncia de repetigdo na leitura de
peso, considerado o atraso de scan da rede fieldbus. Em aplicaces de
dosagem e processos continuos, € necessario minimizar a laténcia e
garantir uma taxa de leitura constante. A arquitetura de frames utilizada
no 2711 permite a leitura simultanea de status bits e peso em uma Unica
transacéo de fieldbus, reduzindo a laténcia de acesso ao peso e aos bits
de status. O PLC pode monitorar varios eventos e status sem precisar
alterar o comando de leitura, garantindo uma taxa constante de leitura de
peso. Além disso, o tempo de processamento do Transmissor para 0s
frames de resposta garante que a mesma seja recebida no mesmo
pacote de transagéo, otimizando o uso da banda de fieldbus.

5.4 Bits de Status

Todos os comandos de leitura de peso incluem bits de status
especificos, que permitem ao PLC o monitoramento de estados e
eventos sem interromper a leitura de peso. Os bits de Status contém
flags relacionados ao canal de pesagem, e permitem monitorar o estado
da calibracdo, o modo de operagdo da chave de calibracéo, flags de
estabilidade de peso (MOV e PMOV), bits auxiliares para formatos
inteiros e sinalizacao de falha de hardware do ADC.
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5.5 Pico Maximo e Minimo

O Transmissor analisa continuamente o peso liquido e captura o
pico maximo e minimo atingidos. O PLC pode ler os valores de pico
méaximo e minimo utilizando os CCMDs CCMD_ PICO_MAX (0xC4) e
CCMD_ PICO_MIN (0xC8). Os valores de pico podem ser resetados com
os comandos ACMD_RESET_PICO (0xA8). Quando h& um reset dos
valores de pico, 0 pico maximo e o pico minimo séo igualados ao valor de
peso liquido atual, e passam a registrar os max/min a partir desse ponto.
Os valores de pico podem ser utilizados em ensaios e processos
automaticos.

5.6 Desvio Padrdo RMS e Figura de Ruido

O sinal de pesagem é analisado por um filtro de processamento
digital de sinais que calcula a média RMS e a variancia (desvio padréo).
Os dados de desvio padrdo (STD_DEV) para cada canal sé&o
comparados ao limiar de MOV e PMOV para determinar se o peso esta
estavel ou em movimento. O limiar de MOV determina o critério de
estabilidade para os comandos internos de ZERO e TARA, e o limiar de
PMOV estabelece o nivel de estabilidade informado pelo bit de status
PMOV, e pode ser utilizado como parametro em processos automaticos
pelo usuario. Pode, também, ajustar o valor do limiar de MOV para
estabelecer o nivel de variacéo tolerada na linha de base para ZERO e
TARA.

5.7 Grupo de comandos de Leitura de Peso

5.7.1 Leiturade Peso Liquido e Status
Descrigcao
Comando ciclico de leitura de peso liquido e status

Operagcdo CCMD
Leitura do peso liquido e status

OPCODE 0x00 Floating Point
0x20 Inteiro complemento de 2
0x40 Inteiro sem sinal
0x80 BCD
XTD_CCMD 0x00
Comando
MSW LSW
DWO TRG | ACMD XTD_ CCMD | CCMD
DwW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | ccmb
DW1 Status
DW2 Peso Liquido
DW3 NU
bit
31al5 Reservados
14 UNLOCK Modo de calibrag&o ativado
Indica que o peso bruto esta em zero
13 VAZIA (balancga vazia)
12 Tara Neg Valor de Tara é negativo
Variag&o do peso acima ou igual ao valor
Status 11 PMov configurado em PMov
Indicagéo de Unidade:
10e 9 Unidade gé 3 Eg
11>t
Falha na inicializagdo do ADC, ignorar os
8 Erro dados de pesagem
Sistema esta em peso liquido, valor de
7 PL Tara#0.
6 Sobrecarga Valor do peso esta acima do valor

configurado em Capacidade
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Sinal da célula de carga ultrapassa a faixa Comando
5 Saturado de conversédo do ADC MSW LSW
— — DWO TRG | ACMD XTD_CCMD | CCMD
4 Mov Vanf_:\gao do peso acima ou igual ao valor DW1 NU
configurado em Mov
DW2 NU
3 Negativo Valor de peso é negativo DW3 NU
Nimero de casas decimais
000> 0 Resposta
001> 0,0 MSW LSW
2a0 Cad 010 > 0,00
a & 011 3 0000 DWO ASTAT [  ACMD CSTAT | cCMD
100 - 0,0000 DW1 Status
101 > 0,00000 DW2 Peso Bruto
DW3 NU
Peso DWord com o valor de peso liquido, de acordo com a Status Tabela dos bits de status, vide item Leitura de Peso
Liquido formatac@o do CCMD especificado. O valor deste campo é Liquido e Status
a INVALIDO se o bit Status.Erro for ‘1’
Peso DWord com o valor de peso bruto (peso + tara), de acordo
Bits de status especificos: Bruto com a formatag@o do CCMD especificado. O valor deste
campo € INVALIDO se o bit Status.Erro for ‘1’
7 6 5 4 3 2 1 0 . o
Bits de status especificos:
o
=
. [ (]
P Bit Q 2 2 z 5( & g 2 7 6 5 4 3 2 1 0
Z [a]
_ . s| | 3| 5
CSTAT Bit | 2 2| = 2| 2| 2| o 2
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for z
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
resposta sédo INDEFINIDOS. . o
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
o invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
Utilizagao _ _ N resposta s&o INDEFINIDOS.
O comando de Leitura de Peso Liquido e Status é utilizado para
ler continuamente o valor de peso dependente dos comandos de TARA / Utilizagéo

DESTARA, juntamente com bits de status de pesagem. Este comando
deve ser utilizado para processos nos quais a operagdo de TARA é
realizada como parte do processo. Caso haja necessidade de leitura de
peso sempre independente de TARA, o CCMD 0xB0/0xB1/0xB2/0xB3,
Leitura de Peso Bruto e Status deve ser utilizado.

Observagdes

O comando de Leitura de Peso Liquido e Status (CCMD 0x00,
XTD_CCMD 0x00) é o comando default do Transmissor de Pesagem
2711. Geralmente, a area de memoéria OUT do scanner do PLC fica
zerada (com o contetdo de todos os words em 0x00) por default,
portanto para acessar o comando de leitura de Peso Liquido, geralmente
ndo é necessario configurar o frame OUT do PLC, reduzindo assim o
esforgo de programacéo.

Durante 0 modo de calibracdo (UNLOCK), a leitura de peso via
CCMD “Leitura de Peso Liquido” {0x00, 0x20, 0x40, 0x80} e “Leitura de
Peso Bruto” {0xB0, 0xB1, 0xB2, 0xB3} mostra o valor de peso de acordo
com 0s novos parametros da calibragcdo sendo efetuada. Para obter o
valor de peso de acordo com a calibracdo “em uso”, isto é, o valor de
peso com a calibragdo vigente anterior (LOCK), deve-se usar CCMD
“Leitura de Peso Bruto EM USO” {0xB8, 0xB9, OxBA, OxBB}. Esta
disposicdo de CCMDs permite que um painel de calibragdo remota seja
implementado.

O bit de status VAZIA sempre reflete o peso bruto “em uso”.

O bit de status Erro reflete o status da calibragdo (se Erro == ‘1",
calibracdo esta invalida). Durante a operagdo normal (LOCK), Erro
sempre mostra o status da calibragdo em uso. Durante o modo de
calibracdo (UNLOCK), o bit Erro mostrara o status da calibragcdo
pendente, refletindo os parametros da calibragdo sendo executada.

5.7.2 Leitura de Peso Bruto e Status
Descrigao
Comando ciclico de leitura de peso bruto e status

Operacédo CCMD
Leitura do peso bruto e status

OPCODE 0xB0O Floating Point
0xB1 Inteiro complemento de 2
0xB2 Inteiro sem sinal
0xB3 BCD

XTD_CCMD 0x00

O comando de Leitura de Peso Bruto e Status é utilizado para ler
continuamente o valor de peso independente dos comandos de TARA /
DESTARA, juntamente com bits de status de pesagem.

5.7.3 Leitura de Peso Bruto “em uso” durante
calibracéo
Descrigcao

Comando ciclico de leitura de peso bruto e status, considerando
a calibragao vigente no modo normal (LOCK).

Operagcédo CCMD
Leitura do peso bruto “em uso” durante calibragdo

OPCODE 0xB8 Floating Point

0xB9 Inteiro complemento de 2

0xBA Inteiro sem sinal

0xBB BCD

XTD_CCMD 0x00
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD XTD CCMD | CCMD
DW1 NU
DwW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | ccmb
DW1 Status
DW2 Peso Bruto
DW3 NU
Status Tgbe]a dos bits de status, vide item Leitura de Peso
Liquido e Status
Peso DWord com o vglor de peso bruto (p_eso + tara), de acordo
Bruto com a formatagéo do CCMD especificado. O valor deste
campo é INVALIDO se o bit Status.Erro for ‘1’
12
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Bits de status especificos:

7 6 5 4 3 2 1 0
o
|3
Bt | 2| 2| 2| 3| 3| 8| 8| 2
CSTAT z
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
resposta de leitura de peso sdo NaN para floating point e
0x7FFFFFFF para formatos inteiros.
Utilizagéo

O comando de Leitura de Peso Bruto “EM USO” e Status é
utilizado para ler continuamente o valor de peso bruto, de acordo com a
calibracdo vigente em LOCK, isto é, este comando retorna os valores da
Gltima calibragdo em uso, mesmo durante o processo de calibragéo.

Veja a descri¢do do processo de calibragdo na segdo Comandos
de Calibracéo.

Observagdes

Durante o modo de calibragdo (UNLOCK), o CCMD “Leitura de
Peso Bruto EM USO” {0xB8, 0xB9, 0xBA, 0xBB} retorna o valor de peso
de acordo com a calibragdo “em uso”, isto €, o valor de peso com a
calibracdo vigente anterior (LOCK).

5.7.4 Leitura de Pico Maximo e Status
Descrigcao
Comando ciclico de leitura de Pico Maximo e Status.

Operagédo CCMD
Leitura de Pico Maximo e Status
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Utilizacédo

O comando de Leitura de Pico Maximo retorna o valor mais
positivo de pico registrado desde o power-up ou desde a Ultima operagéo
de RESET PICO efetuada.

Em conjunto com o comando de “RESET PICO” (ACMD 0xAS8),
pode-se implementar sistemas de ensaios e monitoracdo de nivel de
tanques.

Os comandos de leitura de pico também podem ser utilizados em
magquinas especiais, para detecgdo precisa do impacto em dosagens de
alta velocidade.

Observacgdes

O pico sempre é obtido a partir do peso liquido, isto &, é possivel
utilizar comandos de TARA para obter o pico parcial do processo,
rejeitando pesos de recipientes e agregados.

5.7.5 Leiturade Pico Minimo e Status
Descrigao
Comando ciclico de leitura de Pico Minimo e Status.

Operagcdo CCMD
Leitura de Pico Minimo e Status

OPCODE 0xC4 Floating Point
0xC5 Inteiro complemento de 2
0xC6 Inteiro sem sinal
0xC7 BCD
XTD_CCMD 0x00
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD XTD CCMD | CCMD
Dw1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT [ ccmb
DW1 Status
DW2 Pico Maximo
DW3 NU
Status Tabela dos bits de status, vide item Leitura de Peso
Liquido e Status
Peso DWord com o valor de pico maximo, de acordo com a
Maximo formatag&@o do CCMD especificado. O valor deste campo é
INVALIDO se o bit Status.Erro for ‘1’
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
o
|3
Bt | 2| 2| 2| 2| 3| ¢ 5| 2
CSTAT 2

Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, 0s campos de
resposta de leitura de peso sdo NaN para floating point e
Ox7FFFFFFF para formatos inteiros.

OPCODE 0xC8 Floating Point
0xC9 Inteiro complemento de 2
O0xCA Inteiro sem sinal
0xCB BCD
XTD_CCMD 0x00
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD XTD CCMD | CCMD
DW1 NU
Dw2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT [ ccmb
DW1 Status
DW2 Pico Minimo
DW3 NU
Tabela dos bits de status, vide item Leitura de Peso
Status P
Liquido e Status
Peso DWord com o valor de pico minimo, de acordo com a
Minimo formatacéo do CCMD especificado. O valor deste campo é
INVALIDO se o bit Status.Erro for ‘1’
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
[a]
-
Bt | 2| 2| 2| %| 3| g| 3| 2
CSTAT 2
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
resposta de leitura de peso sédo NaN para floating point e
Ox7FFFFFFF para formatos inteiros.
Utilizacéo

O comando de Leitura de Pico Minimo retorna o valor mais
negativo de pico registrado desde o power-up ou desde a Ultima
operacdo de RESET PICO efetuada.

Em conjunto com o comando de “RESET PICO” (ACMD 0xA8),
pode-se implementar sistemas de ensaios e monitoracdo de nivel de
tanques.

Os comandos de leitura de pico também podem ser utilizados em
magquinas especiais, para detecgdo precisa do impacto em dosagens de
alta velocidade.
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Observagdes

O pico sempre é obtido a partir do peso liquido, isto &, é possivel
utilizar comandos de TARA para obter o pico parcial do processo,
rejeitando pesos de recipientes e agregados.

5.7.6 Leitura do Desvio Padrdo RMS (STD DEV)
Descrigao

Leitura em tempo real da dispersdo RMS do valor de peso
(desvio padrdo). Este comando fornece uma leitura continua do sinal de
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5.7.7 Leitura Figura de Ruido RMS
Descrigcao

Leitura em tempo real da disperséo RMS do valor de peso em
ppm do ultimo segundo de amostragem em relacdo ao valor de 1ImV/V
(variancia).

Operacdo CCMD
Leitura Figura de Ruido RMS

STD_DEV, e mostra a 12 derivada do peso (fluxo), em unidades de OPCODE 0x1C Floating Point
pesagem. 0x3C Inteiro complemento de 2
0x5C Inteiro sem sinal
Operacédo CCMD 0x9C BCD
Leitura do Desvio Padrdo RMS XTD_CCMD 0x00
OPCODE 0x16 Floating Point Comando
0x36 Inteiro complemento de 2 MSW LSW
0x56 Inteiro sem sinal DWO TRG [  ACMD XTD CCMD [ CCMD
0x96 BCD DW1 NU
XTD_CCMD 0x00 DW2 NU
DW3 NU
Comando
MSW LSW Resposta
DWO TRG | ACMD XTD_CCMD | CCMD MSW LSW
DW1 NU DWO ASTAT [  ACMD CSTAT | ccMD
DW2 NU DW1 Figura de Ruido
DW3 NU DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW _ _ —
DWO ASTAT [ ACMD CSTAT [ ccmD Leitura da figura de ruido (Noise Figure), no formato
DW1 Desvio Padrdo RMS Figurade selecionado. A unidade de medida para formatos inteiros é
DW2 NU Ruido em ppm fefergnqiados a 1mV/V. Para floating point, o valor
DW3 NU de ppm é multiplicado por 1e-6 (0...000001)
Bits de status especificos:
CSTAT Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
7 6 5 4 3 2 1 0 a
=
= Bt | 2| 2| 2| 2| 3| &| S| 2
Bit Q P 2 z é .@ 8‘ 2 CSTAT < @ 2I
z
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de resposta séo INDEFINIDOS.
resposta de leitura de peso sdo NaN para floating point e
0x7FFFFFFF para formatos inteiros. S
Utilizacao
Utiliza-se para mensurar a estabilidade do sinal provido pelas
Utilizagéo células de carga, podendo o operador do sistema detectar anomalias,

O desvio padrdo mostra o pico RMS do sinal, dentro da janela de
amostragem RMS. Pode ser utilizado como monitora¢gdo em tempo real
da taxa de variacéo do sinal de pesagem.

Observagdes

O valor de STD_DEV é sempre informado em unidades de
pesagem, com 2 casas decimais a mais do que a configuragdo de
calibragéo.

Os limiares de MOV e PMOV também sédo especificados com 2
casas decimais a mais, e sdo sempre relacionados com o STD_DEV.

O aumento de resolugdo permite medir a variacdo de sinal e
configurar MOV e PMOV com valores de limiar sub-degrau, isto é, com
valores menores do que 1 degrau (1 epsilon).

Para formatos floating point, os valores de STD_DEV tém 2
casas decimais significativas a mais do que a calibracdo, e para valores
inteiros, STD_DEV é sempre especificado em centésimos de degrau.
Assim, para formatos inteiros, uma variagdo de 100 corresponde sempre
a 1 degrau.

O uso de STD_DEV para detec¢cdo de movimento (MOV e
PMOV) é mais efetivo para eliminar picos causados por ruidos elétricos
transientes, quando comparado com uma simples analise de pico a pico
do sinal. Isso porque a variancia de um Gnico pico dentro da janela de
amostragem € muito baixa, ndo gerando uma resposta de STD_DEV
suficiente para caracterizar movimento (MOV/PMOQV).

assim como estabelecer melhor configuragdo de calibragdo para a
aplicacéo.

Observagdes

Durante as operagdes de calibragdo, o sistema observa a figura
de ruido para determinar a estabilidade do sinal de peso.

A NF medida durante a captura dos pontos de calibragdo é
armazenada, e pode ser observada pelo usuario, para determinar a
“qualidade” da calibragdo. Uma captura com baixo NF tem uma dispersao
de erro menor, garantindo uma reta de calibragéo mais precisa.

6  Grupo Especial

6.1 Sobre o Grupo Especial

Os comandos do Grupo Especial sdo comandos auxiliares,
usados para aumentar a seguranca e confiabilidade da aplicagéo.

Estes comandos ndo s@o essenciais ao desenvolvimento de
aplicagbes com o 2711, porém sua utilizacdo permite implementar
sistemas mais seguros e mais resilientes.

6.2 Falha segura com deteccédo de RESET e controle

de startup
A deteccdo de falha e implementacdo de falha segura séo
aspectos essenciais de um sistema robusto de automacdo industrial. O
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Transmissor 2711 implementa em sua arquitetura o conceito de falha
segura, e permite que a aplicacdo de controle no PLC também seja
construida com procedimentos de detecgdo de falhas e falha segura.

Os comandos ACMDs presentes no frame de comunicagao
Fieldbus do Transmissor 2711 sdo possiveis alvos de falhas, as quais
precisam ser detectadas e tratadas adequadamente. Uma vez que esses
comandos séo disparados via trigger de dados, uma interrupgéo fisica do
link Fieldbus, ou o power-on RESET do Transmissor causado por uma
perda de tensdo de alimentagdo sdo situagGes possiveis de falha. Isto
porque nesses casos ocorre uma interrupcao na continuidade dos dados
presentes no frame OUT do PLC, causada por perda de conex&o fisica
do link ou RESET do Transmissor causado por perda de alimentagéo.

Nestes casos, a perda momentdnea de comunicagdo causa
perda de dados do frame OUT, que é zerado pelo 2711, e quando a
comunicagéo é restabelecida, os dados originais séo recuperados. Desta
forma, um comando ACMD presente no frame OUT pode ter seu ACMD
trigger byte ciclado [valor] — [0x00] — [valor], potencialmente causando a
re-execu¢cdo do comando ACMD presente no frame OUT. Para evitar
essa execugdo indevida de comandos ACMDs, o transmissor ignora
sequéncias de trigger de [valor] — [0x00] e [0x00] — [valor].

Outro procedimento de failsafe que evita a execugao indevida de
ACMDs é implementado logo ap6s o boot, com a ativacdo do modo de
seguranca pelo transmissor. O modo de seguranca ignora o primeiro
comando ACMD reconhecido ap6s o boot, que é descartado. Apds
esse primeiro descarte, o Transmissor sai do modo de seguranga e
executa todos os comandos ACMD recebidos. Isto evita a execucao
espuria de ACMDs em situag6es de perda momentanea de alimentagéo.
Além de evitar a execucdo indevida de ACMDs, o Transmissor aciona o
bit RST (CSTAT.2) sempre que ocorrer um RESET (boot), e somente
desaciona RST caso receba um comando ACMD_CLEAR_RST (0xA3).
O PLC pode utilizar a légica de RST para detectar a ocorréncia de um
RESET no Transmissor, e tomar as medidas necessérias de failsafe
(inicializar maquinas de estado, verificar status do transmissor,
interromper processos em andamento, realizar um checklist), e entéo
enviar o comando ACMD_CLEAR_RST.

O comando NOP (0x00) é definido para ser utilizado em I6gica de
seguranca aumentada. O NOP (no-operation) define uma operacéo nula,
ou seja, & considerado um comando valido, porém nado altera a
configuracao do sistema. NOP pode ser utilizado como o primeiro ACMD
ap6s o RESET, para colocar o 2711 em modo de operagdo normal.
Pode-se utilizar qualquer ACMD como primeiro comando, porém como
esse comando sera ignorado (devido ao modo de segurancga), € melhor
usar o NOP para maior clareza de intengdo. O comando NOP também
pode ser usado para “passivar’ o campo de ACMD, apds cada comando
ACMD executado. Neste caso, ndo é necessario alterar o trigger byte,
mas somente colocar o NOP (0x00) no campo ACMD. Esta préatica
aumenta a seguranga do sistema a bugs na légica de trigger byte do
PLC, por exemplo.

6.3 Configuracdo de relégio e leitura de versédo de

firmware

O sistema conta com bateria interna para back-up de relogio,
porém pode operar sem a bateria, ou em situacao de bateria depletada.
Para garantir o registro correto da hora de execucdo dos comandos, 0
PLC pode sincronizar o reldgio interno do Transmissor 2711, ajustando o
horério a partir de uma fonte confiavel disponivel na rede.

E possivel também ao PLC verificar a versdo de firmware do
2711, para validar o uso de comandos e informar ao suporte técnico da
Alfa Instrumentos a versé@o detalhada do firmware, modelo, nimero de
série e versdo da placa de circuitos, utiizando o comando
CCMD_FW_INFO (0x1F).

6.4 Grupo de comandos Especiais

6.4.1 NOP
Descrigao

Durante o power up do sistema, é possivel que dados esplrios
deixados na area OUT do PLC sejam identificados como um comando
valido do Transmissor de Pesagem 2711, o que poderia causar
modificagBes inesperadas das configuracdes do sistema. Para proteger o
sistema contra esse tipo de erro, o primeiro comando requisitado a partir
do boot é ignorado. Diz-se, entdo, que o sistema esta em modo de
seguranca até a requisicdo do primeiro comando, passando entdo a
executar os comandos subsequentes normalmente.

O programador do PLC pode, entdo, escolher o momento mais
adequado para retirar o sistema do modo de seguranga, executando
qualquer comando para isso, o qual serda ignorado e causara o
desligamento do modo de seguranca. Para que isso seja feito sem se
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fazer uso de comandos que executariam agdes sobre o sistema, criou-se
o comando NOP, o qual ndo executa operagdo alguma no Transmissor
de Pesagem 2711 (NOP = No Operation).

Operagdo ACMD

OPCODE 0x00
Comando
MSW LSW
DWO0 TRG |  ACMD XTD CCMD | CCMD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | ccmb
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Bits de status especificos:
ASTAT
Este comando n&o retorna erros em ASTAT.
Utilizagcéo

O primeiro comando enviado ao Transmissor sera ignorado, néo
importando qual seja (protecdo dos parametros do sistema durante o
power up). Assim, o comando NOP permite ao programador retirar o
sistema do modo de seguranca somente alterando o valor de Trigger,
sem necessidade de se perder um comando Util (uma vez que este
comando néo realiza nada no Transmissor).

Observagdes

Para que ndo haja execugdo equivocada de comandos durante o
power up do sistema, o0 mesmo descarta o primeiro comando recebido.
Com isso, protege-se os parametros de configuragéo do sistema.

6.4.2 Gabarito
Descrigcao

Comando ciclico que retorna valores conhecidos para a area IN
do PLC, possibiltando ao programador identificar as posicdes dos
campos dos comandos do Transmissor.

Operagédo CCMD
Comando especial que permite ao programador mapear a
posicdo dos campos no frame de comandos do transmissor. Para isso,
deve-se identificar os seguintes valores na area IN do PLC e fazer as
associagdes:
. 0xCC estara presente no byte menos significativo da WORD 0
do comando;
e  OxAC estara presente no byte menos significativo da WORD 1
do comando;
e O valor decimal 10000 estard presente na WORD 2 do
comando;
e O valor decimal 20000 estard presente na WORD 3 do
comando;
. O valor decimal 500000 estar4 presente na DWORD 2 do
comando (formada pelas WORDs 4 e 5 do mesmo);
. O valor em ponto flutuante (no padrdo IEEE754) 0,5 estara
presente na DWORD 3 do comando (formada pelas WORDs 6
e 7 do mesmo).

Para fazer as associagbes, observe os campos dos comandos
abaixo:

OPCODE OxFF

XTD_CCMD 0x00
Comando

MSW LSW
DWO TRG | ACMD XTD_CCMD | CCMD
DwW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
15
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Resposta Resposta
MSW LSW MSW LSW
DWO ASTAT | 0xAC CSTAT [ oxcc DWO ASTAT |  ACMD CSTAT | ccmb
DW1 20000 10000 DW1 NU
DW2 500000 DW2 NU
DW3 0,5 DW3 NU
Bits de status especificos: ANO 2011...2099
CSTAT N
Este comando né&o retorna erros em CSTAT. MES L.12
DIA 1..31
Utilizagao HORA 0..23
Para referéncia do programador, o comando ciclico OxFF retorna
valores conhecidos nos campos como mostrado na figura. Dessa MINUTO 0...59
maneira, o programador pode se orientar quanto a posigao dos valores
dentro dos campos de um comando ACMD/CCMD. SEGUNDO 0...59
6.4.3 Comando clear do bit RST Bits de status especificos:
Descrigao
. . . - 7 4 2 1
Este comando limpa o bit RST (CSTAT.2). O bit RST indicado no 6 5 3 0
campo CSTAT informa que o Transmissor 2711 foi inicializado, o que
fornece um status para o mestre da rede de que o Transmissor foi ASTAT Bit § % 2 z
resetado, indicando que pode ter havido um problema ou que um novo o = o
Transmissor 2711 foi inserido no fieldbus. Para limpar este bit, basta

mapear o ACMD 0xA3 na area de output.

Operagcédo ACMD

Bits ASTAT.1 é acionado se a data/hora configurada
for invalida.

OPCODE OxA3 ACMD_CLEAR_RST N
- - Operacdo CCMD
Comando Leitura do Relégio de Tempo Real
MSW LSW
DWO TRG [ ACMD XTD_ CCMD | _ CCMD S?g%'%EMD 8xgg
DW1 NU — X
DW2 NU
Comando
DW3 NY MSW Lsw
DWO TRG |  ACMD XTD CCMD | CCMD
Resposta
DW1 NU
MSW LSW DW2 NU
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT | ccmb DW3 NU
DW1 NU
DW2 NU Resposta
DW3 NY MSW Lsw
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | ccMD
Bits de status especificos: DW1 ANO MES
ASTAT DW2 DIA HORA
Este comando néo retorna erros em ASTAT. DW3 MINUTO SEGUNDO
Utilizagéo Utilizagcao

Usa-se este comando para limpar o bit RST, em uma légica de
falha segura e reboot do Transmissor 2711.

Observagdes

O sinal de RST é uma notificagcdo. Ou seja, o programa do PLC
deve tratd-lo como um evento de Reset do Transmissor, ou o ingresso de
um novo Transmissor na rede. Caso o bit seja limpo sem levar esse fato
em consideracéo, esta notificagdo sera perdida. O bit RST s6 voltara a
ser setado novamente se o Transmissor em questéo for resetado ou
estiver ingressando na rede. Verificar o campo CSTAT.

6.4.4 Leitura e configuracdo do reldgio de tempo real
Descrigao

Comando aciclico de ajuste do relégio de tempo real/comando
ciclico de leitura do mesmo.

Operagcéo ACMD

Por meio desse comando, pode-se atualizar o relégio do
Transmissor de Pesagem 2711 a partir do PLC. Assim, é possivel
sincronizar os relégios de varios Transmissores conectados em uma
mesma rede que o PLC com o horéario do PLC conectado nesta mesma
rede. Alternativamente, € possivel também ler o rel6gio de tempo real a
partir do Transmissor 2711, eventualmente para regular o relégio do PLC
a partir do Transmissor.

Observacgdes

Para realizar a calibragcdo do sistema via PLC sem acessar a
chave de calibracdo do Transmissor 2711, é necessario fornecer uma
senha para o mesmo. Como a senha é baseada no relégio do sistema, é
necessario que este esteja configurado antes de se obter essa senha.
Assim, é mandatério o ajuste do relégio antes de qualquer calibragéo via
PLC.

6.4.5 Leitura numero de série, versao firmware e
modelo do hardware

OPCODE 0x06 Descrigéo
Retorna o numero de série, versdo de firmware e modelo do
Comando hardware.
MSW LSW

DWO TRG | ACMD XTD CCMD | CCMD Operacdo CCMD
DW1 ANO MES
DW2 DIA HORA OPCODE Ox1F CCMD_FW_INFO
DW3 MINUTO SEGUNDO XTD_CCMD 0x00

16
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Comando
MSW LSW
DWO TRG | AcmD XTD_CCMD [ CCMD
DW1 NU
Dw2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT | ACMD CSTAT [ ccmb
DW1 NUMERO DE SERIE
DW2 VERSAO | REV BUILD SW
DW3 VERSAO HW MODELO HW
Valor Modelo Descricao
19 2711-D DeviceNet™
20 2711-T PROFINET IO
mV?IDELO 21 2711-P PROFIBUS DP
22 2711-E EtherNet™
23 2711-M Modbus RTU
Bits de status especificos (INV_CCMD):
7 6 5 4 3 2 1 0
[a]
. s| | 3| 5
CSTAT Bt | 2 2| 2| 2| 2| 2| &) 2
z
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
resposta sdo INDEFINIDOS.
Utilizagéo

Utiliza-se para saber remotamente as caracteristicas de nimero
de série, versdo de firmware e modelo de hardware do Transmissor 2711
em guestdo. Através deste recurso, o operador pode fazer a identificacéo
dos transmissores na rede, propiciando realizar a identificacdo de
equipamentos que necessitem de upgrade, assim como identificacdo de
recursos disponiveis em cada transmissor pela verséo do firmware, a fim
de saber os recursos que este oferece. Os campos deste comando
devem ser interpretados da seguinte forma:

NUMERO DE SERIE: Nimero de série configurado em fabrica
(cédigo hexadecimal de 32bits);

VERSAO: Verséo do firmware;

REV: Revisao do firmware;

BUILD SW: Build de compilagéo;

VERSAO HW: Versdo de placa de circuito impresso e
componentes desta unidade;

MODELO HW: Identificador de modelo de 2711.

Observacgdes
O retorno dos dados para este comando é sempre dado em
formato numérico inteiro sem sinal.

7 Calibracao

7.1 Sobre o grupo Calibragéo

Os comandos do Grupo Calibracdo permitem a implementagéo
de funcdes de ajuste de parametros e leitura de dados de calibragdo em
uma IHM remota, ou como parte da automatiza¢éo de comandos de uma
aplicagéo.

7.2 Calibragéo Exata

A calibragdo do Transmissor de Pesagem 2711 é realizada de
forma Exata (SP-CP). O processo de Calibracdo Exata ocorre da mesma
forma que nos bem conhecidos indicadores de Pesagem da Alfa
Instrumentos: configuragcdo dos parametros Casas Decimais, Unidade,
Degrau, Capacidade e Peso de Calibracdo, além da aquisicdo dos dados
de Sem Peso (sistema de pesagem sem carga) e de Com Peso (sistema
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de pesagem com carga de valor nominal equivalente ao parametro Peso
de Calibracéo).
O Transmissor de Pesagem 2711 é calibrado com o conceito de:

Espelhamento de dados em uso para criar os dados pendentes
de calibracao;

Alteracdo dos dados pendentes durante a calibragdo sem
alterar os dados em uso;

Aceitacdo dos dados pendentes com posterior sobrescrita dos
dados em uso ou cancelamento dos dados pendentes,
fazendo-os voltarem a ser um espelho dos dados em uso.

Desta maneira, uma nova calibragdo sé toma efeito quando a
mesma € aceita, modificando todos os parametros alterados de uma s6
vez. Esse Ultimo fato contrasta com a forma anterior de calibracéo,
guando a auséncia de espelhamento de dados causava a alteracdo
direta dos dados em uso de calibragdo do sistema, passando-se entdo
por estados intermediarios entre a calibracdo anterior e a mais recente.
Com essa nova forma de calibragdo, fica bastante claro o momento em
gue a calibragdo foi feita (momento no qual ela é aceita), melhorando a
rastreabilidade e a resiliéncia — salvando-se backups de calibragdo do
sistema apds aceitar a calibragao.

7.3 Bloqueio de Calibracéo

A forma pela qual uma calibragéo realizada é aceita aproveita o
conceito de bloqueio de calibracdo (LOCK/UNLOCK). O sistema em
regime de trabalho normal deve operar em calibragéo bloqueada (LOCK),
modo no qual os comandos de calibragdo sdo ignorados, aumentando a
confiabilidade do mesmo contra comandos externos indevidos de
calibracéo. Para realizar a calibragdo do Transmissor 2711, é necessario
primeiramente desbloquear a calibracéo (via chave fisica de calibracéo),
para que o sistema deixe de ignorar os comandos de ajuste. A partir de
entdo, é criada em memoria uma area espelhada de dados de calibragéo
pendentes, com valores iniciais idénticos aos da calibragcdo em uso. Os
comandos de ajuste de calibragéo terdo efeito somente sobre essa area
espelhada de memdria do sistema, néo influindo em nenhum aspecto ou
parédmetro da pesagem. Ao finalizar os ajustes, a aceitacédo da calibra¢éo
que foi realizada se da bloqueando novamente a calibragdo do sistema
(via chave fisica de calibragdo), momento no qual os dados pendentes
armazenados na area de memoria espelhada sobrescrevem os dados em
uso de calibracéo, todos de uma sé vez. E possivel também cancelar a
calibracéo que vinha sendo realizada, com o comando 0x72 — Cancelar
Calibracéo em Progresso.

O Grupo Calibragéo de comandos fornece meios de ler todos os
parametros em uso, e de ler/alterar os parametros pendentes de
calibracdo remotamente, possibilitando o ajuste completo do sistema via
PLC/Supervisorio.

7.4 Backups de Calibracao
Os Backups de Calibragdo armazenam em E2PROM todos os
dados de calibragdo do Transmissor 2711, sendo possivel sua
restauracdo a qualquer momento via AlfaWebMonitor. DispSe de 5
Backups de Calibragcdo, em que um nome automatico € fornecido para
esse backup.

Apds a execucdo e aceitagdo de uma calibragdo valida no
sistema que ndo seja exatamente igual a Ultima calibracdo salva, é
realizado um backup dessa calibracao.

7.5 Grupo de comandos Calibracéo
7.5.1 Cancelar Calibracdo em Progresso
Descrigao
Comando aciclico para cancelar a calibracdo em progresso,

durante o0 modo UNLOCK. Os parametros de calibragdo “PENDENTES”
séo revertidos aos parametros “EM USO”.

Operacdo ACMD
Cancelar calibragdo em progresso

OPCODE 0x72
Comando
MSW LSW

DWO TRG | ACMD XTD_CCMD | CCMD
DW1 NU

DW2 NU

DW3 NU
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Resposta
MSW LSW

DWO ASTAT |  ACMD CSTAT |  ccmD
DW1 NU
Dw2 NU
DW3 NU

Bits de status especificos:
ASTAT

Este comando néo retorna erros em ASTAT.
Utilizagéo

O comando de cancelar calibracédo é usado na implementagédo de
painéis remotos de -calibragdo, para permitir ao usuario reverter
operacdes indevidas.

Observagdes

Durante o modo de calibragdo (UNLOCK), o sistema tem 2
conjuntos de parametros de calibragdo: “PENDENTES” e “EM USO”.
Todas as alteragbes de parametros e agdes de calibragdo realizadas

mod.2711
Peso de Inteiro sem sinal {1...999999}. Peso de Calibragado é o
Calibragao valor da massa de COM_PESO
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
Bit o - N

Os bhits ASTAT[1,4,7] sdo ativados caso haja
parametros fora de faixa.

Os bits ASTATI[1,5,7] séo ativados em caso de
comando rejeitado (LOCK)

Operacdo CCMD
Leitura dos parametros de calibragdo pendentes (CASAS, DEG,
CAPAC, PCAL)

durante UNLOCK ficam “PENDENTES” até a efetivacdo da calibracgo, OPCODE 0x04
que ocorre quando o sistema é recolocado em modo LOCK novamente. XTD_CCMD 0x00
Durante o processo de calibragdo (antes de voltar a LOCK), é possivel
cancelar a calibragdo e reverter os parametros para os valores “EM ~ Comando
USO’. Esta operagéo permite ao usudrio recuperar-se de uma calibragéo MSW LSW
indevida. DWO TRG |  ACMD XTD_ CCMD | CCMD
DwW1 NU
7.5.2 Leitura e configuracdo dos parametros de _DW2 NU
calibracdo pendentes DW3 NY
Descrigao
Comando aciclico de configuragdo dos parametros de calibragéo Resposta MSW LSW
pend_entes (CASAS, UNID,AADE, DEG, CAPAC, PECAL), comando ciclico DWO ASTAT | ACND CSTAT CCMD
de leitura dos mesmos parametros. DWL Degrall Unidade Casas
Operag&o ACMD DW2 Capacidgde _
Configuracdo dos parametros de calibracio pendentes (CASAS, _DW3 Peso de Calibracéo
UNIDADE, DEG, CAPAC, PECAL).
Bits de status especificos:
OPCODE 0x04 ACMD_CALIB
7 6 5 4 3 2 1 0
Comando
MSW LSW =
DWO TRG [ ACMD XTD_CCMD CCMD CSTAT Bit el 2| 2| 2| 3| &] 8| 2
DW1 Degrau Unidade Casas 2
DW2 Capacidade B
DW3 Peso de Calibracao
O bit CSTAT.1 é ativado quando o campo XTD_CCMD for
Resposta invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
MSW LSW resposta séo INDEFINIDOS.
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | ccMD
DW1 NU Utilizagcao
DW2 NU Leitura e configuracdo dos parametros basicos de calibragdo:
DW3 NU DEG (degrau de pesagem), CASAS (casas decimais), UNIDADE (g / kg /
t), CAPAC (capacidade de fundo de escala) e PECAL (peso de
- - . calibracéo).
Degrau Lrgrei'aro;oeg]e5'221){22_'56'31?”200450}' Degrau a minima Esses parametros somente podem ser alterados em modo
¢ P =ep UNLOCK, e ficam “PENDENTES” durante o procedimento de calibracao.
Quando o sistema retornar ao modo LOCK (via chave do painel frontal),
Valor Unidade os parametros “PENDENTES” sdo processados e tornam-se “EM USO”.
1 g
Unidade 2 kg Observagdes
3 t Os comandos de calibracdo somente s&o aceitos em modo
UNLOCK. Antes de enviar o ACMD_CALIB, deve-se desbloquear o
acesso a calibracdo, via chave LOCK. Todas as alteracdes de
parametros e acOes de calibragdo durante o estado UNLOCK ficam
Valor Representacéo “PENDENTES”, e somente serdo processadas no retorno para o estado
0 0 LOCK, quando passaréo a ser dados “EM USO”. Quando o sistema esta
1 0,0 em modo LOCK, o CCMD 0x04 (leitura de parametros pendentes) e 0x76
2 0.00 (leitura de pardmetros em uso) retornam os mesmos dados, ou seja, em
Casas 3 0:000 modo LOCK néo ha dados pendentes.
4 0,0000 ) . . -
5 0,00000 7.5.3 Leitura dos pardmetros de calibragcao “EM
uso”
Descrigao
Capacidade Inteiro sem sinal {1...999999} Leitura dos parametros (CASAS, UNIDADE, DEG, CAPAC e

PECAL). A leitura dos parametros de calibragdo “EM USO” retorna os
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parédmetros vigentes no modo normal (LOCK), mesmo durante uma XTD_CCMD 0x00
calibracdo em andamento (UNLOCK).
Comando
Operagéo CCMD MSW LSW
Leitura de paréametros de calibragdo “EM USO” (CASAS, DWO0 TRG | ACMD XTD_ CCMD | CCMD
UNIDADE, DEG, CAPAC, PECAL) DW1 NU
DW2 NU
OPCODE 0x76 DW3 NU
XTD_CCMD 0x00
Resposta
Comando MSW LSW
MSW LSW DWO ASTAT | ACMD CSTAT | CCMD
DWO TRG | ACMD XTD_CCMD | CCMD DW1 NF COM PESO NF SEM PESO
DW1 NU DW2 SPESO Data e Hora
gwg HB DW3 CPESO Data e Hora
Resposta MSW LSW ’;ESC(?M Int16. Noise Figure para SPESO
DWO ASTAT | ACMD CSTAT CCMD
Dwi Degrau - Unidade Casas e Int16. Noise Figure para CPESO
apacidade
DW3 Peso de Calibracdo
Bit [ 31 | 26 [ 25 [ 22 [ 21 [17 [16 [12 [11 [ 6 [5]0
Dearau SPESO ANO |  MES DA | HORA | MIN | SEG
9 Data e
Unidade Hora Bitfield com data e hora de execugéo
Casas Vide em Leitura e configuragéo dos parametros de Q’\ég {223} /:\/Irlo bfs_e_*\-JZOOO. Ex: [11] == 2011
- calibracdo pendentes {1..12}, Més, 1 ==Jan
Capacidade DIA {1..31}
Peso de CPESO HORA {0..23}
Calibrag&o Data e MIN {0..59
Hora SEG {0..59}
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0 Exemplo: para data “17/01/2011 8:47:55” temos a DWord 0x2C628BF7
S Bit Valor
. = [ Q
CSTAT Bit | 2| 2| | | ¢ S 2 31 0
z 2 30 0
gg (:.I') 11 ANO
O bit CSTAT.1 é ativado quando o campo 27 1
XTD_CCMD for invélido (diferente de 0). Nesse caso, 26 1
os campos de resposta sédo INDEFINIDOS. Cc 25 0
24 0 n
Utilizagéo 23 0 1 MES
O comando de leitura de parametros de calibracdo “EM USO” é 6 22 1
utilizado para obter os parametros de calibragdo vigentes durante 21 1
operacdo normal (LOCK). E utilizado na implementacdo de painéis de 20 0
calibf‘agﬁo remota, para informar o usuéario dos dados na coluna “EM 19 0 17 DIA
uso’. ) 18 0
17 1
Observagdes 16 0
Os parametros “EM USO” definem a calibragéo vigente antes de 15 1
entrar em modo UNLOCK. O comando RESET_CALIB restaura a 14 0 8 HORA
calibracdo em curso (durante UNLOCK) para o conjunto de parametros 8 13 0
“EM USO”.
Quando o sistema estda em modo LOCK, o CCMD 0x04 (leitura 12 0
de parametros pendentes) e 0x76 (leitura de parametros em uso) 11 1
retornam os mesmos dados, ou seja, em modo LOCK ndo ha dados B 10 0
pendentes. g i 47 MIN
754 Leitura de NF e TIMESTAMP de Calibracédo Z i
pendente F 5 1
Descrigao 4 1
CCMD_CALIBEX retorna os dados de figura de ruido (NF - Noise 3 0
Figure) e Timestamp (registro de hora de execug&o) para os comandos 5 1 55 SEG
de calibragdo SPESO e CPESO “PENDENTES”, durante a calibragao 7 1 1
(UNLOCK). Em modo de operagdo normal (LOCK), este comando é 0 1

idéntico a CCMD_CALIBEX_IN_USE (0x78).

Operacédo CCMD
CCMD_CALIBEX — Leitura de NF/TIMESTAMP para SPESO e
CPESO

OPCODE 0x74

19
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Bits de status especificos (INV_CCMD):
7 6 5 4 3 2 1 0
o
. s| | 3| 5
CSTAT Bit <l 2| 2| 2| 2] g 9 2
z
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de resposta
séo INDEFINIDOS.
Utilizagéo

Este comando permite a visualizacdo dos seguintes dados,
formatados como descrito acima:

e NF_COM_PESO: Figura de ruido durante a Ultima operagédo de
COM_PESO

e NF_SEM_PESO: Figura de ruido durante a ultima operagéao de
SEM_PESO

e SPESO_DATA E HORA: Data e hora da ultima operacado de
SEM_PESO

e CPESO_DATA E HORA: Data e hora da ultima operagao de
COM_PESO

Os dados de NF e Timestamp s&o gravados com os dados de
calibragcdo em memédria ndo-volatil, e podem ser acessados a qualquer
momento via CCMD 0x74 e 0x78. Eles permitem a implementacédo de
andlise de qualidade para procedimentos de calibragdo, incluindo a
medicdo de incerteza durante a calibracéo (NF), e o registro de data/hora
da execugao das operagGes de ajuste.

Observagdes

Durante UNLOCK, os dados informados por este comando de
leitura indicam os valores de NF e Timestamp pendentes, ou seja, dados
da calibragdo em curso. Em operacdo normal (LOCK), os dados lidos
pelo CCMD 0x74 sé&o idénticos aos dados lidos pelo CCMD 0x78.
Durante a calibracdo o sistema utiliza a média eficaz do sinal de
pesagem para célculo do valor medido, e registra a variancia do sinal
(NF), indicada por um valor inteiro positivo de 16 bits, em unidades de
ppm por 1mV/V. O valor de 1ppm equivale a 1nV/V de amplitude. Quanto
menor o valor de NF medido, menor o ruido de pesagem (variacdo
mecanica + ruido eletromagnético) durante o processo de captura dos
pontos de calibragdo. O erro de calibragdo no fundo de escala é
composto pelos NFs dos 2 pontos de calibracdo, e pode-se calcular a
incerteza de medicdo do sistema utilizando-se os valores de NF
registrados. Para uma célula de carga tipica, de 2mV/V de faixa
dindmica, um valor de NF de 100ppm significa um ruido de 1 divisdo em
20000 divisdes de pesagem, i.e., para uma célula de 2000kg, 100ppm de
NF significa uma variancia de 0.1kg.

7.5.5 Leitura de NF e TIMESTAMP de Calibragdao “EM
uUso”
Descrigcao

CCMD_CALIBEX_IN_USE retorna os dados de figura de ruido
(NF - Noise Figure) e Timestamp (registro de hora de execug¢édo) para 0s
comandos de calibragdo SPESO e CPESO “EM USQO”, mesmo durante a
calibracdo (CALIB_UNLOCKED). Em modo de operagéo normal (LOCK),
este comando é idéntico a CCMD_CALIBEX_CHx (0x74)

Operacédo CCMD
CMD_CALIBEX_IN_USE - Leitura de NF/TIMESTAMP “EM
USQO” para SPESO e CPESO

OPCODE 0x78
XTD_CCMD 0x00
Comando
MSW LSW

DWO TRG |  ACMD XTD_CCMD | CCMD
DW1 NU

DW2 NU

DW3 NU

mod.2711
Resposta
MSW LSW

DWO ASTAT | ACMD CSTAT | ccMmb
DW1 NF_COM_PESO NF_SEM_PESO
DW2 SPESO Data e Hora
DW3 CPESO Data e Hora
NF COM
PESO
NF SEM
PESO
SPESO Vide em Leitura de NF e TIMESTAMP de Calibragéo
Data e pendente
Hora
CPESO
Data e
Hora

Bits de status especificos (INV_CCMD):

7 6 5 4 3 2 1 0
[a]
_ s| | 3| o5
cstaT Bt | 2| 20 =) 2| 2| 2| 9| 2
z

Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for

invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de resposta

sd@o INDEFINIDOS.
Utilizagcao

Este comando permite a visualizagdo dos seguintes dados,
formatados como descrito acima:

e NF_COM_PESO: Figura de ruido durante a ultima operagéo de
COM_PESO

e NF_SEM_PESO: Figura de ruido durante a Ultima operagédo de
SEM_PESO

. SPESO_DATA E HORA: Data e hora da Ultima operacao de
SEM_PESO

e CPESO_DATA E HORA: Data e hora da ultima operagdo de
COM_PESO

Os dados de NF e Timestamp sé@o gravados com os dados de
calibracdo em memoria ndo-volatil, e podem ser acessados a qualquer
momento via CCMD 0x74 e 0x78. Eles permitem a implementacéo de
andlise de qualidade para procedimentos de calibracdo, incluindo a
medicao de incerteza durante a calibragdo (NF), e o registro de data/hora
da execucéo das operagdes de ajuste.

Observacgdes

Durante UNLOCK, os dados informados por este comando de
leitura indicam os valores de NF e Timestamp em uso, ou seja, dados
vigentes para a Ultima calibragdo realizada. Em operag¢édo normal (LOCK),
os dados lidos pelo CCMD 0x78 sao idénticos aos dados lidos pelo
CCMD 0x74. Durante a calibracdo o sistema utiliza a média eficaz do
sinal de pesagem para célculo do valor medido, e registra a variancia do
sinal (NF), indicada por um valor inteiro positivo de 16 bits, em unidades
de ppm por 1mV/V. O valor de 1ppm equivale a 1nV/V de amplitude.
Quanto menor o valor de NF medido, menor o ruido de pesagem
(variagdo mecanica + ruido eletromagnético) durante o processo de
captura dos pontos de calibragcdo. O erro de calibracdo no fundo de
escala € composto pelos NFs dos 2 pontos de calibracdo, e pode-se
calcular a incerteza de medicdo do sistema utilizando-se os valores de
NF registrados. Para uma célula de carga tipica, de 2mV/V de faixa
dindmica, um valor de NF de 100ppm significa um ruido de 1 divisdo em
20000 divisdes de pesagem, i.e., para uma célula de 2000kg, 100ppm de
NF significa uma variancia de 0.1kg.

7.5.6 Comando de ajuste de calibracdo SEM_PESO
Descrigao

Comando aciclico de ajuste da calibracdo SEM PESO (balanca
vazia).

Operagcdo ACMD
Comando de ajuste de calibragéo
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Bits de status especificos:

7 16 5] 43211710
ASTAT Bi 2 x| = z| 2
it ot w s £ 4

Os bits ASTAT[1,5,7] séo ativados em caso de comando
rejeitado (LOCK).

‘. {
d 'INSTRUMENTOS
OPCODE 0x09
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  AcCmMD XTD_ CCMD | CCMD
Dw1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT | ccmD
Dw1 NU
Dw2 NU
DW3 NU
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
S . 8 =< El > E
ASTAT Bit g 8| % 2| o
Os bits ASTAT[1,5,7] séo ativados em caso de comando
rejeitado (LOCK).
Utilizagéo

Os comandos de ajuste de calibracdo sdo utilizados para
implementar calibragdo remota via fieldbus. A calibracdo em modo
EXATA(SP-CP) é realizada com 2 comandos de ajuste: SPESO e
CPESO.

Em modo de operacdo normal, os comandos de calibracdo ndo
sdo aceitos (modo LOCK). Antes de emitir comandos de calibragao,
deve-se destravar o modo de calibracéo, via chave de calibragéo.

Os parametros de calibragao ficam “PENDENTES” durante o
modo UNLOCK, e sédo processados quando ha a mudanca para o estado
LOCK, quando entédo passam a ser os valores “EM USO”.

Comandos de calibragdo enviados em modo LOCK sé&o
rejeitados e retornam erros em ASTAT.

Observagdes

O modo EXATA(SP-CP) captura 2 pontos notaveis para
estabelecer a reta de calibragdo: SPESO (balanga vazia) e CPESO (peso
de calibragdo). Este modo é o default para calibragdo, e garante a
passagem da reta de calibracdo pela origem (Okg == balanca vazia, ou
peso morto).

7.5.7 Comando de ajuste de calibracdo COM_PESO
Descrigao

Comando aciclico de ajuste da calibracdo COM PESO (balanca
com peso de calibragéo).

Operagédo ACMD
Comando de ajuste de calibragao

OPCODE 0x0B
Comando
MSW LSW
DWO TRG | ACMD XTD_ CCMD | CCMD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT | ACMD CSTAT [ ccmp
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU

Utilizagédo

Os comandos de ajuste de calibragcdo s&o utilizados para
implementar calibracdo remota via fieldbus. A calibracdo em modo
EXATA(SP-CP) é realizada com 2 comandos de ajuste: SPESO e
CPESO.

O comando CPESO deve ser realizado quando o sistema de
pesagem estiver com a massa calibrada configurada em PECAL (PESO
DE CALIBRACAO), configurada com o comando ACMD_CALIB (0x04).

A ordem de realizacdo de SPESO e CPESO néo é relevante,
produzindo a mesma reta de calibragdo.

Em modo de operagdo normal, os comandos de calibragdo nao
sdo aceitos (modo LOCK). Antes de emitir comandos de calibragéo,
deve-se destravar o modo de calibragéo, via chave de calibragéo.

Os parametros de calibragdo ficam “PENDENTES” durante o
modo UNLOCK, e sédo processados quando ha a mudanca para o estado
LOCK, quando entdo passam a ser os valores “EM USO”.

Comandos de calibragdo enviados em modo LOCK sao
rejeitados e retornam erros em ASTAT.

Observagdes

O modo EXATA(SP-CP) captura 2 pontos notaveis para
estabelecer a reta de calibragdo: SPESO (balanca vazia) e CPESO (peso
de calibracéo). Este modo é o default para calibragdo, e garante a
passagem da reta de calibrac@o pela origem (Okg == balanga vazia, ou
peso morto).

8 Configuracéo do canal de pesagem

8.1 Sobre o grupo de configuracdo do canal de
pesagem
Os comandos do Grupo Configuracdo do canal de Pesagem
atuam sobre a configuragao fisica do ADC e o controle dos blocos de
processamento de sinais. Estes comandos séo utilizados pelo PLC para
configurar os parametros operacionais do canal de pesagem para uma
dada aplicagao.

8.2 Controle e configuracdo de ADC

O processamento dos sinais de pesagem comega com a
conversdo dos sinais analogicos de tensdo de entrada, fornecidos pelas
células de carga, que sdo transformados em sinais digitais pelo ADC
(conversor analégico para digital). Possui um ADC de 24bits de ultra
baixo ruido, capaz de medir sinais menores do que 50nV com preciséo e
reprodutibilidade, com fundo de escala de +35mV. Estas escalas,
traduzidas para sinais de células de carga, significam fundo de escala de
+7mV/V, com leituras precisas de 10nV/V. O sistema sempre trabalha
internamente com uma resolucdo normalizada de 1nV/V, ou seja, 2
milhdes de divisGes de fundo de escala para 2mV/V.

8.3 Normalizacéo: calibracéo via Golden Standard

Cada unidade de Transmissores 2711 é calibrada internamente
em fabrica e normalizada a um padrdo Golden Standard de 2mV/V, com
2 milhGes de divisdes. Isto significa que todas as unidades tém resposta
idéntica a um dado sistema de pesagem. A normalizacdo permite aos
Transmissores 2711 a transferéncia de calibragdo de peso entre
unidades diferentes, via arquivo de EZ-Swap. A geragdo e recuperacao
do arquivo de EZ-Swap pode ser realizada via AlfaWebMonitor.

8.4 Configuracdo de parametros de Pesagem

A conversdo para sinais digitais é realizada a uma taxa de
amostragem constante de 60 amostras por segundo.

Ha 2 bits que controlam o modo de Zero: zero automatico e zero
via comando. O zero automatico ativa a compensacdo automética de
zero, gque ajusta continuamente a linha de base para varia¢gdes abaixo do
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limiar de MOV quando a balanca esta vazia. Deve-se desativar o Zero
Automético para pesagem de processos, como tanques e reatores. A
operacdo de processos muito lentos com Zero Automatico pode levar o
sistema a zerar a pesagem do processo, gerando erros de pesagem. O
default para Zero Automéatico € desligado. O bit de Zero via Comando
habilita ou blogueia o0 modo de zero via fieldbus e terminal de servigo. O
comando de Zero somente é realizado quando o peso esta estavel, ou
seja, quando MOV = 0. Caso o hit MOV esteja acionado, o sistema
reconhece o comando de zero e aguarda a estabilizacdo do peso para
realizar o comando. Caso MOV néo seja desacionado por um periodo de
timeout de 5 segundos, o sistema abandona a tentativa.

Os modos de Tara configurdveis sdo: Tara Unica, Tara
Sucessiva e Tara Editavel. Na tara Unica, o Transmissor somente aceita
0 comando de tara se estiver em peso bruto. Na tara sucessiva, pode-se
enviar comandos de tara mesmo em peso liquido. A tara editavel permite
que o valor de tara seja especificado no comando.

Ha dez opcdes de filtros pré-programados, de 0 (mais rapido) a 9
(mais lento). O filtro selecionado é inserido no caminho do sinal antes do
processamento da andlise RMS, ou seja, afeta a resposta de MOV e
PMOV. Todos os filtros sao filtros Bessel, com resposta de atraso similar
em um amplo espectro de frequéncias. A variagdo principal entre cada
fitro € o nimero de amostras necesséario para estabilizagdo a uma
variacdo instantanea de 0 a 100% (step response).

8.5 Parametros de Anélise RMS

O Transmissor analisa continuamente o sinal de pesagem, e
extrai o valor RMS (root mean square) do sinal, para analise estatistica.
Os critérios de estabilidade de sinal, utilizados para realizar comandos de
calibragcdo, Zero e Tara, sdo baseados na variancia do sinal de peso,
analisada continuamente dentro de uma janela das Ultimas N amostras.
Os bits MOV e PMOQV refletem o estado dessa analise de estabilidade,
mostrando se o valor da variancia (STD_DEV, standard deviation) esta
acima ou abaixo do limiar de MOV e PMOV.

O sistema disponibiliza para o PLC os resultados em tempo real
da anélise RMS dos sinais, informando o desvio padrédo (CCMD 0x16 —
Leitura do desvio padrdo RMS) e figura de ruido (CCMD 0x1C — Leitura
da Figura de Ruido), que atuam sobre o sinal com resolucéo interna de 2
milhdes de divisGes.

8.6 Comandos de Zera e Tara

Os comandos de Zero e Tara sdo utilizados em processo, para
eliminar o peso morto residual e determinar a referéncia para peso
liquido, respectivamente.

O Transmissor 2711 opera em 4 quadrantes de dominio de
polaridade de sinal, ou seja, permite que as células de carga sejam
calibradas livremente em tragdo/compressao, e que 0 peso em processo
seja positivo ou negativo. Esta flexibilidade estende-se a operagdo de
Zero e Tara, sendo permitido Zero e Tara para pesos negativos.

A execuc¢do da operacdo de Zero (0xOD — ACMD_ZERO) e Tara
(0x01 — ACMD_TARA) somente é efetivada em peso estavel, isto &,
quando MOV = 0, com excegdo de Tara Editavel, que pode ser realizada
a qualquer momento. Caso 0 peso nao estabilize dentro de 5 segundos
ap6s o reconhecimento do comando, o sistema abandona a operagéo por
timeout.

8.7 Grupo de comandos de configuragcdo do canal
de pesagem

8.7.1 Comando de Tara e Tara Editavel
Descrigao

Comando de Tara / Tara Editavel e comando de leitura do valor
de tara do canal de pesagem.

Operacédo ACMD
Comando de tara ou edig¢éo do valor de tara editavel
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Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT | ccmb
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
0x0000_0000 -> Inalterado
CMD 0x0000_0001 > Tara
0x0000_0002 - Destara
{-CAPAC...+CAPAC}, formato numérico selecionado
Valor Tara pelo opcode. )
Valor de tara para o modo TARA EDITAVEL
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
. 9 - @ < > >
Caso o comando enviado no campo “CMD” seja
invélido (ou seja, valores diferentes de 0x0000,
0x0001 ou 0x0002), ou caso o valor de tara em modo
editavel enviado no campo “Valor Tara” esteja fora da
faixa {~-CAPAC...+CAPAC} configurado, o bit ASTAT.2
ASTAT (TARA) é ativado, indicando que houve um erro na

execucgao do comando de edi¢ao do valor de Tara.

Os bits ASTAT[1,5,7] (Operacéo llegal) séo ativados
em caso de tara ilegal (TARA durante UNLOCK).

Os bits ASTAT[1,5] (Falha de Operacéo) séo ativados
se a calibragdo for invalida, ou o canal estiver em
SATURACAO ou SOBRECARGA.

Os bits ASTAT[1,4] (Operacao Desabilitada) sao
ativados se a tara estiver desabilitada.

Os bhits ASTAT[1, 2, 5, 7] (Timeout) sdo ativados se
ocorreu timeout de tara, ou seja, peso nao estabilizou
em 7 segundos.

Operacdo CCMD
Leitura de status e valor de tara

OPCODE 0x01 Floating Point

0x21 Inteiro complemento de 2

0x41 Inteiro sem sinal

0x81 BCD

XTD_CCMD 0x00
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD XTD CCMD | CCMD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW

DWO ASTAT | ACMD CSTAT | ccmb
DW1 Status
DW2 Valor Tara
DW3 NU
Status Vide em Leitura de Peso Liquido e Status
Valor Valor atual de tara. Se o valor de tara for diferente de zero, o
Tara sistema esta em peso liquido.

OPCODE 0x01 Floating Point

0x21 Inteiro complemento de 2

0x41 Inteiro sem sinal

0x81 BCD
Comando

MSW LSW

DWO TRG [ ACMD XTD_ CCMD | CCMD
DW1 CMD
DW2 Valor Tara
DW3 NU
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Bits de status especificos:

Valor de limiar de PMOV, com formato numérico
definido pelo opcode. O limiar é especificado com 2

7 6 5 4 3 2 1 0
[a]
. | | 8] 5
cstaT B | 2| 20 =2 2| 2| 2| 9| 2
<
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de resposta
séo INDEFINIDOS.
Utilizagéo

Realizar operacdes de tara no canal de pesagem via PLC. Pode-
se citar como exemplo o processo de ensaque automatico, no qual o
inicio de cada ciclo de ensague necessita que seja executado um
comando de tara apés a colocagdo do bag vazio na maquina.

Observacgdes

O comando ACMD de TARA é bloqueante, isto é, a interface de
filedbus é colocada em modo BUSY (bit ASTAT.RDY == ‘0’), e aguarda a
conclusdo da operagdo TARA para retornar ao modo READY
(ASTAT.RDY == ‘1’). Comandos ACMD recebidos enquanto o bit RDY
estiver em ‘0’ serdo ignorados pelo sistema.

A configuracdo de modo de Tara pode ser editada por meio do
comando ACMD 0x03 - Leitura e configuragéo de Filtro/Zero/Tara.

O comando de Tara esta diretamente ligado ao estado do bit
MQV: enquanto o bit MOV estiver ativado (MOV := peso em movimento),
o comando de Tara ficard pendente, aguardando a estabilizagdo. Caso o
peso néo se estabilize em 7 segundos, a operacéo de tara é descartada
e é sinalizado TIMEOUT em ASTAT.

8.7.2 Leitura e configuragao do limiar de PMOV
Descrigcao

Este comando (ACMD_PMOV) configura o limiar de PMOV
(Process MOV).

O bit de PMOV (Process MOV) é disponibilizado na word de
Status de pesagem para uso pela aplicacdo do usuario. O bit PMOV
indica que a o sinal de STD_DEYV esté& acima do limiar de PMOV.

O Transmissor 2711 analisa continuamente o sinal de pesagem e
obtém a variancia RMS (STD_ DEV) do sinal, dentro da janela de
amostragem RMS (RMS_WINDOW). O valor de STD_DEV é usado para
decidir se o sinal de pesagem esta estavel, comparando STD_DEV com
o limiar de MOV e de PMOV.

Operacédo ACMD

PMOV casas decimais adicionais em relacdo as casas
decimais da calibracdo, isto €, PMOV tem resolucédo
de centésimos de diviséo.

Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0

ASTAT

Bit

DESC
EX
INV
RDY

Este comando nédo retorna erros em ASTAT.

Operagédo CCMD

OPCODE Ox0F Floating Point
0x2F Inteiro complemento de 2
0x4F Inteiro sem sinal
Ox8F BCD
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  AcCmMD XTD CCMD | CCMD
Dw1 PMOV
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT | ccmD
Dw1 NU
DW2 NU
DW3 NU

OPCODE OxOF Floating Point
0x2F Inteiro complemento de 2
Ox4F Inteiro sem sinal
Ox8F BCD
XTD_CCMD 0x00
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD XTD_ CCMD | CCMD
DwW1 NU
Dw2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT [ ccmb
DW1 PMOV
Dw2 NU
DW3 NU
Valor de limiar de PMOV, com formato numérico definido
pelo opcode. O limiar é especificado com 2 casas decimais
PMOV ey . PN s . A
adicionais em relagdo as casas decimais da calibragéo, isto
€, PMOV tem resolucéo de centésimos de divisdo
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
[a]
_ s| | 3| o5
cstaT Bt | 2| 20 =) 2| 2| 2| 9| 2
z
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de resposta
sé@o INDEFINIDOS.
Utilizagcéo

Este comando possibilita ao implementador da automacao definir
alertas de deteccdo de variacdo de peso de acordo com sensibilidade
customizavel & sua aplicagdo, poupando recursos de programacdo e
processamento pelo PLC ou supervisério, bastando apenas monitorar a
word de status do canal de pesagem. O uso de PMOV permite a
deteccao facil de condi¢des de estabilizacdo de peso para um processo,
usando analise de variancia RMS de sinal, aplicada pelo ndcleo de
pesagem do Transmissor 2711.

Um exemplo de utilizacdo do bit de PMOV em processos de
controle é a deteccdo de estabilizacdo dentro de uma faixa de variagédo
maior do que a utlizada por MOV, isto é, mais “grosseira’, para
otimizagéo da velocidade de atuacéo.

Observacgdes

Os bits de MOV e PMOV séao controlados pelo bloco de filtro
RMS de sinal. O filtro RMS analisa o sinal de pesagem usando uma
janela de amostragem para a deteccdo de média RMS e variancia
(desvio padrédo := STD_DEV). Continuamente, o valor de variancia para a
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janela atual é comparado ao limiar de MOV e PMOQOV, e os bits
respectivos séo ativados caso a variagao de peso esteja acima do limiar.
Os valores de PMOV configurados/lidos por este comando tém
uma resolucéo de 2 casas decimais adicionais em relagdo a configuracéo
de casas decimais de calibragcdo. Para aplicagbes em “floating point” —
usando o OPCODE OxOF no campo operacao, como exposto acima,
deve-se codificar o valor direto no formato IEEE754. Contudo, para
aplicagdes em “inteiro complemento de 27, “inteiro sem sinal” e “BCD”, o
valor de MOV e PMOV tem 2 casas de ponto fixo decimal a mais. A
utilizagdo deste comando em “inteiro complemento de 2" esta
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exemplificada abaixo:
MSW LSW
DWO TRG | Ox2F XTD CCMD [ CCMD
DW1 50
DW2 NU
DW3 NU

Em um Transmissor operando em kilogramas, esta configurado
para operar com 2 casas decimais, a informagdo deve ser interpretada
como:

PMOV estéa sendo programado para 0.005kg

8.7.3 Leitura e configuragcao do limiar de MOV
Descrigcao

Este comando (ACMD_MOV) configura o limiar de MOV.

O bit de MOV (movimento de carga) é disponibilizado na word de
Status de pesagem para uso pela aplicagédo do usuario. O bit MOV indica
que o sinal de peso esta acima do limiar de MOV.

O sistema utiliza o bit de MOV internamente para realizar
operacdes que exigem estabilidade de sinal, como ZERO, TARA,
calibracao.

O Transmissor 2711 analisa continuamente o sinal de pesagem e
obtém a variancia RMS (STD_ DEV) do sinal, dentro da janela de
amostragem RMS (RMS_WINDOW). O valor de STD_DEV ¢ usado para
decidir se o sinal de pesagem esta estavel, comparando STD_DEV com
o limiar de MOV e de PMOV.

Operacédo ACMD

OPCODE 0x18 Floating Point
0x38 Inteiro complemento de 2
0x58 Inteiro sem sinal
0x98 BCD
Comando
MSW LSW
DWO TRG [ ACMD XTD CCMD [ CCMD
Dw1 MOV
DwW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | CCMD
Dw1 NU
DwW2 NU
DW3 NU
Valor de limiar de MOV, com formato numérico
definido pelo opcode. O limiar é especificado com 2
MOV casas decimais adicionais em relagdo as casas
decimais da calibragao, isto €, MOV tem resolugdo de
centésimos de diviséo.
Bits de status especificos:
ASTAT

Este comando nao retorna erros em ASTAT.

Operagcéo CCMD

OPCODE 0x18 Floating Point
0x38 Inteiro complemento de 2
0x58 Inteiro sem sinal
0x98 BCD

XTD_CCMD 0x00

mod.2711
Comando
MSW LSW
DWO TRG | ACMD XTD_CCMD | CCMD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT | ACMD CSTAT | ccmb
DwW1 MOV
DW2 NU
DW3 NU
Valor de limiar de MOV, com formato numérico definido pelo
opcode. O limiar é especificado com 2 casas decimais
MOV SR . A S ; o
adicionais em relagé@o as casas decimais da calibragao, isto
é, PMOV tem resolugédo de centésimos de divisdo
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
[a]
. 3
cstar Bt .
O [} 2 P | %] = o}
< < < < < o = z
Bit CSTAT.1 é ativado se o valor no campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de resposta
sé@o INDEFINIDOS.
Utilizagao
O Limiar de MOV, juntamente com a janela de RMS

(RMS_WINDOW_SIZE) estabelecem o critério de estabilidade de sinal a
ser usado para operagdes internas de ZERO e TARA.

O valor default do limiar de MOV e PMQV é 0.5 divis6es, ou seja,
o critério de estabilidade é ajustado para uma variancia de 0.5 divisdes
dentro da janela de RMS. Este critério garante que opera¢des de ZERO e
TARA sejam realizadas com o dobro de resolugéo do degrau configurado
na calibracéo

O wusuario pode requerer um ajuste de limiar diferente em
aplicagBes que contenham ruido mecanico elevado, ou que possam
tolerar niveis mais altos de variancia para ZERO e TARA. O ajuste do
limiar para valores mais elevados também influencia no tempo de
resposta para comandos de ZERO e TARA, pois tipicamente a
estabilizacéo do sinal de peso tem a caracteristica de um sistema mola-
massa com oscilagdo amortecida. Similarmente, o usuério pode
necessitar de um critério mais rigoroso de estabilizagdo, para obter uma
linha de base zerada com menor erro estatistico. O valor do limiar &
especificado em centésimos de degrau.

Observagdes

Os comandos de Zero e Tara (exceto Tara Editavel) s6 serédo
executados quando o sinal de MOV néo esteja ativo, ou seja, quando o
peso atingir o critério de estabilizagdo. Assim, deve-se configurar o valor
de MOV de forma adequada ao processo de pesagem usado, para que
0os comandos de Zero e Tara sejam executados de acordo com o
esperado. A utilizac@o errada da configuracdo do limiar de MOV pode
levar o sistema a ficar mais sensivel do que o processo mecénico de
pesagem permite, e assim nunca atingir a estabilidade. Nesses casos, 0s
comandos de ZERO e TARA sempre tomardo o maximo tempo de
timeout (7 segundos) antes de serem descartados pelo sistema.

8.7.4 Leitura e configuracao de Filtro/Zero/Tara
Descrigao

Comando aciclico de configuracdo de Filtro / Zero / Tara e
comando ciclico de leitura da configuragdo dos mesmos parametros.

Operagdo ACMD
Configuracéo de Filtro / Zero / Tara

OPCODE 0x03

0077-MN-00



—~

Manual de Comandos - Transmissor Automatico de Pesagem

L. {
d 'INSTRUMENTOS
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD XTD CCMD [ CCMD
DW1 FILTRO
Dw2 ZERO
DW3 TARA
Resposta
MSW LSW
DWO ASTAT |  ACMD CSTAT | ccmD
Dw1 NU
DW2 NU
DW3 NU
FILTRO {0...9}
Bit 0 := Zero por Comando
ZERO Bit 1 := Zero Automatico
Bit2:=“1" > 20% /0" > 4%
0 := TARA UNICA
TARA 1:=TARA SUCESSIVA
2 := TARA EDITAVEL
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
< o]
. Q E & E > >
Bit o & LN S 2| B
o > > Z
z z =
Quando um valor de Filtro, Zero ou Tara invalido for
passado no comando ACMD de configuracédo de
Filtro/Zero/Tara, o bit ASTAT.1 (INV) sera ativado.
O bit ASTAT.2 (INV_FLT) é ativado quando um valor
invalido de Filtro é passado no comando ACMD de
edicdo da configuracéo de Filtro, Zero e Tara. Isto &,
ASTAT caso seja passado um valor maior do que 9 nos

campos de FILTRO do comando em questéo, este bit
é ativado.

O bit ASTAT.3 (INV_ZERO) é ativado quando um
valor invalido de Zero é passado no comando ACMD
de edi¢cdo da configuragdo de Filtro, Zero e Tara. Isto
é, caso seja passado um valor maior do que 7 nos
campos de ZERO do comando em questéo, este bit &

mod.2711
Bits de status especificos:
7 6 5 4 3 2 1 0
o
s| | 3
H 2
CSTAT Bit <2 2| 2] 2| 2| & 2
z
O bit CSTAT.1 é ativado quando o campo XTD_CCMD for
invalido (diferente de 0). Nesse caso, os campos de
resposta sdo INDEFINIDOS.
Utilizagao

Utiliza-se este comando para configurar:

e O tipo de filtro de pesagem (filtro O sendo o de convergéncia
com menos amostras para o valor final de peso, mas com
rejeicdo de ruido mais amena; até filtro 9, que converge para o
valor final de peso com mais amostras, porém com rejei¢éo de
ruido mais forte);

e Se o zero por comando estd habilitado ou ndo (seja via
AlfaWebMonitor ou via fieldbus);

. O modo de tara que sera utilizado pelo sistema (Unica,
sucessiva ou editavel).

Observacgdes

A faixa de captura de zero é calculada com relacéo a capacidade
configurada para o canal de pesagem (valor de CAPAC daquele canal).
Assim, caso tenhamos faixa de zero configurada para 4% e CAPAC
configurado em 10000, temos que a faixa de captura de zero inicialmente
estara entre -200 e +200, para o caso de nenhuma operacéo de zero ter
sido executada anteriormente. Caso um comando de zero seja realizado
no momento em que o peso estiver em 100, a faixa de captura de zero
migrard para a posicdo de -300 a +100. Caso essa operacdo de zero
tivesse sido executada quando o peso estivesse -100, a faixa de captura
migraria para a posic¢éo de -100 a +300. Quando a operagao de ZERO for
realizada com um valor de peso fora da faixa de captura de zero, a
operacgao é rejeitada, e um flag de erro em ASTAT é retornado ao PLC.

8.7.5 Comando de Zero
Descrigcao
Comando aciclico para realizar o Zero.

Operagcdo ACMD
Comando de ZERO

ativado. OPCODE 0x0D ACMD_ZERO
O bit ASTAT.4 (INV_TARA) é ativado quando um Comando
valor invalido de Tara é passado no comando ACMD MSW LSW
de edicéo da configuracéo de Filtro, Zero e Tara. Isto DWO TRG | ACMD XTD CCMD | CCMD
é, caso seja passado um valor maior do que 2 nos DW1 NU
campos de TARA do comando em quest&o, este bit & DW2 NU
ativado. DW3 NU
Operacédo CCMD Resposta
Leitura da configuragéo de Filtro / Zero / Tara MSW LSW
DWO ASTAT | AcCMD CSTAT [  ccmb
OPCODE 0x03 DW1 NU
XTD_CCMD 0x00 DW2 NU
DW3 NU
Comando
MSW LSW Bits de status especificos:
DWO TRG [ ACMD XTD_CCMD | CCMD
DW1 NU 7] 6]5]4[3]2[1]0
DW2 NU
DW3 NU o sl el = N
Bit | & & Plocs| E| 2| 2
Resposta ASTAT o o 25| &£
MSW LSW
DWO0 ASTAT | ACMD CSTAT [ ccmb
DW1 FILTRO O bit ASTAT.2 (Timeout) é ativado quando percorrido
DW2 ZERO 0 tempo de espera para estabilizagéo do peso.
DW3 TARA
O bit ASTAT.3 (Fora da faixa) é ativado quando o
25
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valor do peso estiver fora da captura de ZERO (4 ou
20%).

O bit ASTAT.4 (Desab.) é ativado quando a captura
Zero por Comando estiver desabilitada.

Utilizagéo
O comando de Zero permite ao usuario corrigir o offset de peso
(exemplo: acumulo de produto no sistema de pesagem).

Observacgdes

O sistema somente realiza a operacao de Zero quando estiver
em peso bruto (PL == ‘0"), peso estavel (Mov == ‘0’) e modo de protecédo
dos parametros de calibragdo (LOCK).

8.7.6 Comando de Reset Pico
Descrigao

Comando aciclico para realizar o Reset do valor de Pico Maximo
e Pico Minimo.

Operacédo ACMD
Comando de RESET_PICO

OPCODE 0xA8  ACMD_RESET PICO
Comando
MSW LSW
DWO TRG |  ACMD XTD CCMD [ CCMD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU
Resposta
MSW LSW
DWO0 ASTAT |  AcCMD CSTAT [ ccmD
DW1 NU
DW2 NU
DW3 NU

Bits de status especificos:
ASTAT
Este comando nao retorna erros em ASTAT.

Utilizagéo

Este comando deve ser utilizado para a implementacao de
algoritmos de deteccdo de pico. O PLC deve emitir um comando
ACMD_RESET_PICO no inicio do processo, e pode ler o pico com o
comando CCMD_PICO_MAX (0xC4) e CCMD_PICO_MIN (0xC8) para
identificar o valor do pico real.

Observagdes

O RESET_PICO faz com que o valor de pico maximo e pico
minimo figuem com o valor do peso atual. Ao longo do processo, 0s
valores de peso acima e abaixo do ponto de RESET_PICO séo
registrados em PICO_MAX e PICO_MIN.

A leitura de pico é realizada sobre o valor de peso liquido. Isto
siginifica que pode-se executar TARA, aplicar o RESET_PICO, e
monitorar o valor do pico para a etapa de processo desejada.

9  Historico de alteracfes

REV  DATA ALTERACOES
00 10/03/2016 e Versdo inicial aprovada
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