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[bookmark: _Toc42093197][bookmark: _Toc43977456]参考文件

Breuer电机的具体数值​​的名称（目标，段，实际值）是根据Breuer文件，即2010年8月24日起的“具有20MA采矿作业单接口的变频电机”。
参数、模拟值、电机错误消息和电机状态消息的含义和名称可以在Breuer的文档中找到，而不是操作说明的一部分。
[bookmark: _Toc35707372][bookmark: _Toc35788766][bookmark: _Toc35789584][bookmark: _Toc35789707][bookmark: _Toc35789765][bookmark: _Toc35790059][bookmark: _Toc35790103][bookmark: _Toc35790142][bookmark: _Toc35790362][bookmark: _Toc35790412][bookmark: _Toc35805595][bookmark: _Toc35853131][bookmark: _Toc35853283][bookmark: _Toc35853363][bookmark: _Toc35853454][bookmark: _Toc35853476][bookmark: _Toc35853671][bookmark: _Toc35853753][bookmark: _Toc42093198][bookmark: _Toc43977457]MMS网关

 针对8台Breuer变频电机的MMS网关由MMS_Master和MMS_Slave组成.. 

MMS网关(Modbus从)通过Modbus/RTU接口与高级控制器(Modbus主机)通信。

这8个电机的具体参数可以由高级控制器使用各种控制词编辑。

在MMS网关中没有检查电机参数的合理性。
操作员负责检查已设置的所有参数，这些参数被MMS网关保护以防止电源故障。

 通过由高级控制器执行的接管顺序，在网关中采用电机的完整参数集或配置“主电机”和“桥式电机”的参数，并以故障安全的方式保存。 
将各电机的保存参数和相应的收发电报内容提供给Modbus电报中的高级控制器。
存储的数据用于初始化和建立网关的最后一个目标参数化，以冷启动或电源打开。

使用控制Word_1，如果没有错误和参数化没有挂起，则可以启动和停止电机。

MMS网关的Modbus/RTU接口使用可视化（发布代码=“1709”）配置在MMS_Master上。

每个MMS通过DUST接口与4台电机通信。
 最多4台电机可以通过DUST接口级联。 通过改变电机的物理级联来连接电机是不可能的。 
在数据方面，MMS_Master控制主电机和3个奴隶(M1、M2、M3、M4)，MMS_Slave控制4个奴隶M5、M6、M7和M8。




[bookmark: _Toc42093199][bookmark: _Toc43977458]网关电机管理

基于“主电机”和“桥电机”参数，通过MMS_Master和MMS_Slave中的相关DUST接口，在进出电机M1-M8的网关中调整和协调循环和无环电报(ID31、32、33、34、40、41、51)。 MMS_Master和MMS_Slave之间的通信通过以太网TCP接口进行。

[bookmark: _Toc42093200][bookmark: _Toc43977459]“主电机”参数化
此参数用于检查合理性。 只能选择M1或M2或M3或M4，电机不得桥接。

网关中的实际电流从参数化的主电机转移到从电机作为“主电流”参数。
从服务器的参数化值I控制部分设置为“0”。
 主电机的“主电流”参数设置为“0”。 

[bookmark: _Toc42093201][bookmark: _Toc43977460]“桥式马达”参数化
此参数用于检查合理性。 这意味着在引线电机桥接之前必须选择另一个主电机。

电机控制电报标识符“41”中的操作模式“0”对应于一个桥，并在网关中设置为=“0”，而不考虑参数“旋转方向=”或“2”。

电机位置(顺序寻址Master_MMS M1-M4，Slave_MMS M5-M8)不会改变。 B.M3仍然是M3。 保留了桥接电机的剩余参数。


[bookmark: _Toc42093202][bookmark: _Hlk36050332][bookmark: _Toc43977461]TCP/IP接口

MMS_Master和MMS_Slave通过TCP接口进行通信。
[bookmark: _Hlk36045415]在系统级别定义了MMS网关的网络设置和客户端/服务器设置，不能更改。
[bookmark: _Toc42093203][bookmark: _Toc43977462]DUST BB22444接口.
与马达M1-M4之间的通信发生在这里。 通信是通过不同的电报进行的，这些电报用于完全控制电机。
在系统级别定义DUST接口的具体设置，不能更改..

[bookmark: _Toc42093204][bookmark: _Toc43977463]Gateway_Master组态

 在组态中，Breuer变频电机的MMS网关的信息用各种图像表示。 显示分辨率为640×480像素..
 组态语言是用英语。 

[bookmark: _Toc42093205][bookmark: _Toc43977464]Gateway_Slave（三驱）

[bookmark: _Toc42093206][bookmark: _Toc43977465]TCP/IP接口

主MMS网关和从MMS网关通过以太网接口(TCP-IP协议)相互通信..
在系统级别定义了MMS网关的网络设置和客户端/服务器设置，不能更改。

彩信Gateway_Slave从彩信Gateway_Master接收控制4个从电机，电机5到电机8的所有相关数据。

在与MMS_Master发生通信故障时，电机(M5-M8)被关闭（超时）。

所有接收来自电机的电报和MMS Gateway_Slave的系统数据都传输到MMS-Gateway_Master。

彩信网关的网络设置和客户端/服务器设置是在系统级别预置的，不得更改。

[bookmark: _Toc42093207][bookmark: _Toc43977466]DUST BB22444接口.

从马达到马达的通讯是通过各种电报进行的。

[bookmark: _Toc42093208][bookmark: _Hlk36060271][bookmark: _Toc43977467]Gateway_Slave 组态

 组态(Provisit)与MMS Gateway_Master组态相同。 如果没有TCP连接到MMS Gateway_Master，则不显示任何内容。 
[bookmark: _Toc42093209][bookmark: _Toc43977468]Modbus接口

[bookmark: _Toc35707375][bookmark: _Toc35788769][bookmark: _Toc35789587][bookmark: _Toc35789710][bookmark: _Toc35789768][bookmark: _Toc35790062][bookmark: _Toc35790106][bookmark: _Toc35790145][bookmark: _Toc35790365][bookmark: _Toc35790415][bookmark: _Toc35805598][bookmark: _Toc35853134][bookmark: _Toc35853286][bookmark: _Toc35853366][bookmark: _Toc35853457][bookmark: _Toc35853479][bookmark: _Toc35853674][bookmark: _Toc35853756][bookmark: _Toc42093210][bookmark: _Toc43977469]	高级控制器(Modbus_Master)与MMS网关之间的数据交换.

通过Modbus/RTU接口将MMS Gateway_Master连接到更高级别的控制器。

在Modbus报文中，MMS Gateway_Master每个查询提供最多30个寄存器。

 搜索“基于Modbus/RTU协议的Modbus寄存器的分配”中的所有寄存器







[bookmark: _Toc42093211][bookmark: _Toc43977470]Modbus_Master到网关的控制

电机可以在控制字1中启动和停止，挂起的错误消息可以被确认，切换(Modbus主机的生命标志)可以被传输。
附加控制字可用于电机和MMS网关（电机管理）的参数化。

[bookmark: _Toc42093212][bookmark: _Toc43977471]注册表40001	 控制字1订单“电机上”，确认，切换

如果有来自电机（活动电机）和/或MMS网关(Global_Error=电机错误和通信中断)的挂起错误消息，则关闭电机并禁用电机开启命令。 每一个错误都必须得到承认。 一旦故障得到补救和承认，MMS网关就会通知运行准备情况。 电机可以控制另一个上升边缘（电机关闭/电机开启）。



	控制词1
	

	
	密码

	
	十进制

	命令“电机上”，如果位0=真
	1

	
	

	确认，如果位1=为真.
	2

	
	

	Modbus切换位，更改位6=true/false
	0/64

	切换(Modbus电报，Register40001，位6)作为从高级控制器（主）到服务设备的生命迹象，并从一个周期到另一个周期从false到true。
	



[bookmark: _Toc42093213][bookmark: _Toc43977472] 注册表40002	控制字2激活参数化
此控制字用于进行相关参数化。
只有一个参数化可以被激活。 电机控制器被禁用。

	控制词1
	

	
	密码

	只有一个选择是可能的
	十进制

	 激活参数化M1到M8，如果位0和1=真(REM)，
电机控制被禁用
	3

	
	

	激活参数化网关Breuer（“主”和“桥”），如果位8和9=为真
电机控制被禁用
	768

	
	

	 将默认参数转移到电机参数M1-8(REM)
	32896




[bookmark: _Toc42093214][bookmark: _Toc43977473] 注册表40003	控制字3选择主电机，桥
[bookmark: _Toc42093215][bookmark: _Toc43977474]（另见控制字7，确认主电机）

控制字用于配置主电机和要桥接的电机的参数化。

 选择的设置在MMS网关中被检查是否合理，并在发生错误时被忽略。 
(信息：注册40022位8：=1	
 错误：“主电机”和/或“桥电机”的难以置信的值。

 ​​设置的这些值在MMS网关中与配置确认（注册40007控制字7)和激活参数化(控制字3、位8和9：=1激活参数化“主电机”和“桥接电机”）确认。 移交后，电机管理中的MMS网关更新所有电机的电报内容..

 为了参数化主电机，位导向选择M1-M4有望在这个寄存器的低字节。 

 对于“桥”的参数化，从M1到M8的所有电机的面向位配置必须在此寄存器的高字节中进行。 

	控制字3：网关选择电机是主或桥接
	
	
	
	
	

	
	密码
	选择
	选择
	选择
	选择

	只有一个主选择是可能的
	十进制
	例如
	例如
	例如
	例如

	电机M1为主，如果位0和位4=为真.
	17
	17
	0
	0
	0

	 电机M2为主，如果位1和位5=为真.
	34
	0
	34
	0
	0

	电机M3为主，如果位2和位6=为真.
	68
	0
	0
	68
	0

	 电机M4为主，如果位3和位7=为真.
	136
	0
	0
	0
	136

	
	
	
	
	
	

	多个奴隶选择可能
	
	
	
	
	

	 电机M1是桥接的，如果位8=正确的
	256
	x
	256
	x
	256

	 电机M2是桥接的，如果位9=正确的
	512
	x
	x
	x
	512

	 电机M3是桥接的，如果位10=正确的
	1024
	1024
	x
	x
	1024

	 电机M4是桥接的，如果位11=正确的
	2048
	x
	x
	2048
	

	 电机M5是桥接的，如果位12=正确的
	4096
	x
	x
	x
	4096

	 电机M6是桥接的，如果位13=正确的
	8192
	x
	x
	x
	8192

	 电机M7是桥接的，如果位14=正确的
	16384
	x
	x
	16384
	16384

	 电机M8是桥接的，如果位15=正确的
	32768
	x
	x
	x
	32768

	把所有的值加成一个和：.
	
	1041
	290
	18500
	63368





[bookmark: _Toc42093216][bookmark: _Toc43977475]注册表40004	控制字4选择参数化电机X 
[bookmark: _Toc42093217][bookmark: _Toc43977476] (另见控制字8，确认参数化电机X )

	 控制字4选择电机正在参数化
	

	只有一个选择是可能的
	十进制

	 电机M1正在参数化，如果位0和位15=为真
	32769

	电机M2正在参数化，如果位1和位14=正确的
	16386

	 电机M3正在参数化，如果位2和位13=正确的
	8196

	 电机M4正在参数化，如果位3和位12=正确的
	4104

	 电机M5正在参数化，如果位4和位11=正确的
	2064

	电机M6正在参数化，如果位5和位10=正确的
	1056

	 电机M7正在参数化，如果位6和位9=正确的
	576

	 电机M8正在参数化，如果位5和位8=正确的
	384












[bookmark: _Toc42093218][bookmark: _Toc43977477]注册表40xxxx	设置参数值电机X

每个电机要选择的参数在单独的参数集中管理。

	设置参数：Modbus主发送到Breuer网关

	
	数据电机M1到注册40101-注册40129

	
	数据电机M2到注册40201-注册40229

	
	

	
	数据马达M8到注册40801-注册40829

	
	 所选电机的所有参数值都由网关完全传输，而不检查其合理性范围。 

	登记
	参数电报标识41

	40101
	 操作方式=1转向方向右
操作模式=2向左转弯

	40102
	设定速度

	40103
	储备金

	40104
	储备金

	
	

	
	参数电报标识40

	40105
	速度差

	40106
	功率限制在%

	40107
	限流器%

	40108
	最大速度

	40109
	我-控制范围

	40110
	控制范围

	40111
	加速时间

	40112
	刹车时间

	
	

	
	参数电报标识51

	40113
	 负荷系数为%

	40114
	 负荷限制1%

	40115
	 负荷限制2%

	40116
	启动延迟

	40117
	 转数中的DN

	40118
	 DT在10ms

	40119
	设定速度




 如果编码与配置确认相同(REGISTER40008控制字8)并激活参数化（控制字3、位0和1：=1激活参数化电机），则相关的电机X参数集被持久存储在MMS网关中。 

 搜索“基于Modbus/RTU协议的Modbus寄存器的分配”中的所有寄存器。 

[bookmark: _Toc42093219][bookmark: _Toc43977478] 注册表40007	控制字7确认主电机，桥架. 
[bookmark: _Toc42093220][bookmark: _Toc43977479]（另见控制字3，选择主电机）

在此寄存器中编辑主电机/桥电机选择的确认。
 在内容方面，预期与控制字3选择寄存器中的编码相同。 如果编码相同并激活参数化（控制字3、位8和9：=1激活“主电机”和“桥式电机”的参数化），则将参数转移到电机管理中。
持久存储的值显示在相同的编码在注册40023“电机是主或桥接”。

[bookmark: _Toc42093221][bookmark: _Toc43977480] 注册表40008	控制字8确认参数化电机X 
[bookmark: _Toc42093222][bookmark: _Toc43977481] (另见控制字4，选择参数化电机X )

在此寄存器中编辑参数化电机X选择的确认。
 在内容方面，预期与控制字4选择寄存器中的编码相同。 如果编码相同，并激活参数化（控制字3、位0和1：=1激活参数化“马达”），则整个参数集被持久存储，而不进行合理性检查。

 故障安全参数可用
 汽车1从注册41131-注册41159，
 汽车2从注册41231-注册41259，
….
 汽车8号从注册41831-注册41859

























[bookmark: _Toc42093223][bookmark: _Toc43977482]剩余参数值

	 提醒PARAMETER值（实际传输值，也是按电源网关的值）：Breuer网关发送到Modbus主机

	
	数据马达M1到注册41131-注册41129

	
	数据马达M2到注册41231-注册41229

	
	

	
	数据马达M8至注册41831-注册41829

	
	

	登记
	参数电报标识41

	41131
	 操作方式=1转向方向右
操作模式=2向左转弯

	41132
	设定速度

	41133
	储备金

	41134
	储备金

	
	

	
	参数电报标识40

	41135
	速度差

	41136
	功率限制在%

	41137
	限流器%

	41138
	最大速度

	41139
	我-控制范围

	41140
	控制范围

	41141
	加速时间

	41142
	刹车时间

	
	

	
	参数电报标识51

	41143
	 负荷系数为%

	41144
	 负荷限制1%

	41145
	 负荷限制2%

	41146
	延迟时间

	41147
	 转数中的DN

	41148
	 DT在10ms

	41149
	设定速度



在MMS网关中没有检查电机参数的合理性。
操作员负责检查已设置的所有参数，这些参数被MMS网关保护以防止电源故障。

 搜索“基于Modbus/RTU协议的Modbus寄存器的分配”中的所有寄存器。 





[bookmark: _Toc42093224][bookmark: _Toc43977483] 注册表40009	 控制字9“加载单元值”
“负载单元值”是来自高级控制器的外部信息，仅传递给网关中的电机控制器。

	控制词9
	

	 外部传感器的“负载单元值”值
	xxxxx




[bookmark: _Toc42093225][bookmark: _Toc43977484]Breuer网关状态：Breuer网关发送到Modbus主机

[bookmark: _Toc42093226][bookmark: _Toc43977485]注册表40021系统信息1

	[bookmark: _Hlk41916334] 系统消息状态1（“概述”图片）

	字节0（低）：.

	位0：=“1”错误通信Modbusmaster

	位1：=“1”错误通信TCP/IP网关

	第2位：=“1”错误通信电机（DUST）

	第3位：电机电子需要=“1”初始化

	第4位：=1错误电机=“1”

	第5位：=1个电机值被参数化，电机开启被=“1”禁用

	第6位：=1网关被参数化，电机开启被=“1”禁用

	第7位：=所有电机准备运行=“1”

	

	字节1（高）：.

	位0：控制电机在=1上电后释放，如果=0：电机启动是在电源关闭后启动。 电机开启后或错误消息后不能释放。 更新控制所需的上升边缘，请重置命令电机释放。

	位1：=“1”打开电源后自动初始化

	第2位：=“1”打开电源后自动确认

	第3位：自动输入。 通信错误后=“1”

	第4位：自动ACKN。 通信错误后=“1”

	第5位：控制电机在错误=1后释放，如果=0：电机启动是在错误禁用后。 电机开启后或错误消息后不能释放。 更新控制所需的上升边缘，请重置命令电机释放。

	第6位：错误网关参数化=“1”

	第7位：控制主机：电机从=“1”开始





[bookmark: _Toc42093227][bookmark: _Toc43977486]注册表40022系统消息2

	系统消息状态2（“概述”图片）

	字节0（低）：.

	

	第5位：确认(Modbus，Visu，网关)=“1”

	 第7位：MMS网关切换位
切换(Modbus电报，注册40021，位7)作为从服务设备到更高级别控制器（主）的生命迹象，并从一个周期到另一个周期从false到true。



[bookmark: _Toc42093228][bookmark: _Toc43977487] Register 40023	网关：电机是主或桥接的	

	网关：确认电机是主电机还是桥接电机
	
	
	
	
	

	
	
	确认
	确认
	确认
	确认

	
	十进制
	例如
	例如
	例如
	例如

	电机M1为主，如果位0和位4=为真.
	17
	17
	0
	0
	0

	 电机M2为主，如果位1和位5=为真.
	34
	0
	34
	0
	0

	电机M3为主，如果位2和位6=为真.
	68
	0
	0
	68
	0

	 电机M4为主，如果位3和位7=为真.
	136
	0
	0
	0
	136

	
	
	
	
	
	

	 电机M1是桥接的，如果位8=正确的
	256
	x
	256
	x
	256

	 电机M2是桥接的，如果位9=正确的
	512
	x
	x
	x
	512

	 电机M3是桥接的，如果位10=正确的
	1024
	1024
	x
	x
	1024

	电机M4是桥接的，如果位11=正确的
	2048
	x
	x
	2048
	

	 电机M5是桥接的，如果位12=正确的
	4096
	x
	x
	x
	4096

	 电机M6是桥接的，如果位13=正确的
	8192
	x
	x
	x
	8192

	 电机M7是桥接的，如果位14=正确的
	16384
	x
	x
	16384
	16384

	 电机M8是桥接的，如果位15=正确的
	32768
	x
	x
	x
	32768

	把所有的值加成一个和：.
	
	1041
	290
	18500
	63368















[bookmark: _Toc35788777][bookmark: _Toc35789595][bookmark: _Toc35789717][bookmark: _Toc35789774][bookmark: _Toc35790068][bookmark: _Toc35790112][bookmark: _Toc35790151][bookmark: _Toc35790371][bookmark: _Toc35790421][bookmark: _Toc35805604][bookmark: _Toc35853140][bookmark: _Toc35853292][bookmark: _Toc35853372][bookmark: _Toc35853463][bookmark: _Toc35853485][bookmark: _Toc35853679][bookmark: _Toc35853761][bookmark: _Toc42093229][bookmark: _Toc43977488]从电机接收实际参数值

从寄存器40131中，发送最后收到的电机M1的设置点和参数的反馈。
 接收到的参数值可用
汽车1从注册40131-注册40159
 汽车2从注册40231-注册40259，
….
 汽车8从注册40831-注册40859

	 从电机接收到的实际参数：Breuer网关发送到Modbus主机

	
	[bookmark: RANGE!B175]数据马达M1来自注册40131-注册40159

	
	数据电机M2来自注册40231-注册40259

	
	

	
	数据马达M8来自注册40831-注册40859

	
	

	Register
	参数电报标识41

	40131
	运作模式

	40132
	设定速度

	40133
	储备金

	40134
	 主电流(由电机管理更改值；如果电机是从电机，则从主“驱动电流”接收值。 如果电机是主电机，则此值设置为“0”)。

	
	

	
	参数电报标识40

	40135
	速度差

	40136
	功率限制在%

	40137
	限流器%

	40138
	最大速度

	40139
	 控制范围（值由电机管理更改，如果电机是奴隶，则设置为“0”）

	40140
	控制范围

	40141
	加速时间

	40142
	刹车时间

	
	

	
	参数电报标识51

	40143
	 负荷系数为%

	40144
	 负荷极限1%

	40145
	 负荷限制2%

	40146
	延迟时间

	40147
	 转数中的DN

	40148
	 DT在10ms

	40149
	设定速度



[bookmark: _Hlk41856480] 搜索“基于Modbus/RTU协议的Modbus寄存器的分配”中的所有详细信息。 

[bookmark: _Toc42093230][bookmark: _Toc43977489]从电机接收到的实际值

电报实际值的内容（标识符31、32、33、34、30）是从Register40161发送的。
 M1马达的实际价值可从40161注册-40197注册
 REGISTER 40261-40297对应M2
….
REGISTER 40861-40897对应M8

 搜索“基于Modbus/RTU协议的Modbus寄存器的分配”中的所有详细信息。 


[bookmark: _Toc42093231][bookmark: _Toc43977490]实际的网关消息

除了TCP设置（固定值）和时间值(ms)之外，“概述”和“通信概述”可视化图像的内容可从RegISTER42001-REGISTER42179获得。

 搜索“基于Modbus/RTU协议的Modbus寄存器的分配”中的所有详细信息。 





























[bookmark: _Toc43977491]组态

 在组态中，Breuer变频电机的MMS网关的信息用各种图像表示。 
 组态画面使用英语。 

[bookmark: _Toc42093233][bookmark: _Toc43977492]图片1概述彩信网关

“系统菜单”按钮的框架在左上角。 框架在白色和绿色之间每秒钟改变颜色。 如果没有变化，控制器不工作（停止模式）。
 若要切换到系统菜单，请使用鼠标垫按“系统菜单”按钮。 

 挂起的错误以红色显示，必须确认。
 您可以使用“确认”按钮来确认挂起的错误消息。 


[image: ]







[bookmark: _Toc42093234][bookmark: _Toc43977493]图片1系统菜单

系统菜单包含用于进一步组态屏幕的选择按钮。

[image: ]




















[bookmark: _Toc42093235][bookmark: _Toc43977494]图片2从电机1到电机8的错误消息

 M1-M8电机的错误信息以列和行显示。 提供了一个确认选项和返回“系统菜单”的按钮。 
 使用“状态”按钮直接访问“状态”屏幕。

[image: ]



















[bookmark: _Toc42093236][bookmark: _Toc43977495]图3从电机1到电机8的状态消息

M1-M8电机的状态消息以列和行显示。
 提供了返回“系统菜单”的按钮。
 使用“错误消息”按钮直接进入“错误消息”屏幕。

[image: ]



















[bookmark: _Toc42093237][bookmark: _Toc43977496][bookmark: _Toc36048319][bookmark: _Toc36048359] 图4从电机1到电机8的过程数据
[bookmark: _Toc36047667][bookmark: _Toc36047932][bookmark: _Toc36048037][bookmark: _Toc36048155][bookmark: _Toc36048188][bookmark: _Toc36048320][bookmark: _Toc36048360]
M1-M8电机的实际值以列和行显示。
 使用“系统菜单”按钮返回到概述。
若要显示附加内容，请使用下面的滚动条。
[image: ]
[image: ]

[bookmark: _Toc36047668][bookmark: _Toc36047933][bookmark: _Toc36048038][bookmark: _Toc36048156][bookmark: _Toc36048189][bookmark: _Toc36048321][bookmark: _Toc36048361][bookmark: _Toc36048482][bookmark: _Toc36048578][bookmark: _Toc36048616][bookmark: _Toc36048710][bookmark: _Toc36048750][bookmark: _Toc42093238][bookmark: _Toc43977497]图5电机1到电机8的发射剩余参数概述

[bookmark: _Hlk41493697]M1-M8电机的参数以列和行显示。
 提供了访问“系统菜单”的按钮。 使用“显示TRM或RCV值”按钮在发送或接收的内容之间切换。
若要显示附加内容，请使用下面的滚动条。
[image: ]
[image: ]

[bookmark: _Toc42093239][bookmark: _Toc43977498] 图5电机1到电机8的接收参数概述

M1-M8电机的参数以列和行显示。
 提供了访问“系统菜单”的按钮。 使用“显示TRM或RCV值”按钮在发送或接收的内容之间切换。
若要显示附加内容，请使用下面的滚动条。
[image: ]

[image: ]

[bookmark: _Toc36048487][bookmark: _Toc36048583][bookmark: _Toc36048621][bookmark: _Toc36048715][bookmark: _Toc36048755][bookmark: _Toc36049018][bookmark: _Toc36048488][bookmark: _Toc36048584][bookmark: _Toc36048622][bookmark: _Toc36048716][bookmark: _Toc36048756][bookmark: _Toc36049019][bookmark: _Toc42093240][bookmark: _Toc43977499] 图片6沟通概述.

显示各个接口的通信状态..
 有返回“系统菜单”和确认的按钮。
若要显示附加内容，请使用侧滚动栏。
[image: ]

[image: ]











[bookmark: _Toc42093241][bookmark: _Toc43977500] 图7参数化Modbus接口

此菜单用于将第1行Modbus通信的接口参数设置为高级主控制器。 对于参数化，代码的条目预计在屏幕的右半部分。
系统代码如下：“1709。 只有在没有挂起的“激活电机”命令时，才接受代码条目。
 如果代码不正确，则删除该条目，并可以创建新条目。
 提供了访问“系统菜单”的按钮。

[image: ]






















[bookmark: _Toc42093242][bookmark: _Toc43977501] 图片Modbus“参数选择”
 此屏幕包含进一步的子菜单，用于参数化Modbus/RTU从设置。  当前参数值显示在“is”窗口中。
 提供了访问“系统菜单”的按钮。

[image: ]

 当您输入正确的代码时，“SET”列和“<>”按钮出现在“is”列旁边，以及按相关的“<>”按钮选择要更改的参数的提示符。
 当前参数值现在显示在键盘字段中的“set”窗口中。
 如果需要不同的值，请使用“删除”按钮删除当前值[image: M14_Löschen]
并输入一个新值。

按下“Enter”按钮接受该值并返回到“参数Modbus更改”屏幕。

 值被转移到“设置”列的相应位置。

 选择一个“<>”按钮，使所有参数再次可选择。

 一旦参数化完成，选择“下载值”按钮将“设置”列中显示的值传输到系统。
 传输后，“IS”值被更新。

[bookmark: _Toc42093243][bookmark: _Toc43977502] 图片参数“从地址”
[image: ]
[bookmark: _Toc42093244][bookmark: _Toc43977503] 图片参数“波特率”
[image: ]

[bookmark: _Toc42093245][bookmark: _Toc43977504] 图片参数“故障时间”
[image: ]
[bookmark: _Toc42093246][bookmark: _Toc43977505]图片参数“TQuiSTX”
[image: ]

[bookmark: _Toc42093247][bookmark: _Toc43977506]图片参数“TQuiDLE”
[image: ]
[bookmark: _Toc42093248][bookmark: _Toc43977507]图片参数“SWBLC”
[image: ]

[bookmark: _Toc42093249][bookmark: _Toc43977508]图片参数“SCIFIRM”
[image: ]
[bookmark: _Toc42093250][bookmark: _Toc43977509] 图片参数“Modbus超时”
[image: ]

[bookmark: _Toc42093251][bookmark: _Toc43977510] 图片参数“切换半监控时间”
[image: ]

























[bookmark: _Toc42093252][bookmark: _Toc43977511]基于Modbus/RTU协议的Modbus寄存器的分配。
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Parameter: Slaveadress

Slaveadress from 1 - 32 possible
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Parameter: TQuiDLE (waiting time acknowledgement)

[TQuIDLE (waiting time acknowledgement)

For the MODBUS protocol, the
maximum waiting time for the

4-255 (20ms - 1275ms), default: 20 >
100ms.
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Parameter: SWBLC (Software block fuse)

WBLC (Software block fuse)

[ e ]

Standard: TRUE -> SWBLC on





image22.png
Parameter: SCIFRM (BY TE-Frame)

For the MODBUS protocol,
the BYTE frame for seri

SCIFRM (BYTE-Frame)

parity bit, “1": with parity bit;
Bit 1: "0"; even parity, "1":

0="0" ] without parity
it Bit 4: "0" : 8 data bits 1"
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Parameter: Modbus timeo

Modbus timeout

Here the internal time monitoring
for the cyclic data exchange with
aMODBUS RTU master is activated
isset.

Default: 2000ms.
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Parameter: toggle half monitol

Half the toggle monitoring time
for the cyclic data exchange with
'aMODBUS RTU master is used her

Toggle half monitoring time

‘The toggle (Modbus telegram,
word 0, bit 6) serves as a sign of
life for the higher-level controller
(master) to the service device.
‘and changes from one cycle to
another from FALSE to TRUE.
1fno change from FALSE to TRUE
s detected, a pending “release.
‘command” is deleted and the
braking process

s initiated.

With a cycle time of 1000ms, the
‘minimum half time is 500ms.
Default by 1000ms, half time is
700ms.
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REGISTER

40001 Contolword 1

Code

decimal

Motors ON,  if Bit 0  = true 1

Acknowledge,  if Bit 1  = true 2

Modbus ToggleBit, changing Bit 6  = true/false 0 / 64

The toggle (Modbus telegram, REGISTER 40001, bit 6) serves as a 

sign of life from the higher-level controller (master) to the service 

device and changes from one cycle to another from FALSE to TRUE.

40002 Contolword 2

Code

Only one selection possible decimal

Activ parameterizing M1 to M8, if Bit 0 and 1 = true (REM) 3

 Activ parameterizing Gateway Breuer („Master“ and „Brigdes“), if 

Bit 8 and 9 = true

768

Transfer default parameter to motorparameter M1-8 (REM)  32896

40003 Contolword 3: Gateway Selection Motor is master or is bridged

Code SelectionSelectionSelectionSelection

Only one master selection possible decimal ExampleExample Example Example

Motor M1 is master, if Bit 0 and Bit 4 = true 17 17 0 0 0

Motor M2 is master, if Bit 1 and Bit 5 = true  34 0 34 0 0

Motor M3 is master, if Bit 2 and Bit 6 = true 68 0 0 68 0

Motor M4 is master, if Bit 3 and Bit 7 = true  136 0 0 0 136

More than  one slave selection possible

Motor M1 is bridged, if Bit 8 = true  256 x 256 x 256

Motor M2 is bridged, if Bit 9 = true  512 x x x 512

Motor M3 is bridged, if Bit 10 = true  1024 1024 x x 1024

Motor M4 is bridged, if Bit 11 = true  2048 x x 2048

Motor M5 is bridged, if Bit 12 = true  4096 x x x 4096

Motor M6 is bridged, if Bit 13 = true  8192 x x x 8192

Motor M7 is bridged, if Bit 14 = true  16384 x x 16384 16384

Motor M8 is bridged, if Bit 15 = true  32768 x x x 32768

Add all values to one summe: 1041 290 18500 63368

40007 Contolword 7: Gateway Confirm Motor is master or is bridged

Code Confirm Confirm Confirm Confirm

Only one master selection possible decimal ExampleExample Example Example

Motor M1 is master, if Bit 0 and Bit 4 = true 17 17 0 0 0

Motor M2 is master, if Bit 1 and Bit 5 = true  34 0 34 0 0

Motor M3 is master, if Bit 2 and Bit 6 = true 68 0 0 68 0

Motor M4 is master, if Bit 3 and Bit 7 = true  136 0 0 0 136

More than  one slave selection possible

Motor M1 is bridged, if Bit 8 = true 

256 256 256 x 256

Motor M2 is bridged, if Bit 9 = true 

512 x x x 512

Motor M3 is bridged, if Bit 10 = true 

1024 x x x 1024

Motor M4 is bridged, if Bit 11 = true  2048 x x 2048 x

Motor M5 is bridged, if Bit 12 = true 

4096 x x x 4096

Motor M6 is bridged, if Bit 13 = true  8192 x x x 8192

Motor M7 is bridged, if Bit 14 = true  16384 x x 16384 16383

Motor M8 is bridged, if Bit 15 = true  32768 x x x 32768

Add all values to one summe: 273 290 18500 63367

Assignment of the Modbus registers based on the Modbus/RTU protocol

Contolling Breuer Gateway: Modbus master send to Breuer 
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40004 Contolword 4: Gateway Select Motor is parameterizing

 All parameter values of the selected motor are complet transfer 

by the Gateway without controlling the ranges are plausibility. 

Code

Only one selection possible decimal

Motor M1 is parameterizing, if Bit 0 and Bit 15 = true  32769

Motor M2 is parameterizing, if Bit 1 and Bit 14 = true 16386

Motor M3 is parameterizing, if Bit 2 and Bit 13 = true  8196

Motor M4 is parameterizing, if Bit 3 and Bit 12 = true  4104

Motor M5 is parameterizing, if Bit 4 and Bit 11 = true  2064

Motor M6 is parameterizing, if Bit 5 and Bit 10 = true 1056

Motor M7 is parameterizing, if Bit 6 and Bit 9 = true  576

Motor M8 is parameterizing, if Bit 5 and Bit 8 = true  384

40008 Contolword 8: Gateway Confirm Motor is parameterizing

 All parameter values of the selected motor are complet transfer 

by the Gateway without controlling the ranges are plausibility. 

Code

Only one confirm possible decimal

Motor M1 is parameterizing, if Bit 0 and Bit 15 = true  32769

Motor M2 is parameterizing, if Bit 1 and Bit 14 = true 16386

Motor M3 is parameterizing, if Bit 2 and Bit 13 = true  8196

Motor M4 is parameterizing, if Bit 3 and Bit 12 = true  4104

Motor M5 is parameterizing, if Bit 4 and Bit 11 = true  2064

Motor M6 is parameterizing, if Bit 5 and Bit 10 = true 1056

Motor M7 is parameterizing, if Bit 6 and Bit 9 = true  576

Motor M8 is parameterizing, if Bit 5 and Bit 8 = true  384

40009 Contolword 9

„load cell value“ value from extern sensor xxxxx
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REGISTER

40021 Systemmessages status 1 (picture "Overview)

Byte 0 (low):

Bit 0: Error communication modbusmaster by = „1“

Bit 1: Error communication tcp/ip gateway by = „1“

Bit 2: Error communication motors (Dust) by = „1“

Bit 3: motor electronic needs an initialisation by = „1“

Bit 4:  = 1 Error motors by = „1“

Bit 5:  = 1 Motorvalues are parameterized, MotorON is disable by = 

„1“

Bit 6:  = 1 Gateway is parameterized, MotorON is disable by = „1“

Bit 7:  = All motors ready for operation by = „1“

Byte 1(high):

Bit 0: Control MotorON release after PowerOn = 1, if = 0: motors 

start is after PowerON disable. MotorON cannot be released after 

power on or after an error message. Rising edge necessary for 

renewed control, please reset the command MotorON release.

Bit 1: Automatic initialisation after PowerOn by = „1“

Bit 2: Automatic acknowledge after PowerOn by = „1“

Bit 3: Automatic init. after comunicationerror by = „1“

Bit 4: Automatic ackn. after comunicationerror by = „1“

Bit 5: Control MotorON release after Error = 1, if = 0: motors start is 

after error disable. MotorON cannot be released after power on or 

after an error message. Rising edge necessary for renewed 

control, please reset the command MotorON release.

Bit 6: Error gateway parameterizing by = „1“

Bit 7: Control master: motors start by = „1“

40022 Systemmessages status 2 (picture "Overview)

Byte 0 (low):

Bit 5: Acknowledgement (Modbus, Visu, Gateway) = „1“

Bit 7: MMS-Gateway ToggleBit 

The toggle (Modbus telegram, REGISTER 40021, bit 7) serves as a 

sign of life to the higher-level controller (master) from the service 

device and changes from one cycle to another from FALSE to TRUE.

40023 Gateway: Confirm Motor is master or is bridged

Confirm Confirm Confirm Confirm

decimal ExampleExample Example Example

Motor M1 is master, if Bit 0 and Bit 4 = true 17 17 0 0 0

Motor M2 is master, if Bit 1 and Bit 5 = true  34 0 34 0 0

Motor M3 is master, if Bit 2 and Bit 6 = true 68 0 0 68 0

Motor M4 is master, if Bit 3 and Bit 7 = true  136 0 0 0 136

Motor M1 is bridged, if Bit 8 = true  256 x 256 x 256

Motor M2 is bridged, if Bit 9 = true  512 x x x 512

Motor M3 is bridged, if Bit 10 = true  1024 1024 x x 1024

Motor M4 is bridged, if Bit 11 = true  2048 x x 2048

Motor M5 is bridged, if Bit 12 = true  4096 x x x 4096

Motor M6 is bridged, if Bit 13 = true  8192 x x x 8192

Motor M7 is bridged, if Bit 14 = true  16384 x x 16384 16384

Motor M8 is bridged, if Bit 15 = true  32768 x x x 32768

Add all values to one summe: 1041 290 18500 63368

Status Breuer Gateway: Breuer gateway send to Modbus 
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Data Motor M1 to REGISTER 40101 - REGISTER 40129

Data Motor M2 to REGISTER 40201 - REGISTER 40229

to

Data Motor M8 to REGISTER 40801 - REGISTER 40829

 All parameter values of the selected motor are complet transfer 

by the Gateway without controlling the range are plausibility. 

REGISTERPARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 41

40101 mode of operation = 1  turning direction right

mode of operation = 2  turning direction left

40102 set speed

40103 reserve

40104 reserve

PARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 40

40105 speed difference

40106 Power-Limit in %

40107 current limiter in %

40108 maximum speed

40109 I – control range

40110 P – control range

40111 acceleration time

40112 braking time

PARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 51

40113 load factor in % 

40114 load limit 1 in % 

40115 load limit 2 in % 

40116 Anlaufverzögerung

40117 dn in rpm 

40118 dt in 10ms 

40119 set-speed

Data Motor M1 from REGISTER 40131 - REGISTER 40159

Data Motor M2 from REGISTER 40231 - REGISTER 40259

to

Data Motor M8 from REGISTER 40831 - REGISTER 40859

REGISTERPARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 41

40131 mode of operation

40132 set speed

40133 reserve

40134

current of the master (value is changed by the motormanagement, 

if the motor is a slaves the motor get the value from the master 

"drive current". If the motor is master this value is set on  „0“ ).

PARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 40

40135 speed difference

40136 Power-Limit in %

40137 current limiter in %

40138 maximum speed

40139 I – control range (value is changed by the motormanagement, if 

the motor is a slaves it is set on  „0“ )

40140 P – control range

40141 acceleration time

40142 braking time

PARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 51

40143 load factor in % 

40144 load limit 1 in % 

40145 load limit 2 in % 

40146 Anlaufverzögerung

40147 dn in rpm 

40148 dt in 10ms 

40149 set-speed

SET PARAMETER VALUES: Modbus master send to Breuer 

gateway

ACTUAL PARAMETER VALUES RECEIVE FROM THE MOTOR: 

Breuer gateway send to  Modbus master
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Data Motor M1 to REGISTER 40161 - REGISTER 40197 (more than 30 

words)

Data Motor M2 to REGISTER 40261 - REGISTER 40297 (more than 30 

words)

to

Data Motor M8 to REGISTER 40861 - REGISTER 40897 (more than 30 

words)

REGISTERRECEIVE ACTUAL VALUES TELEGRAM IDENTITY 31

40161 KE-Status (automatic initialisation by bit0 = 1)

40162 Digital value 1 (error indication)

40163 drive current/2 in %

40164 set value for current/2 in %

40165 total current in %

40166 capacitor voltage in %

40167 actual speed

RECEIVE ACTUAL VALUES TELEGRAM IDENTITY 32

40170 KE-Status (automatic initialisation by bit0 = 1)

40171 Digital value 2 (status indication)

40172 starting counter

40173 hour meter

40174 minute meter: (HByte), second meter

RECEIVE ACTUAL VALUES TELEGRAM IDENTITY 33

40175 KE-Status (automatic initialisation by bit0 = 1)

40176 temperature winding 1

40177 temperature diode (1000kW only)

40178 temperature bearing A

40179 temperature bearing B

40180 temperature cooling plate

40181 temperature inductor

40182 temperature PTC-value

40183 IGBT - status

ACTUAL VALUES RECEIVE FROM THE MOTOR: Breuer 

gateway send to  Modbus master
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RECEIVE ACTUAL VALUES TELEGRAM IDENTITY 34

40184 KE-Status (automatic initialisation by bit0 = 1)

40185 reserve

40186 reserve

40187 reserve

40188 reserve

40189 reserve

RECEIVE ACTUAL VALUES TELEGRAM IDENTITY 30

40190 Firmware - typnumber

40191 Firmware - number

40192 serial number

40193 reserve

40194 reserve

40195 reserve

40196 reserve

40197 reserve
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Data Motor M1 to REGISTER 41131 - REGISTER 41129

Data Motor M2 to REGISTER 41231 - REGISTER 41229

to

Data Motor M8 to REGISTER 41831 - REGISTER 41829

REGISTERPARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 41

41131 mode of operation = 1  turning direction right

mode of operation = 2  turning direction left

41132 set speed

41133 reserve

41134 reserve

PARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 40

41135 speed difference

41136 Power-Limit in %

41137 current limiter in %

41138 maximum speed

41139 I – control range

41140 P – control range

41141 acceleration time

41142 braking time

PARAMETER-TELEGRAM IDENTITY 51

41143 load factor in % 

41144 load limit 1 in % 

41145 load limit 2 in % 

41146 Anlaufverzögerung

41147 dn in rpm 

41148 dt in 10ms 

41149 set-speed

REMANENT PARAMETER VALUES (actual transmitting 

values, also values by PowerOn Gateway): Breuer gateway 
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REGISTERpicture "Overview"

42001

42002

42003

42004

42005

42006

42007

42008

42009

42010

42011

42012

42013

42014

42015

42016

Messages and values by picture "Overview" and 

"Communication overview": Breuer gateway send to  
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picture "Communication overview"

REGISTERModbus

42017

42018

42019

42020

42021

42022

42023

42024

42025

42026

42027

42028

42029

Dust master transmission

REGISTER

42031

42032

42033

42034

42035

42036

42037

42038

42039

42040

42041

42042

42043

42044

42045

42046

42047

42048

Baud rate

ERRCode

ComTyp

Master

ERR

Master

SlaveAdr

ERRCode

ComTyp

Master

Baud rate

ERR

Modbus Timeout

Modbus Error

Modbus ERRCode

Modbus ToggleBit

IN: Motors start

IN: acknowledgement
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Dust slave transmission

REGISTER

42061

42062

42063

42064

42065

42066

42067

42068

42069

42070

42071

42072

42073

42074

42075

42076

42077

42078

REGISTERDust master receive

42101

42102

42103

42104

42105

42106

42107

42108

42109

42110

42111

42112

Baud rate

ERRCode

ComTyp

Master

ERR

Slave

Error_receive_K30

Errorcode_K31-K34

Errorcode_K30

Timeout_K31-K34

Error_receive_K31-K34

Timeout_K30

Timevalue_K31-K34 (ms)

Timevalue_K30 (ms)

Number of telegram K31-K34

Number of telegram K30

KE_Status

RCV K51

RCV last K51 (ms)

RCV K41

RCV last K41 (ms)

RCV K40

RCV last K40 (ms)
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REGISTERDust slave  receive

42113

42114

42115

42116

42117

42118

42119

42120

42121

42122

42123

42124

REGISTERTCP Client 1

42131

42132

42133

42134

42135

42136

42137

42138

42139

42140

TCP_IpPort

ERRCode

TCP_Client

TCP_Ipserver

ERR

TCP_IpPeer

TCP_IpSock

TCP_IpSockPort

TCP_IpPeerPort

TCP_comm. status

TCP_comm. ready

TCP_Count_transmission

TCP_status transmission

TCP_status receive

TCP_Count_receive

TCP_Toggle (Slave)

Error_receive_K30

Errorcode_K31-K34

Errorcode_K30

Timeout_K31-K34

Error_receive_K31-K34

Timeout_K30

Timevalue_K31-K34 (ms)

Timevalue_K30 (ms)

Number of telegram K31-K34

Number of telegram K30

KE_Status

RCV K51

RCV last K51 (ms)

RCV K41

RCV last K41 (ms)

RCV K40

RCV last K40 (ms)
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REGISTERTCP Client 2

42141

42142

42143

42144

42145

42146

42147

42148

42149

42150

REGISTERTCP Server 1

42161

42162

42163

42164

42165

42166

42167

42168

42169

42170

TCP_IpPort

ERRCode

TCP_Client

TCP_Ipserver

ERR

TCP_IpPeer

TCP_IpSock

TCP_IpSockPort

TCP_IpPeerPort

TCP_comm. status

TCP_comm. ready

TCP_Count_transmission

TCP_status transmission

TCP_status receive

TCP_Count_receive

TCP_Toggle (Slave)

TCP_IpPort

ERRCode

TCP_Client

TCP_Ipserver

ERR

TCP_IpPeer

TCP_IpSock

TCP_IpSockPort

TCP_IpPeerPort

TCP_comm. status

TCP_comm. ready

TCP_Count_transmission

TCP_status transmission

TCP_status receive

TCP_Count_receive

TCP_Toggle (Slave)


image37.emf
REGISTERTCP Server 2

42171

42172

42173

42174

42175

42176

42177

42178

42179

42180

TCP_IpPort

ERRCode

TCP_Client

TCP_Ipserver

ERR

TCP_IpPeer

TCP_IpSock

TCP_IpSockPort

TCP_IpPeerPort

TCP_comm. status

TCP_comm. ready

TCP_Count_transmission

TCP_status transmission

TCP_status receive

TCP_Count_receive

TCP_Toggle (Slave)
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Error communication modbusmaster
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Automatic init. after comunicationerror

Error motors

Automatic ackn. after comunicationerror

Motorvalues are parameterized

Control disabled after Error
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Overview

Status all motors

Errormessages all motors
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Parameter all motors

Communication overview
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