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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

El EC3A-EN0200 es un médulo de conteo con codificador diferencial de doble canal, un producto econémico, estable, facil de instalar y de amplia aplicacién.

El mddulo tiene 2 canales de codificador, 6 canales de entrada digital y 6 canales de salida digital.

1.2 Caracteristicas y funciones

Admite 2 entradas de canal de codificador

- Las entradas A, By Z admiten sefiales diferenciales de 5V y sefiales de 24 V.

- Admite conteo lineal de 32 bits

- Admite conteo 4x, 2x y 1x.

- Admite conteo de anillos de 16 bits

El pulso de fase Z se puede borrar o bloquear.

Se puede configurar el valor de conteo inicial

La E/S digital se puede configurar para contener salidas o filtrar entradas, y las entradas se pueden multiplexar como canales de pestillo.
Admite salida de 5V para alimentar el volante.

El circuito de alimentacién utiliza proteccion de conexién inversa.

1.3 Escenarios de aplicacién

El médulo EC3A-EN0200 tiene una amplia gama de aplicaciones. Sistemas de servoaccionamiento: Los codificadores se utilizan junto con los motores para proporcionar alta precisién en la posicién y la velocidad.

La retroalimentacién permite que el sistema de control ajuste con precision el dngulo de rotacién y la velocidad del motor, logrando un control de circuito cerrado, mejorando asi el rendimiento dinamico y la precisién de posicionamiento del sistema.

Sistema de elevacidn del ascensor: Se utilizan codificadores para medir la posicién precisa de la cabina del ascensor, lo que garantiza una nivelacidn precisa y garantiza la seguridad en caso de emergencia.

Detener la maquina. Maquinas i CNC: Las méquii i CNC suelen tener codificadores en sus ejes de alimentacién y husillos para proporcionar informacién en tiempo real sobre la posicién de la herramienta, lo que garantiza la precision del mecanizado.

Seguimiento de grados y trayectoria.
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1. Especificaciones del producto

2.1 Reglas de denominacién y descripcién de la placa de identificacién

CE 3A- ES 0200
DO®

@Informacién del producto @ TiPO de senal ® Tipo de entrada
EC:Eter CAT ES: Codificador 0: Entrada diferencial

@ Numero de serie @ Nimero de canales ® Ampliar los tipos de puertos de comunicacién
3A: Médulo estilo libro 02: 2 Ca n a leS 0: Sin puerto de comunicacién extendido

2.2 Descripci6n del componente

nombre Definicion de funcién

Indicador de sefial L/A (LUZ Verde) Interaccién de datos o anomalias
EN
ECAT (Luz amarilla) | Indicador de estado EtherCAT

L/A (LUZ Verde) Interaccién de datos o anomalias
AFUERA
SYS (LUZ amari“a) Estado de ejecucién del médulo
Indicador de sefial 10 Cada luz indicadora de entrada/salida corresponde a un canal de entrada/salida especifico; una luz indicadora valida se ilumina, de lo contrario permanece apagada.
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2.3 Especificaciones técnicas

protocolo de bus

Eter CAT

Nlmero de estaciones de E/S

Seguin el sitio principal

Medio de transmision de datos

Cable Ethernet/EtherCAT =CAT6

Distancia de transmision

<100m (distancia entre estaciones)

Tasa de transmisién

100 Mbps

Interfaz de bus

Método de configuracién

2 conectores RJ45

através del sitio principal

Clasificaci de fuente de ali 6n (rango)

24V CC(18~30V)

Aislamiento eléctrico

500V CC

tamafio

28x105x70mm (sin terminales) / 28x105x86mm (incluidos terminales)

Temperatura de funcionamiento

-10°C~+60°C

Temperatura de almacenamiento

-20°C~+75°C

temperatura relativa

95%, sin condensacién

Nivel de proteccién

Tensién nominal

P20

24V CC(15V~30V)

puntos de sefial

6

tipo de sefial

NPN/PNP

Filtrado de entrada

Configuracién del ordenador host

Corriente de entrada

4mA

Métodos de aislamiento

Aislamiento éptico

Tensi6n de aislamiento y de resistencia

500V CC

Luces indicadoras de canal

Luces LED verdes

Tensién nominal

NPN:0V £ 3% PNP:24V +20%

puntos de sefial

6

tipo de sefial

NPN/PNP
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Tipo de carga

Carga resistiva, carga inductiva

Corriente nominal de un solo canal

Corriente de carga maxima por canal: 0,5 A/ Corriente de carga maxima por 8 canales consecutivos: 2 A

Métodos de aislamiento

Aislamiento 6ptico

Tensién de aislamiento y de resistencia

500V CC

Luces indicadoras de canal

Luces LED verdes

Entrada del codificador

Especificacién

Nivel de interfaz

Sefial diferencial de 5V y sefial de 24 V

Rango de frecuencia de medicion

OHz~ 1MHz

Rango de conteo

-2.147.483.648~2.147.483.647

Sefial Z

Limpiar o cerrar con pestillo

2.4 Cableado de terminales
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2.5 Descripci6n de la funcién del terminal

Marcas terminales

Descripcién de la funcion

Marcas terminales

Descripcién de la funcién

1litro o mds

Al Entrada de 24V de alta velocidad

2L+

A2 Entrada de 24V de alta velocidad

Al+

Al Entrada diferencial de alta velocidad

A2+

A2 Entrada diferencial de alta velocidad

Al-

Al Terminal com(n de entrada de alta velocidad

A2-

A2 Terminal com(n de entrada de alta velocidad

1litro o méds

Bl Entrada de 24V de alta velocidad

2L+

B2 Entrada de 24 V de alta velocidad

Bl+

Bl Entrada diferencial de alta velocidad

B2+

B2 Entrada diferencial de alta velocidad

B1-

B1 Terminal comdin de entrada de alta velocidad

B2-

B2 Terminal comdin de entrada de alta velocidad

1litro o mds

Z1Entrada de 24V de alta velocidad

2L+

Entrada de 24 V de alta velocidad 72

Z1+

Entrada diferencial de alta velocidad Z1

22+

Entrada diferencial de alta velocidad Z2

Z1-

Terminal com(n de entrada de alta velocidad Z1

Z2-

Terminal com(n de entrada de alta velocidad Z2

QO

Salida digital del canal 1

Yo0

Entrada digital del canal 1

Q1

Segunda salida digital

Yol

Entrada digital del canal 2

Q2

3.%salida digital

12

3.2entrada digital

T3

4? salida digital

13

4% entrada digital

T4

5% salida digital

14

5% entrada digital

Q5

6% salida digital

15

6% entrada digital

1millon

Terminales publicas para las rutas 1 a 6

2 millones

Terminales pUblicas para las rutas 1 a 6

3L+

Entrada positiva de 24 V

5V

Salida positivade 5V

3M

Entrada negativa de 24V

4 millones

Salida negativade 5V
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2.6 Descripcién de la luzindicadora

Funcién Estado del LED
Después del encendido, la luz LED esta en su estado inicial. La luz STA parpadea cada 1000 ms
Error de verificacién del chip Luces de emergencia STA
I N T La luz STA parpadea cada 1000 ms
PREOPERATORIO La luz ECAT parpadea lentamente

La luz STA parpadea cada 1000 ms

OP. SEGURO ECAT destello inico

La luz STA parpadea cada 1000 ms

O P La luz ECAT permanece encendida

La luz STA parpadea cada 1000 ms

ERRAR La luz STA siempre esté encendida

Funcién de modo de actualizacién Estado del LED de actualizacién

La luz ECAT parpadea rapidamente

Estado de inicializacion del modo de actualizacién

La luz STA parpadea cada 250 ms

La luz ECAT parpadea rapidamente

Transferencia de archivo completada, actualizacion exitosa.

La luz STA parpadea cada 250 ms

Se produjo un error en el encabezado del archivo durante la transmision (extension de archivo incorfecta). La luz ECAT parpadea rapidamente

(Error de tamafio) La luz STA parpadea durante 100 ms

La luz ECAT parpadea rapidamente

STA Light: 200 ms apagado, 200 ms encendido, 200 ms apagado, 200 ms encendido, 200 ms Extincio|

Durante la transferencia de archivos

Parpadeo de 2000ms.

La luz ECTA parpadea répidamente
Error en la transferencia de archivo (paquete perdido o error de verificacién).

La luz STA parpadea cada 1000 ms

La luz ECTA parpadea répidamente

No se pudo cambiar del modo de actualizacién al modo de ejecucion

La luz STA siempre esta encendida

Error de hardware La luz STA siempre esta encendida
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Il Instalacién y desmontaje

3.1 Precauciones de instalacién y desmontaje

Aseglrese de que el rack del servidor tenga buena ventilacién (por ejemplo, instalando ventiladores de extraccion en el rack del servidor).

- No instale este dispositivo cerca o encima de equipos que puedan provocar sobrecalentamiento.

Asegrese de que el médulo esté instalado verticalmente y que haya suficiente espacio libre entre el médulo y el equipo circundante.

- La instalacién y el desmontaje deben realizarse con la energia apagada.

3.2 Direccién de instalacién

Para garantizar una disipacion de calor adecuada, el médulo debe instalarse verticalmente para garantizar un flujo de aire sin obstrucciones dentro del médulo.
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3.3 Espaciado minimo

El médulo tiene un grado de proteccién IP20 y debe instalarse dentro de una caja o armario. Durante la instalacién, no debe colocarse cerca de otros médulos ni de dispositivos que generen calor, ni en posicién vertical con respecto a otros componentes.

Para otros equipos o canales de cableado, siga el espaciado minimo que se muestra en el diagrama a continuacién (unidad: mm).

I |
'z .
1 :
—10 10 E
o
(DN o
a]
ip)
ol &
i |
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IV. Funciones del producto

4.1 Funcion de conteo

Funcién de conteo: El médulo de conteo cuenta hacia arriba o hacia abajo en funcién de los pulsos de las fases Ay B.

Amedida que el eje interno del codificador gira, emite un cierto nimero de sefiales de pulso (fase A, fase By, a veces, fase Z). Con cada rotacién del gje...
Al girar el dispositivo un cierto angulo se generara un nimero fijo de pulsos. El niimero y la secuencia de estos pulsos (la relacién de fase entre las fases Ay B) se pueden utilizar para determinar...
(Si se desconoce la direccidn de rotacién), el sistema de control externo puede calcular el angulo de rotacion del eje o la distancia recorrida por el objeto. La funcidn de conteo es una caracteristica fundamental de este médulo.

Funcién. Al utilizar esta funcién, tras configurar el valor de conteo inicial, la direccién de conteo y otros parametros, se habilita el canal correspondiente para iniciar el conteo.

4.2 Borrado o enclavamiento de la fase Z

Borrado de fase Z: el contador borrard o bloqueara el valor de conteo cuando se alcance el borde seleccionable de fase Z.

La fase Z del codificador (también llamada fase C) genera una sefial de pulso Unica para cada revolucién del codificador. El pulso de la fase Z se utiliza a menudo para la inicializacién del sistema.
La inicializacién o reinicio, especialmente en aplicaciones de control de posicidn, ayuda al sistema a determinar con precisién la referencia para la posicion actual para realizar un posicionamiento preciso.

Configurado para calcular o medir. Tras habilitar la funcién de borrado de la fase Z, el contador pondré a cero el valor de conteo en el flanco ascendente de la fase Z.

4.3 Funcién de conteo de anillos

Conteo circular: el contador cuenta ciclicamente entre 0 y x.

El conteo de anillos del codificador se refiere a un método de conteo continuo basado en la sefial de salida del codificador. En el conteo de anillos, los pulsos emitidos por el codificador...
La sefial de impulso se acumula continuamente, formando un ciclo de conteo continuo, similar a una pista circular. Cuando el conteo alcanza su valor méaximo, el contador...

Volverd automaticamente al valor minimo y continuard contando.

4.4 Funcién de pestillo de hardware

Pestillo de hardware: registra el valor de conteo en funcién del borde especificado del canal especificado.

El enclavamiento del conteo del codificador es una funcién comdn en aplicaciones de codificador, utilizada principalmente en codificadores absolutos o bajo ciertas condiciones especificas.
Se utiliza un codificador incremental. Esta funcidn sirve principalmente para bloquear el valor de posicién actual medido por el codificador cuando se producen condiciones o eventos especificos, evitando...
Esto evita la pérdida de datos de posicién debido a que el codificador sigue girando mientras el sistema procesa otras tareas. El canal de enclavamiento de este mddulo es un canal de entrada digital.

La multiplexacién de las entradas digitales 0 a 2 se utiliza para bloquear el canal del codificador 1, y las entradas 3 a 5 se utilizan para bloquear el canal del codificador 2.
4.5 Funciones de filtrado y retencién de E/S digitales

Este médulo cuenta con 6 entradas y 6 salidas digitales. El tiempo de filtrado de las entradas se puede configurar entre 0y 255 ms.

La salida se puede configurar para que se conserve o no.

10
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V. Instrucciones de configuracién de parametros

Este capitulo ofrece una introduccidn detallada al diccionario de objetos del médulo EC3A-EN0200. Este capitulo solo cubre las palabras de objeto relacionadas con la funcionalidad del médulo; otras...

No se da ninguna introduccion.

5.1 Preparaciones antes de la configuracién

Conecte la fuente de alimentacion externa de 24 V CC al médulo y enciéndalo. Antes de encenderlo, compruebe que los terminales positivo y negativo de la fuente de alimentacién estén correctamente conectados.

5.2 Diccionario de objetos

indice | Subindice nombre Tipos de datos Vel Funcién
1 Codificadorl CounterDir BOOL ro 0~1 Direccién de conteo actual
2 Acabado del pestillo Z del codificador 1 BOOL ro 0~1
3 Codificador2 CounterDir BOOL ro 0~1 Igual que Encoderl
4 Acabado del pestillo Z del codificador 2 BOOL ro 0~1 Igual que Encoderl
5 Acabado de listones Cho BOOL ro 0~1
6000
6 Acabado del listén Ch1 BOOL ro 0~1
7 Acabado del listén Ch2 BOOL ro 0~1
8 Acabado del listén Ch3 BOOL ro 0~1
9 Acabado del listén Ch4 BOOL ro 0~1
10 Acabado del listén Ch5 BOOL ro 0~1
1 Valor de conteo del codificador 1 INT32 ro - 2147483648~2147483647 Valor de conteo actual
6001
2 Valor de conteo del codificador 2 INT32 ro -2147483648~2147483647 Igual que Encoderl
1 Valor de pestillo Z del codificador 1 INT32 ro -2147483648~2147483647 Elvaloralmacenado en el loqueo d ase 2
2 Valor de pestillo Z del codificador 2 INT32 ro -2147483648~2147483647 Igual que Encoderl
3 Valor de cierre Ch0 INT32 ro -2147483648~2147483647 Elvalorinculadoal canalcomespondiente
4 Valor de cierre del canal 1 INT32 ro -2147483648~2147483647 Elvalorinculadoal analcomespondiente
6002
5 Valor de cierre del canal 2 INT32 ro -2147483648~2147483647 Elvalorinculadoal canalcomespondiente
6 Valor de cierre del canal 3 INT32 ro -2147483648~2147483647 Elvalorinculadoal canalcomespondiente
7 Valor de cierre del canal 4 INT32 ro - 2147483648~2147483647 Evalorinculadoat cana comrespordlente
8 Valor de cierre del canal 5 INT32 ro - 2147483648~2147483647 Eivalorvinculadoat cana comrespordlente
1 DIO BOOL ro 0~1 Entrada de E/S digital
2 DI1 BOOL ro 0~1 Entrada de E/S digital
3 DI2 BOOL ro 0~1 Entrada de E/S digital
6003
4 DI3 BOOL ro 0~1 Entrada de E/S digital
5 DI4 BOOL ro 0~1 Entrada de /S digital
6 DI5 BOOL ro 0~1 Entrada de E/S digital
1 Habilitar codificadorl BOOL w 0~1 Habiltar codificador
7000 2 Habilitar codificador 1 Z BOOL rw 0~1 Habiltacionde o 2 el codiicador
3 Habilitacién del pestillo del codificador 1 BOOL rw 0~1 Habiltacion del pestilodel cofcador
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4 Codificadorl Borrar BOOL rw 0~1 Restablecimiento del valor de conteo del codifcador
5 Habilitar codificador2 BOOL rw 0~1 Igual que Encoderl
6 Habilitar codificador2 BOOL rw 0~1 Igual que Encoderl
7 Habilitacion del pestillo del codificador 2 BOOL rw 0~1 Igual que Encoderl
8 Codificador2 claro BOOL rw 0~1 Igual que Encoderl
1 Valor establecido del codificador 1 INT32 rw -2147483648~2147483647 Ajuste del valor inicial el codificador
7001
2 Valor establecido del codificador 2 INT32 rw -2147483648~2147483647 Igual que Encoderl
1 HACERO BOOL rw 0~1 Salida digital
2 DO1 BOOL rw 0~1 Salida digital
3 D02 BOOL rw 0~1 Salida digital
7002
4 DO3 BOOL rw 0~1 Salida digital
5 D04 BOOL rw 0~1 Salida digital
6 DO5 BOOL rw 0~1 Salida digital
1 DOO Mantener habilitada BOOL rw 0~1 Lasalida digitl s mantene hbiltada
2 Habilitar retencién DO1 BOOL rw 0~1 La salda digital se mantiene habilitada
3 Habilitar retencion de DO2 BOOL rw 0~1 Lasaids gl s mantons abiltada
8000
4 Habilitar retencién DO3 BOOL rw 0~1 Lasalda dgital se mantiene habiltada
5 Habilitar retencién DO4 BOOL rw 0~1 Lasalda dgitl se mantiene habiltada
6 Habilitar retencién DO5 BOOL rw 0~1 Lasalida digta s mantiene habiltada
8001 1 Tiempo de filtrado BYTE rw 0~255 Tiempo de filtrado de entrada, unidad: ms
1 Inversién de direccién del codificador 1 BOOL rw 0~1 Contando hacia ards
2 Funcién Z del codificador 1 BOOL rw 0~1 Funcién de fase Z
3 Codificador 1 Borde Z BOOL rw 0~1 Borde efectivo dela fase Z
4 Inversién de direccidn del codificador 2 BOOL rw 0~1 Igual que Encoderl
5 Funcién Z del codificador 2 BOOL rw 0~1 Igual que Encoderl
6 Codificador 2 Borde Z BOOL rw 0~1 Igual que Encoderl
7 Borde del pestillo BYTE rw 0~63 Borde efectivo del canal de cierre
8002 8 Resolucién del codificador 1 UINT16 rw 0~65535 Resolucidn del codificador
Filtro Encoderl UINT16 rw 0~15 [P ——
Codificador 1 Conteo de miiltiplos UINT16 rw 1,2,4 Relacén de conteo decodificadores
Codificador 1 Latch Simple UINT16 rw 0~7 Seecian del anal d pstlodel odiicador
Resolucién del codificador 2 UINT16 rw 0~65535 Igual que Encoderl
Filtro Encoder2 UINT16 rw 0~15 Igual que Encoderl
Miltiplos de conteo del codificador 2 UINT16 rw 1,2,4 Igual que Encoderl
Codificador 2 Latch Simple UINT16 rw 0~7 Igual que Encoderl

=Nota: Los datos de configuracidn solo se pueden modificar en el modo Pre-OP.
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5.3 Instrucciones de uso

Configuracién funcional:

En los datos de configuracién (0x8000, 0x8001, 0x8002) se puede configurar la retencién de salida para las salidas digitales y las entradas digitales.

Filtrado de entrada (este filtrado no afecta la funcién de enclavamiento) y modos de codificador, etc.

La direccidn de conteo de las fases Ay B en este mddulo se puede cambiar. Si considera que la direccidn de conteo del mddulo es opuesta a la deseada,

Si se establece el ajuste Inversidn de direccidn del codificador (x) en 1, se invertira la direccién de conteo.

La funcién Z del codificador(x) determina la funcién del pulso de fase Z, donde un valor de 0 borra el conteo y un valor de 1 corresponde al enclavamiento de la funcién.

capaz.

El borde Z del codificador (x) se utiliza para seleccionar si el pulso de fase Z se activa en el borde ascendente o descendente. 0 indica que el pulso de fase Z se activa en el borde descendente.

Claro o enganche en el flanco descendente; 1 indica claro o enganche en el flanco ascendente de la fase Z.

El borde de enclavamiento se utiliza para seleccionar el borde de disparo de los 6 canales de enclavamiento, donde cada bit corresponde a un canal y el bit menos significativo corresponde al bit menos significativo.

El canal es 0 para flanco descendente y 1 para flanco ascendente.

El pardmetro «Resolucion del codificador(x)» especifica la resolucién del codificador, correspondiente a la funcién de conteo de anillos. El valor predeterminado de la palabra para este objeto es 0.

La funcidn de conteo de anillos esta deshabilitada; para habilitar la funcidén de conteo de anillos para este objeto, por ejemplo, utilice Encoder(x).

Si la resolucion se establece en 400 y los maltiplos de conteo del codificador (x) se establecen en 4, entonces el rango de conteo sera...

Ciclos entre [0, 1600-1]. La resolucién del codificador(x) se puede configurar de 0 a 65535.

El filtro Encoder(x) se utiliza para establecer el tiempo de filtrado del canal. Su valor puede configurarse entre 0 y 15.

Debe haber 16 niveles. Este parametro debe ajustarse seglin sea necesario cuando una interferencia significativa en el entorno operativo del médulo afecte el valor de conteo. El valor predeterminado al encender es...

0. El tiempo de filtrado especifico correspondiente a este pardmetro se muestra en la siguiente figura:

Niveles de filtrado Tiempo de filtrado correspondiente

O Sin filtrado

1 6,944 ns
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2 13,89 ns

3 27,78 ns

4 166,67 ns

5 222,22 ns

6 333,33 ns

1 444 44 ns

8 666,67 ns

9 888.88ns

10 1.1111us

11 1.3333us

12 1.7778us

13 2.2222us

14 2.6667Tus

15 3.5556us

La funcién " Encoder(x) Count Multiples" se utiliza para configurar el multiplicador de conteo. Este multiplicador puede configurarse en 1,2 0 4. (Al encender...)

Elvalor predeterminado es 1. El multiplicador de conteo no cambiara cuando el valor no sea 1,2 0 4.

El codificador (x) Latch Single se utiliza para seleccionar el canal de pestillo; el valor de esta palabra de objeto solo se puede establecer en un valorentre 0y 7.
(3 bits), correspondientes a 3 canales de enclavamiento de bajo a alto. Se pueden multiplexar seis entradas digitales como canales de enclavamiento, donde DI0 a DI2...
Se pueden multiplexar DI3 a DI5 para el codificador 1,y DI3 a DI5 para el codificador 2. Por ejemplo, al configurar la sefial de enclavamiento del codificador 0 en...
Un valor de 7 indica que el codificador utiliza tres canales de enclavamiento: DIO, DI1y DI2. Un valor de 4 indica que solo dos canales de enclavamiento, DI0 y DI1, estan habilitados.

Canal de enclavamiento. Al establecer la sefial de enclavamiento del codificador 1 en 7, se indica que el codificador utiliza los enclavamientos DI3, DI4 y DI5.
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El canal de pestillo se establece en 4, lo que significa que los dos canales de pestillo DI3 y DI4 estan habilitados.

Estas palabras objeto se pueden agregar a los elementos de inicio si es necesario.

Funcién de conteo:

Si se establece “Encoder(x) Enable” en 1, se habilita el conteo del codificador; el valor del conteo se registra en los datos ascendentes mediante *Encoder(x) Count”.

La retroalimentacion se proporciona en Valor, y la direccién de conteo se proporciona en Encoder(x) CounterDir. La fluctuacién cuando el motor esta parado puede causar...

La vibracién en la direccién de conteo también es un fenémeno normal.

Funcién de borrado o enganche de fase Z:

Este mddulo no habilita la funcién de fase Z de forma predeterminada. La funcion de fase Z del contador se habilita al configurar Encoder(x) Z Enable en 1.

Si, la fase Z borrard automaticamente el valor del contador o el valor del contador de retencién en el flanco configurado. Si se trata de un valor del contador de retencién, Encoder(x) lo borrara.

El bit de finalizacién del pestillo Z se cambiara automaticamente una vez y el resultado del pestillo mas reciente se almacenara en el valor del pestillo Z del codificador (x).

Pestillo de multiplexacién de entrada digital:

Tras seleccionar los seis canales digitales para multiplexacion segun los datos de configuracién, configure la opcién "Habilitar enclavamiento del codificador(x)" en 1 para habilitar la funcién de encl i . Elencl i esta

Después de que ocurre un evento, el indicador correspondiente Ch(x) Lathch Finish se alternaré una vez y el valor de cierre correspondiente se almacenara en Ch(x) Latch Value. (Fase Z)

El pestillo tiene una latencia menor en comparacién con estos 6 canales.

Funcién de reinicio del contador:

El flanco ascendente de Encoder(x) Clear borrara el valor del conteo del codificador correspondiente a cero.

Funcién de ajuste de valor inicial:

Al configurar el valor de Encoder(x), se puede modificar el valor inicial del contador. Por ejemplo, si se configura el valor de Counter(x) en 1000, se cambiara el valor inicial del contador.

Después del inicio, aumentard o disminuira a partir de 1000. El valor de Establecer valor de Counterx debe configurarse antes de Habilitar Encoder(x).

Entrard en vigor mas tarde.

15
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VI. Guia de inicio rapido de TwinCAT

6.1 Agregar un médulo

1. Copie los archivos XML de EtherCAT necesarios en la carpeta xml del médulo, dentro de la carpeta de instalacién del sitio principal. Tomando como ejemplo TwinCAT 3, vea la imagen a continuacién:

B8 EtherCAT

TwinCAT > 31 > Config > lo > EtherCAT > 1E EtherCAT HRigER

T B~

2024/7/9 14:47
20
ENUM.xml
0_For UINT.xml
M GR10-2HCE_1.4.5.0.xml

@ GR10-2PHE_1.4.3.0.xn
appli

XMLERE

XMLZERE

2. Haga clic con el botén derecho en el icono de TwinCAT en la esquina inferior derecha del escritorio y seleccione "TwinCAT XAE(xx..)" para abrir el software TwinCAT, como se muestra en la siguiente imagen:

© About TwinCAT...

= Realtime Sett

Router

System

3. Tras abrir el software TwinCAT, cree un nuevo proyecto o abra uno existente. Haga clic con el botén derecho en "E/S -> Dispositivos" y, a continuacidn, haga clic en "Escanear".

16
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[ TWinCAT Project - TeXaeShell(ESER)
THE ESE WENY TEE  SEE) HE0) TwinCAT  TwinSAFE PLC  EAM)
2.0 B G- B YA 0| 9@ | Release | TwinCAT RT (x64)
Build 402425 (Loaded - - 3+ H [B]2 <[] . & | TwinCAT Project! - lele

BRAEEEEER ~ 1 x
e
EEERAEEEEERCrl)
Rl BEAE TwinCAT Project]"(1 4IHE)
4 gl TwinCAT Projectl
b @l sysTEM
[ moTiON

@ ric

[E sareTY

FENERTAW)... Ins
‘o ENREH(G).. Shift+Alt+A
Add New Folder...

&% Mapp|

Export EAP Config File
D o L

[ ", Scan
T =52

Paste with Links

Seleccione el adaptador de red "Conexién de area local" detectado actualmente y haga clic en "Aceptar".

r

1 new 1/ devices found *

Cancel

Select Al

Ungelect Al

En la ventana emergente "Escanear en busca de cajas", seleccione "Si"".

-
TcXaeShell

o scan for boxes

(M)

En la ventana emergente “Activar Free Run” , seleccione “Si” .

17
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r

TcXaeShell

o Activate Free Run

E(N)

4. Compruebe que se haya detectado la estacién esclava EC3A-EN0200. Haga clic en el Cuadro 1 para acceder a la opcién En linea y compruebe que el estado actual sea "OP".

B TSR DS T enaTonsi ey

ZHE REE WEY) WEE) SME)  BAD) TwinCAT TwinSAFE PLC EIAM) Scope TEM EOW) BEM)
©-0|8-a-2 B F|%E 0|9 - @ | Release -] TwinCATRT (x64) - b - | 5 moveWaitlocationFinished - | 71 & E
Build 402425 (Loaded - -z 1 [[BI|2 . [@] @] 4| TwinCAT Projectt | <Local - | | 4 =2

=
e o-a| s
BEELSEEREEE ()
] EBEAZ TwinCAT Project1”(1 -MAE)
4 gl TwinCAT Project1
b @l sysTEm

[ saFeTY
@ Ct++
ANALYTICS
4 [Vie3
4 * Devices
4 = Device 2 (EtherCAT)
2% Image

2% Image-info
2 SyncUnits
0 Inputs

W Outputs
I AR Y Y

A Box 1 (EC3A-END200)

1

Afr v v -

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Onlin,

State Machine

Current State: op
Pre-Op Safe-Op
Requested State: op
op Clear Error
3
DLL Status
Port A: Carrier / Open
Port B: No Carrier / Closed
Port C: No Carrier / Closed
Port Dz No Carrier / Closed

File Access over EtherCAT

Expanda el cuadro para ver los objetos del proceso; o haga clic en CoE-Online y el menti desplegable mostrara el diccionario de todos los objetos en este médulo:

P
B
B
4
4

2% Image-
2 SyncUnits

L] Inputs

B Outputs

& InfoData

Pl Box 1 (EC3A-END200)

Encoder Status process data mapping

(=]

] Encoder Count Value process data mapping
Encoder Latch Value process data mapping
| Digital Input process data mapping
Encoder Control process data mapping
Encoder Set Value process data mapping
Digital Qutput process data mapping

Li-1a-n

b @ InfoData

&’ Mappings
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TwinCAT Projectl + X

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup | CoE - Online Jonline
1

Update List [ClAuto Update @ Single Update (| Show Offline Data

Advanced...
Add to Startup... Online Data Module OD (AcE Port): 0
Index Mame Flags Value Unit
+ 1AD3:0  Digital Input process data ma.. =7
+-1C00:0 Sync manager type =4 =
+-1C12:0 SyncManager 2 assignment =3 =
+-1C13:0 SyncManager 3 assignment =4 <
£.1C32:0  SM output parameter >32 <
+- 1C33:0 S inEul Eﬁrameter = 3-2 <
+- 6000:0 Encoder Status >10 =
+-6001:0 Encoder Count Value =2=
- 6002:0 Encoder Latch Value =8=<
¥ 6003:0  Digital Input ~6<
+- 7000:0 Encoder Cantrol =8= 2
+-7001:0 Encoder Set Value 2=
+ 7002:0 Digital Output =6 <
+ 80000 DO Output Hold 6=
# 8001:0 DI Input Filtering >1x<
Name Online Type Size  »Add.. InfOut User.. Linked to
#1 Encoder1 Cou... 1 BIT 01 39.0 Input 0O
# Encoder1 Z Lat... 0 BIT 01 391 Input 0
*| Encoder2 Cou... 1 BIT 01 39.2 Input 0
# Encoder2 Z Lat.. o BIT 01 39.3 Input 0

6.2 Demostracién de funciones

Equipo necesario:EC3A-EN0200Un mddulo,100P/RUn volante electrdnico y equipo de cableado.

Volante electrénico:

Basado en las adiciones de médulos mencionadas anteriormenteEC3A-EN0200Hacer clicEn lineaAjustar el estado aPREOP.

119°)
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TwinCAT Projectl + X

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE—Gnlin 1

State Machine

Init 2 Bootstrap
Current State: PREOP
Requested State: PREOP
Op Clear Error
3
DLL Status
Port A: Carrier / Open
Port B: Na Carrier / Closed
Port C: No Carrier / Closed

Mo Carrier / Closed

File Access over EtherCAT

Download... Upload...

Hacer clicCoE en linea, desplegarConfiguracion del codificadorPalabra objeto.

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup Online
1
[CJAuto Update @ Single Update (| Show Offline Data
Advanced...

Add to Startup... Onfine Data Module OD (AcE Portk 0
Index MName Flags Value Unit
+- 8000:0 DO Output Hold =6 <
+ - 8001:0 DI Input Filtering =
= 2:0 Encoder Configuration =17 <

8002:01 Encoder Direction Inversion RW FALSE
8002:02 Encoderl Z Function RW FALSE
B002:03 Encoderl Z Edge RW FALSE
8002:04 Encoder?2 Direction Inversion RW FALSE
8002:05 Encoder2 Z Function RW FALSE
B002:06 Encoder2 Z Edge RW FALSE
8002:08 Latch Edge RW 0x00 (D)
B8002:.. Encoderl Resolution RW 00000 (0)
8002:.. Encoderl Filter RW 0x0000 (0)
8002... Encoderl Count Multiples RW 0x0001 (1)
8002... Encoderl Latch Single RW 0x0000 (0)
B00D2:0E Encoder2 Resolution RW 0x0000 (0)
B002:0F Encoder2 Filter RW 0x0000 (0)
B8002:10 Encoder2 Count Multiples RW 0x0001 (1)
8002:11 Encoder2 Latch Single RW 0x0000 (0)

Haga doble clic en Resolucién del Codificador 2 para establecer la resolucién en 100, lo que corresponde a 100P/R en el volante electrdnico. (Se aplica el mismo método).

Establezca "Multiplos de conteo del codificador 2" en 1, lo que indica un conteo de 1x. Luego, ponga ECAT en estado operativo.
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TwinCAT Projectl # X

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Online  Online
Update List [ Auto Update @ Single Update [[] Show Offline Data
Advanced...
Add to Startup... Online Data Module OD (AcE Port): 0
Index Name Flags Value Unit
+- B00O:0 DO Output Hold » 6=
¥ B001:0 DI Input Filtering =1=
=~ 8002:0 Encoder Configuration > 17 <
8002:01 Encoder1 Direction Inversion RW FALSE
8002:02 Encoderl Z Function RW FALSE Set Value Dialog 3
8002:03 Encoderl Z Edge RW FALSE 2
8002:04 Encoder2 Direction Inversion RW FALSE Dec: 100
8002:05 Encoder2 Z Function RW FALSE Hex: %0064 Cancel
8002:06 Encoder2 Z Edge RW FALSE o ety
8002:08 Latch Edge RW 0x00 (0) |
B002:.. Encoderl Resolution RW 00000 (0)
8002:... Encoderl Filter RW 0x0000 (0) | Bool: o 1 Hex Edit..
1 8002:.. Encoderl Count Multiples RW Ox0001 (1) Binany: E4 00 2
B8002: Encoder1 Latch Single RW 0x0000 (0) | Bit Size: 01 O @18 O O 02 T
l B002:0E Encoder? Resolution l RW 0x0064 (100)
B002:0F Encoder? Filter RW 0x0000 (0)
8002:10 Encoder2 Count Multiples RW 0x0001 (1)
8002:11 Encoder2 Latch Single RW 00000 (0)

Hacer clicHabilitar codificador2,elegirEn lineaHaga clic de nuevoEscribirEscribirlHabilitar codificador.

g TwinCAT Project] - TeXaeShell(BER)
THE  SEEE WEN) BEE)  S®E BWD)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EAM)  Scope TE(M ®OMW) EENH)

= ‘ 8-a-% u | LA | = £ ~ | |Release = TwinCAT RT (x64) - b R0 - 5 moveWaitlocationFinished - ‘ iy
Build 4024.25 (Loaded ~ ; 5. @8 | TwinCAT Project] ~ <Local> = -] |
BEAEEREES A S Al TwinCAT Project] + X
g-| o- | K= .
e o-a|k Variable Flags| Online | o
EERASEAREES(Cirl+) P~
3] B TwinCAT Project!”(1 MRS Value: 0 3
4 ) TWinCAT Project1
> @l sysTEM New Value: Force.. Release
Comment: A
4 == Device 2 (EtherCAT) —
5 Image Set Value Dialog 5
%% Image-Info
b 2 SyncUnits [ Dec 4 I 1 l
PHRN, pets D D - a1
b W Outputs N N - I
b @ InfoData = Blet !
4 A Box 1 (EC3A-EN0200) [
[ Encoder Status process data mapping . g = : HonETH '——-—E
b Encoder Count Value process data mapping 1
b [ Encoder Latch Value process data mapping Binary: m | T
— |
b [0 Digital Input process data mapping Bil Size: ©1 O COte Oxn Ot 07 I T
4 | |

B Encoder Control process data mapping
- Encoderl Enable
- Encoderl Z Enable
I+ Encoderl Latch Enable

Encoder2 7 Enable

- Encoder2 Latch Enable
- Encoder2 Clear

FERFIE

Hacer clicvalor de conteo del codificador 2,elegirEn lineaPara ver los valores en tiempo real, puede girar el volante electrénico para ver el recuento.
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El valor cambia. Si la direccion de conteo es diferente a la esperada, los datos de configuracion...Direccién del codificador 2

Inversiénconjunto de valoresl.

Q TwinCAT Project - TcXaeShell(BER)
SR HEE WAV HEE  4£@%6)  BA0)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EAMM)  Scope TEM  @OW  EZEIH)

- | 8- - & e ‘ a]l | - - | Release = TwinCAT RT (x64) - P L. - | 5 moveWaitLocationFinished  ~ | R,
© Build 4024.25 (Loaded +| _: 2 @\ . 9& | TwinCAT Projectl + | <Local> vl |

BErEEREEE

EERRSEE]
fa] BEAZ TwinCAT Project]”(1 HE) Value: 14
4 TwinCAT Project1
b (@l SYSTEM

New Value: Force... Release

Comment: -

ANALYTICS
4 = 1/0
4 ™% Devices
4 = Device 2 (EtherCAT)
*J.E Image

¥ Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
W Outputs
@ InfoData
A Box 1 (EC3A-EN0200)
b [ Encoder Status process data mapping

[

El Encoder Count Value process data mapping

1
#! Encoder2 Count Value

[ e e o P —t | S S S S S S (S S S S S S — — | S S . - -

Gire el volante electrdnico a la posicion establecida.0, luego habilitarCodificador2 claroPonga a cero el valor de conteo del codificador. Aseglirese de que el volante electrénico esté en contacto con el codificador.

Los valores de conteo del codificador son los mismos.
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[Zl] TwinCAT Project - TcXaeShell(ET25)
TEF)  SESE) WMENV WEP)  4mE) R0 TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EIAM)  Scope
o | 3 - -2 el WM ‘ S| Release = TwinCAT RT (x64) - b . -

Build 4024.25 (Loaded ~
BEAEaREES
O@E-| o8| s

EERES EEIFEERR )

ﬁl TwinCAT Project1 ~ =Local=

Variable Flags Online

IRM &s0Ow #=EH)

" moveWaitLocationFinished - | (=l s |

Value: I 0 I

] RS Z TwinCAT Project1”(1 4IIE)

4 hi TwinCAT Project1
b @l SYSTEM New Value: Force..
£ MoTION
Comment:

4 "% Devices

Release

4 = Device 2 (EtherCAT)

’5 Image

j,., Image-Info

2 SyncUnits

!l Inputs

4

b

b [ Outputs
b @ InfoData
4

A Box 1 (EC3A-EN0200)
b [ Encoder Status process data mapping

4 [0 Encoder Count Value process data mapping

#! Encoderl Count Value

@ Encoder2 Count Value

[ i Erndac | mtih Walisn: coencnr e dabn mannin

Dado que configuramos la resolucién del codificador para que sea la misma que la del volante electrénico, no importa cémo giremos el volante electrénico, el codificador...

Los valores del contador del codificador son los mismos que los valores de escala del volante electrénico.
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a TwinCAT Projectl - TcXaeShel(BER)
MHF)  REE WEN) JEP &£mE)  BED)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC  HIAM)  Scope TE(M #&0OMW  =EIH)

) -0 | B-- . J"| Release = | TwinCAT RT (x64) - b Hih. -

Build 4024.25 (Loaded ~

- | A moveWaitLocationFinished - | RAE

9% | TwinCAT Projectl » | <local> v o

Variable Flags Online

co@t-|o-a|p=
ERERSEEREEER(CU+)
fa] BEEFE TwinCAT Project1”(1 -1IHE)
4 L TwinCAT Projectl
b (@l SYSTEM
MOTION
PLC
& saFeTY
[ c+
ANALYTICS
= 1/0
4 ¥ Devices
4 =% Device 2 (EtherCAT)
:: Image
*® Image-infa
3 SyncUnits

Value:

New Value: Force.. Release

Comrent:

4

4 Inputs
b B Outputs
3

4

& InfoData

A Box 1 (EC3A-EN0200)

b [ Encoder Status process data mapping

4 [ Encoder Count Value process data mapping
#! Encoder1 Count Value
“# Encoder2 Count Value
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