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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccion del producto

El EC3A-PS0200 es un médulo de posicionamiento de pulso diferencial de doble canal, un producto econémico, estable, facil de instalar y de amplia aplicacion.

El bloque tiene dos canales de posicionamiento de pulsos, 16 canales de entrada y 4 canales de salida digital.

1.2 Caracteristicas y funciones

Dos canales de control de movimiento

Funciones de aceleracion/desaceleracién configurables, jogging y posicionamiento relativo

Funcion de retorno al origen flexible y configurable

- La sefial de control esta en forma de pulso comun + direccién, una sefial diferencial de 5 V.

Cada canal esta equipado con un interruptor de limite izquierdo, un interruptor de limite derecho, un interruptor de origen y una entrada de freno.

- Una frecuencia maxima de salida de pulso de 500 kHz.

El circuito de alimentacién adopta un disefio de proteccién de conexién inversa.

Ampliamente utilizado en el control de movimiento de equipos de campo industriales.

1.3 Escenarios de aplicacion

El médulo EC3A-PS0200 tiene una amplia gama de aplicaciones. El control de movimiento se utiliza ampliamente en las industrias de embalaje, impresion, textiles, fabricacion de semiconductores y ensamblaje.

El control de movimiento abarca toda la tecnologia relacionada con el movimiento de un objeto. Abarca desde microsistemas (como actuadores con microsensores basados en silicio) hasta microsistemas (como el aire...).

Cada sistema de movimiento (en una interplataforma). Sin embargo, hoy en dia, el control de movimiento se centra en sistemas con actuadores eléctricos (como servomotores de CC/CA).

Tecnologias de control especializadas para sistemas de m: iento. El control de manip robéticos también se incluye en el campo del control de movimiento, ya que la mayorfa de estos manipuladores se accionan mediante servoaccionamientos eléctricos.

El objetivo clave de los sistemas accionados por motor es el control del movimiento.
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1I. Especificaciones del producto

2.1 Reglas de denominacién y descripcion de la placa de identificacién

CE 3A- PD 02 00
@6 ®

@Informacién del producto ® Tipo de sefial ® Tipo de salida de pulso
EC:Eter CAT Tipo de pulso 0: Salida diferencial

@ Numero de serie @ Namero de canales @ TipO funcional
3A: Médulo estilo libro 02: Salida de pulsos de 2 canales 0: Posicionamiento relativo y control de velocidad

2.2 Descripcién del componente

nombre Definicién de funcién

Indicador de sefal L/A (Luz Verde) Interaccion de datos o anomalias

ECAT (Luz amarilla) | Indicador de estado EtherCAT

L/A (Luz Verde) Interaccion de datos o anomalias
AFUERA

SYS (Luz amarilla) Estado de ejecucién del médulo

2.3 Especificaciones técnicas

Parametros del bus Especificacion

protocolo de bus Eter CAT

Namero de estaciones de E/S Segtn el sitio principal
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Medio de transmisién de datos

Cable Ethernet/EtherCAT =CAT6

Distancia de transmisién

<100m (distancia entre estaciones)

Tasa de transmisién

100 Mbps

Interfaz de bus

2 conectores RJ45

Método de configuracion

a través 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

- 20°C~+70°C

Temperatura de almacenamiento

- 40°C~+85°C

temperatura relativa

95%, sin condensacién

Nivel de proteccion

1P20

Nivel de interfaz

Sefializacién diferencial de 5 V/

Rango de frecuencia de pulso

1 Hz a 500 kHz

Conteo de pulsos de posicionamiento

0~4294967295

Ciclo de trabajo de la sefal de pulso

Tipo de salida

50%

Salida de transistor NPN

Capacidad de salida

0,5 A/punto; 2 A/4 puntos

Circuito aislado

Tipo de salida

Aislamiento 6ptico

Salida de transistor NPN

Capacidad de salida

0,5 A/punto; 2 A/4 puntos

Circuito aislado

Aislamiento 6ptico
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2.4 Cableado de terminales
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2.5 Descripcion de la funcién del terminal

Marcas terminales Descripcién de la funcién Marcas terminales Descripcién de la funcion
P1+ Eje 1 Pulso + (Diferencial de 5 V) 00 Limite izquierdo del eje 1
P1 - Pulso del eje 1 (diferencial de 5 V) 01 Origen del Eje 1
D1+ Direccién del eje 1 + (diferencial de 5 V) 02 Limite derecho del eje 1
D1 - Direccién del eje 1 - (Diferencial de 5 V) 03 Servo del eje 1 listo
QO Habilitacion del servo del eje 1 (salida NPN digital) 04 Alarma del servo del eje 1
Q1 Borrado de alarma del eje 1 (Salida NPN dlgltal) 05 Posicionamiento del eje 1 completado
CAROLINA DEL NORTTE _— 06 Eje 1 Liberacion del freno mecénico
CAROLINA DEL NORTE I — 07 Parada de emergencia del eje 1
P2+ Eje 2 Pulso + (Diferencial de 5 V) 08 Limite izquierdo del eje 2
PZ' Pulso del eje 2 (diferencial de 5 V) 09 Origen del Eje 2
D2+ Direccién del eje 2 + (diferencial de 5 V) 10 Limite derecho del eje 2
DZ' Direccion del eje 2 - (Diferencial de 5 V) 1 1 Compatible con servomotores del eje 2
T3 Habilitacion del servo del eje 2 (salida NPN digital) 12 Alarma del servo del eje 2
T4 Borrado de alarma del eje 2 (Salida NPN dlgltal) 1 3 Posicionamiento del eje 2 completado
CAROLINA DEL NORTE -_— 1 4 Eje 2 Liberacion del freno mecénico
CAROLINA DEL NORTE I — 1 5 Parada de emergencia del eje 2
L+ Entrada positiva de 24 V 1 millén Terminal publica
METRO Entrada negativa de 24 V 1 millén Terminal publica

Nota: Las cuatro entradas (limite izquierdo, origen, limite derecho y parada de emergencia) estan asociadas de forma fija y no se pueden utilizar como E/S normales.

Si se activa una parada de emergencia, la salida de pulsos se detendra. Las cuatro sefiales de salida son: Servo listo/Alarma de servo/Posicionamiento completo/Liberacién de freno mecénico.

La entrada no tiene funciones asociadas y solo se define un nombre. Puede usarse como una E/S normal y no afecta el control del pulso.

Las instrucciones anteriores se aplican al eje 1y al eje 2.
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2.6 Descripcién de la luz indicadora

Funcién

Estado del LED

Después del encendido, la luz LED esté en su estado inicial.

La luz STA parpadea cada 1000 ms

Error de verificacién del chip

Luces de emergencia STA

INT

La luz STA parpadea cada 1000 ms

PREOPERATORIO La luz ECAT parpadea lentamente
La luz STA parpadea cada 1000 ms
OP. SEGURO ECAT destello Gnico

La luz STA parpadea cada 1000 ms

OoP

La luz ECAT permanece encendida

La luz STA parpadea cada 1000 ms

ERRAR

La luz STA siempre esté encendida

Funcién de modo de actualizacion

Estado del LED de actualizacién

Estado de inicializacién del modo de actualizacién

La luz ECAT parpadea rapidamente

La luz STA parpadea cada 250 ms

Transferencia de archivo completada, actualizacion exitosa.

La luz ECAT parpadea rapidamente

La luz STA parpadea cada 250 ms

Se produjo un error en el encabezado del archivo durante la transmision (extension de archivo incq

(Error de tamafio)

rrecta). La luz ECAT parpadea réapidamente

La luz STA parpadea durante 100 ms

Durante la transferencia de archivos

La luz ECAT parpadea rapidamente

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

Parpadeo de 2000ms.

Extincié

Error en la transferencia de archivo (paquete perdido o error de verificacién).

La luz ECTA parpadea rapidamente

La luz STA parpadea cada 1000 ms

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

La luz ECTA parpadea rapidamente

La luz STA siempre esté encendida

Error de hardware

La luz STA siempre esté encendida
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III. Instalacién y desmontaje

3.1 Precauciones de instalacion y desmontaje

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

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

Asegurese 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 instalacion

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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1V. Instrucciones de configuracién de parametros

Este capitulo ofrece una introduccién detallada al diccionario de objetos del médulo EC3A-PS0200. Este capitulo solo abarca los diccionarios de objetos relacionados con la funcionalidad del médulo; no se incluyen otros.

Para introducir.

4.1 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.

4.2 Diccionario de objetos

fe cada movimiento.

5 un retorno a cero.

//0x6nnx
0x6000 Banderas de ubicacién Bit Marcador de puntos.
Marcador de finalizacién de posicionamiento del eje 1, este marcador se activara automaticamente al inicio df
Limpiar la broca manualmente o limpiar la broca mediante movimiento. 0: No limpiado.
1 BOOL Finalizacién de la ubicacién del eje 1 Completo; 1: Ubicacién completa;
Bandera de puesta a cero del je 1 se acti
Limpiar a cero, o limpiar el bit moviéndolo. 0: Incompleto
2 BOOL Acabado de la casa Axis1 Exito; 1: Posicionamiento completo;
Marcador de finalizacién 2, esta posicion |
Limpiar la broca manualmente o limpiar la broca mediante movimiento. 0: No limpiado.
3 BOOL Finalizacién de la ubicacién de Axis2 Completo; 1: Ubicacién completa;
Bandera de retorno a eje 2: esta band i vez que comien;
Limpiar a cero, o limpiar el bit a través del movimiento. 0: No limpiado.
4 BOOL Acabado de la pagina de inicio de Axis2 Completo; 1: Ubicacién completa;
0x6001 Comentarios sobre la posicion Retroalimentacién de la posicion del eje
Posicién actual del eje 1
1 INT32 Legumbres Eje 1 Posicién actual. Unidad: pulso;
Posicion actual del eje 1. Distancia real (nimero de pulsos x distancia real)
2 REAL Posicién actual del eje 1 (8000:17 desde el lugar de trabajo)
Posicién actual del eje 2
4 INT32 Legumbres Eje 2 Posicién actual. Unidad: pulso;
5 REAL Posicién actual del eje 2 Posicién actual del eje 1. Distancia real (nGmero de pulsos x distancia real)
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(8000:17 desde el lugar de trabajo)

0x6002

Comentario

Estado del eje y retroalimentacion de errores

Estado del Eje 1 Estados de la maquina de estados del eje 1 (consulte la la para obtener
2 B Y E Codigo de error del eje 1 0 <6 del eje 1 (consulte 6n del codige para obtener
3 BYTE Estado de Axis2 0 Estados de la méq eje 1 (consulte la 6n de la méq para obtener
4 BYTE Cédigo de error del eje 2 0 ¢ del eje 1 (consulte del ara obtener
Y g i y o »

0x6003

Entrada digital

Entrada digital

BOOL

Eje 1 Izquierda

Eje 1 Limite izquierdo.

BOOL

Inicio de Axis1

Eje 1: Posicion valida de origen.

BOOL

Eje 1 Derecha

Limite derecho del eje 1.

BOOL

Servo Axis1 listo

Servo de eje 1 listo (no limitado a funciones de software, se puede utilizar como un servo normal)

(Utilizado via E/S).

BOOL

Alarma del servo del eje 1

Alarma del servo del efe 1 (no vinculada a la funcién del software, se puede utilizar como una funcion normall

(Uso de I0).

BOOL

Finalizacién de la ubicacién del servo del eje 1

servo del eje 1 a , puede considerarse

(Utilizado para E/S general).

BOOL

Freno mecénico del eje 1

Liberar

Eje 1 Liberacién de freno mecanico (no vinculado a la funcién de software, se puede utilizar como)

(Se utiliza como una operacién de E/S normal),

BOOL

Tope duro del eje 1

Parada de emergencia de hardware del eje 1.

BOOL

Eje 2 Izquierda

Eje 2 Limite izquierdo.

10

BOOL

Pagina de inicio de Axis2

Eje 2: Posicion valida de origen.

11

BOOL

Eje 2 Derecha

Limite derecho del eje 2.

12

BOOL

Compatible con servo Axis2

Servo de eje 2 isto (no limitado a funciones de software, se puede utilizar como un servo normal)

(Utilizado via E/S).

13

BOOL

Alarma de servo Axis2

como una funcién normal)

Alarma del servo del eje ala se

(Uso de I0).

14

BOOL

Finalizacion de la ubicacién del servo Axis2

Posicionamiento del servo eje 2 completado (no vinculado a funciones de software, puede considerarse com

(Utilizado para E/S general).

15

BOOL

Freno mecanico Axis2

Liberar

Eje 2 Liberacién de freno mecanico (no vinculado a la funcién de software, se puede utilizar como)

(Se utiliza como una operacién de E/S normal),

16

BOOL

Tope duro Axis2

Parada de emergencia de hardware del eje 2.

mo...)
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//0x7nnx

0x7000 Bit de control de ubicacién 0 Bit de control de posiconamiento

1 BOOL Potencia del eje 1 0 Bit de habilitacion del eje 1. 0: Eje deshabilitado; 1: Eje habilitado;

Bit de control de habilitacién del eje 1. Al cambiar este bit de 0 a 1, se modificaré el bit de habilitacién del eje.

2 BOOL Habilitacién de energia del eje 1 Escribe en el eje.

3 BOOL Direccion del eje 1 0 Direccion del eje 1. 0: Direccion negativa; 1: Direccion positiva;

Seleccién del modo de e 1.0 : 1: Velocidad,

4 UINT16 Modo de movimiento del eje 1 1. Modo de grado; 2. Modo de jog;

Bit de habilitacion de movimiento del eje 1. 0->1 Activa el movimiento (modo jog)

5 BOOL Inicio de movimiento del eje 1 (Disparadores de alto nivel, paradas de bajo nivel);

El eje 1 finaliza el i on parada por 6n). Disparador 0->1
6 B O O L Detencién del movimiento del eje 1 Terminacién del movimiento;
7 BOOL Habilitar inicio de Axis1 0 Bitde habilitacion de retorno a cero del e 1. 01 activa el retorno a cerc;
Parada de emergencia del eje 1 0 Posicién de parada de emergencia del software del eje 1 (es necesario reiniciar antes de reanudar el movimidnto después de una parada
8 BOOL Permitir (Estado delefe). 0 Parada de emergencia no activade; 1: Parada de emergencia actvada;

Posicionamiento del eje 1 completado, borrar posicién. 0->1 Marcador de posicionamiento borrado completgido.

9 BOOL Acabado transparente Axis1 Voluntad;

Eje 1: Borrar el indicador de finalizacion de retorno a cero, 0->1: Borrar el indicador de finalizacién de retornd{a cero,

1 0 BOOL Acabado transparente para el hogar Axis1 Voluntad;

Bit de borrado de posicién del eje 1, se ejecutara autométicamente una vez completado el retorno al origen.

1M1 BOOL Posicion del eje 1 limpia Se borra la siguiente posicién. 0->1 borra la posicién actual;
12 BOOL Restablecimiento de movimiento del eje 1 0 Eje 1: Posicion de reinicio del estado del eje. 0->1 Reinicia el estado del eje;
13 BOOL Potencia del eje 2 0 Posicién de habilitacin del eje 2. 0: Eje deshabilitado; 1: Eje habilitado;

Bit de control de habilitacién del eje 2. Al cambiar este bit de 0 a 1, se habilitara el eje.

14 BOOL Habilitacion de energia de Axis2 Escribe en el eje.

15 BOOL Direccion del eje 2 0 Direccion del eje 2. 0: direccién negativa; 1: direccion positiva;

Selecci6n del modo de e 2.0: 1: Velocidad...

16 UINT16 Modo de movimiento Axis2 1. Modo de grado; 2. Modo de jog;

Bit de habilitacion de movimiento del eje 2. 0->1 Activa el movimiento (modo jog)

17 BOOL Inicio de movimiento Axis2 (Disparadores de alto nivel, paradas de bajo nivel);

El eje 2 finaliza el movimiento (con parada por desaceleracién). Disparador 0->1.

1 8 B O O L Detencién del movimiento del eje 2 Terminacién del movimiento;
ili inici i Bit de habilitacién de retorno a cero del eje 2. 0->1 activa el retorno a cero;
19 BOOL Habilitar inicio de Axis2 0 .
i i Posicion de parada de emergencia del software del eje 2 (es necesario reiniciar antes de reanudar el movimidnto después de una parada
20 BOOL Parada de emergencia Axis2 0




- AMSAMOTION®
]

¥ R #

Permitir

(Estado del eje). 0: Parada de emergencia no activada; 1: Parada de emergencia activada;

BOOL

Posicionamiento del efe 2 completo, borrar posicién. 0->1 Borrar marcador de posicionamiento completo.

veintiuno Acabado transparente Axis2 Voluntad;

0 Eje 2 Bit de borrado completo de retorno a cero. 0->1 Borrar marcador de retorno a cero completo,
Veintidés BOOL Acabado transparente para el hogar Axis2 Voluntad;

0 Bit de borrado de posicion del eje 2, se ejecutard automaticamente una vez completado el retorno al origen.
ventirés BOOL Posicién clara del eje 2 Se borra la siguiente posicién. 0->1 borra la posicion actual;

veinticuatro

BOOL

Restablecimiento de movimiento de Axis2

Eje 2: Posicion de reinicio del estado del eje. 0->1 Reinicia el estado del eje;

0x7001

Conjunto de pardmetros de ubicacién

Configuracién de pardmetros de posicionamiento

UINT32

Frecuencia de inicio del eje 1

500000

Eje 1 Frecuencia de inicio. Unidad: Hz;

UINT32

Frecuencia méxima del eje 1

500000

Eje 1: Frecuencia méxima (es decir, frecuencia a velocidad constante). Unidad:

HZ;

UINT32

Eje 1 NUmero de pulsos

Namero de pulsos de posicionamiento para el eje 1. Unidad: pulsos;

UINT16

Tiempo de rampa del eje 1

Tiempo de aceleracion/desaceleracion del eje 1. Unidad: ms;

UINT32

Frecuencia de inicio del eje 2

500000

Eje 2 Frecuencia de inicio. Unidad: Hz;

UINT32

Frecuencia méxima del eje 2

500000

Eje 2: Frecuencia méxima (es decir, frecuencia a velocidad constante). Unidad:

HZ;

UINT32

Eje 2 NUmero de pulsos

Namero de pulsos de posicionamiento para el eje 2. Unidad: pulsos;

UINT16

Tiempo de rampa del eje 2

Tiempo de aceleracion/desaceleracion del eje 2. Unidad: ms;

0x7002

Salida digital

Salida digital

BOOL

Habilitacién del servo del eje 1

Habilitacion del servo del eje 1 (no vinculada a la funcion de software, se puede utilizar como una funcion no

(Uso de I0).

BOOL

Borrado de alarma del servo del eje 1

Borrado de alarma del servo del eje 1 (no est vinculado a a funcién del software, se puede utilizar como)

(Utilizado para E/S general).

BOOL

Habilitacién del servo Axis2

Habilitacion del servo del eje 2 (no vinculada a la funcién de software, se puede utilizar como una funcién nor

(Uso de I0).

imal)

BOOL

Borrado de alarma del servo Axis2

Borrado de alarma del servo del eje 2 (no esta vinculado a la funcion del software, se puede utiizar como...)

(Utilizado para E/S general).

//0x8nnx

0x8000

Parametro de configuracién

Parémetros de configuracion

BOOL

Nivel avanzado del Eje 1

Nivel de bit de direccion del eje 1. 0: El nivel bajo representa direccién positiva; 1:




- AMSAMOTION®
] X B

Un nivel alto indica una direccién positiva;

BOOL

Eje 1 Nivel izquierdo

Nivel activo del limite izquierdo del eje 1. 0: Activo bajo; 1: Activo alto.

Nivel activo;

BOOL

Nivel de inicio de Axis1

Eje 1: Nivel activo de origen. 0: Activo bajo; 1: Activo alto.

Planoy eficaz;

BOOL

Eje 1 Nivel derecho

Nivel activo limite derecho para el eje 1. 0: Activo bajo; 1: Activo alto.

Nivel activo;

BOOL

Nivel de parada dura del eje 1

Nivel activo de parada de emergencia de hardware del eje 1. 0: Activo bajo; 1: Activo bajo;

El nivel alto esta activo.

BOOL

Direccién de inicio del eje 1

Eje 1: Direccién de puesta a cero, 0: Ubicar el interruptor de limite desde la direccion negativa; 1:

Encuentre el interruptor de limite desde la direccion positiva.

BOOL

Referencia de inicio de Axis1

Direcci6n de referencia de origen del eje 1. 0: Seleccione el lado izquierdo del interruptor de origen como.

Origen; 1: Seleccione el lado derecho del interruptor de origen como origen;

BOOL

Curva del eje 1

Seleccidn de la curva de aceleracion/desaceleracion del eje 1. 0: La curva de aceleracién/desaceleracion es trd

1. La curva de aceleracidn/desaceleracion es una hipérbola;

pezoidal;

BOOL

Nivel avanzado de Axis2

Nivel de bit de direccion del eje 2. 0: El nivel bajo representa direccién positiva; 1:

Un nivel alto indica una direccién positiva;

10

BOOL

Nivel izquierdo del eje 2

Nivel activo del limite izquierdo del eje 2. 0: activo bajo; 1: activo alto.

Nivel activo;

11

BOOL

Nivel de inicio de Axis2

Eje 2: Nivel activo de origen. 0: Activo bajo; 1: Activo alto.

Planoy eficaz;

12

BOOL

Eje 2 Nivel derecho

Nivel activo del limite derecho del eje 2. 0: Activo bajo; 1: Activo alto

Nivel activo;

13

BOOL

Nivel de parada dura Axis2

Nivel activo de parada de emergencia de hardware del eje 2. 0: Activo bajo; 1: Activo bajo.

El nivel alto esta activo.

14

BOOL

Direccién de inicio de Axis2

Eje 2: Direccién de puesta a cero, 0: Ubicar el interruptor de limite desde la direccion negativa; 1:

Encuentre el interruptor de limite desde la direccion positiva.

15

BOOL

Referencia de inicio de Axis2

Direcci6n de referencia de origen del eje 2. 0: Seleccione el lado izquierdo del interruptor de origen como.

Origen; 1: Seleccione el lado derecho del interruptor de origen como origen;

16

BOOL

Curva del eje 2

Seleccién de la curva de aceleracion/desaceleracion del eje 2. 0: La curva de aceleracién/desaceleracion es trd

1. La curva de aceleracidn/desaceleracion es una hipérbola;

pezoidal;

17

REAL

Unidad de pulso del eje 1

0.0

Eje 1: La distancia real representada por cada pulso.

18

UINT32

Frecuencia local del eje 1

1000

500000

Velocidad de retorno a cero del eje 1 (utilice esta velocidad para ubicar el interruptor de limite)

19

UINT32

Enfoque del Eje 1 en el hogar

100

500000

Eje 1 Velocidad de aproximacion a cero (aproximacién sucesiva al origen a esta velocidad,
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Frecuencia menor oigual ala velocidad de etorno  cero.
20 INT32 Desplazamiento de inicio del eje 1 O Desplazamiento de origen del eje 1. Unidad: Nimero de pulsos;
veintiuno REAL Unidad de pulso Axis2 0.0 Eje 2: La distancia real representada por cada pulso.
Veintidés. UINT32 Frecuencia local de Axis2 1000 1 500000 Velocidad de retorno a cero del eje 2 (utilice esta velocidad para ubicar el interruptor de limite).
Enfoque en el hogar de Axis2 100 1 500000 Eje 2 Velocidad d imacién de retorno iva al origen a esta velocidad,
venisés UINT32 Frecuencia menor oigual ala velocidad de etorno  cero.
veinticuatro INT32 Desplazamiento de inicio de Axis2 O Desplazamiento del origen del eje 2. Unidad: nimero de pulsos;
25 BYTE Tiempo de filtrado 1 1 10 Tiempo de filtrado de entrada digital.

=Nota: Eje(x) Servo Listo, Eje(x) Alarma Servo, Eje(x) Ubicacién Servo Finalizada, Eje(x)
La liberacién del freno mecénico, la habilitacion del servo eje (x) y la eliminacién de la alarma del servo eje (x) no tienen servicios de ubicacién; solo proporcionan...

Funciones estandar de entrada/salida numérica. Los 8000 segmentos de datos solo se pueden modificar en modo preoperatorio.

4.3 Cédigos de estado del eje y cdigos de error del eje

1-3 son advertencias; emitir advertencias no afecta la ejecucién del proceso de localizacién. 4-7 son errores no fatales; emitir errores evitara

que se ejecute el proceso de localizacién.

Los errores 8-11 son errores fatales; un error fatal detendra el proceso de posicionamiento. Cuando ocurre un error fatal, es necesario

reiniciar el eje antes de poder continuar con la siguiente operacién de posicionamiento.
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4.4 Instrucciones de uso
Seleccién de direccion

La direccién del eje (x) representa la direccién légica del movimiento a lo largo del eje x; 1 indica movimiento positivo y 0 indica movimiento negativo.
Al moverse hacia la direccién del movimiento, el pulso de posicién actual del eje (x) y la posicidn actual del eje (x) aumentaran, y viceversa.

El nivel de avance del eje (x) indica el nivel de voltaje correspondiente al movimiento de avance, que por defecto es 1; es decir, si este valor es 1, entonces se produce movimiento de avance.

Cuando la direccién estd en movimiento, la salida es alta; cuando esta posicién es 0, la salida es baja.

Seleccién de curva de velocidad
La curva del eje (x) es un parametro de configuracion que solo se puede modificar en modo safeop; un valor de 1 indica que el proceso de aceleracién/desaceleracion es...

Una hipérbola, donde 1 indica que la curva de velocidad es trapezoidal;

Jinyelcit i A% A XX 2%

2 4 6 a8 10 \ 12 14
° o LT
|
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Ejemplo de uso de la funcién de ubicaciéon

Los pasos de posicionamiento relativo son los siguientes:

1. Establezca Inicio de movimiento del eje (x) en 0 para prepararse para el borde ascendente de Inicio de movimiento del eje (x); configure también...
Si se establece Axis(x) Finish Clear en 1, se borra el indicador Axis(x) Location Finish.

2. Espere a que la finalizacién de la ubicacion del eje (x) se establezca en 0;

3. Después de configurar la Ubicacién del eje (x) Finalizar en 0, configurar la Direccién del eje (x) en 1 indica movimiento hacia adelante;

4. Establecer el modo de movimiento del eje (x) en 1 indica que la seleccién del modo es el modo de posicionamiento relativo;

5. Establecer la frecuencia de inicio del eje (x) en 1 indica una frecuencia de inicio de 1 Hz. La frecuencia representa la velocidad, especificamente...

La velocidad esta relacionada con el nimero de pulsos por revolucién del motor y la distancia representada por un pulso.

6. Establecer la frecuencia maxima del eje (x) en 100000 indica que la frecuencia es 100000 Hz cuando se mueve a una velocidad constante;

7. Establecer el NUmero de pulsos del eje (x) en 10000000 indica el envio de 10000000 pulsos, multiplicados por un solo pulso.

El desplazamiento puede determinarse por la distancia representada por el pulso;

8. Establecer el tiempo de rampa del eje (x) en 1000 indica que el tiempo de aceleracién/desaceleracién es de 1000 ms o 1 segundo.

9. Establezca Axis(x) Motion Start en 1 para generar un movimiento activado por flanco ascendente; también establezca Axis(x) Finish Clear.
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Establezca en 0 para prepararse para el borde ascendente de la siguiente bandera clara;

10. Observe el motor pasando por un total de 10.000.000 de pulsos de 1 segundo de aceleracién, velocidad constante y 1 segundo de desaceleracion antes de detenerse;

11. Verifique el indicador de finalizacién de la ubicacién del eje(x). Cuando el valor de finalizacién de la ubicacion del eje(x) es 1, indica que...

Se han transmitido 10.000.000 de pulsos; alternativamente, puede verificar el valor del Pulso de Posicién Actual del Eje (x) para ver la posicién del bit en tiempo real.

Cambios de posicion;

Nota: Axis(x) Motion Start y Axis(x) Finish Clear requieren que el flanco ascendente sea valido, por lo que debe verificarlos antes de usarlos.

Primero debe establecerse en 0; ademas, si la Ubicacién de finalizacién del Eje (x) del propio médulo no se utiliza como marcador para la finalizacién de la ubicacién, entonces...

La operacion Finalizar ubicacién del eje (x) se puede omitir; de lo contrario, se debe realizar la operacién Finalizar ubicacién del eje (x) antes de que comience el movimiento.

Restablecer a cero para garantizar que la lectura del indicador de finalizacién de ubicacién del eje (x) sea el indicador que representa este movimiento;

El uso del jogging es similar al del posicionamiento relativo, la Unica diferencia es que en el modo jogging el médulo no tendra en cuenta el nimero del Eje (x).

El valor de Pulse contintia moviéndose después de acelerar a su velocidad maxima;

Independientemente de si esta en modo de posicionamiento relativo o de movimiento puntual, siempre que el inicio del movimiento del eje (x) genere un borde descendente, el movimiento...

Desacelerar y detenerse segun el tiempo de aceleracion y desaceleracion preestablecido;

La habilitacién de parada de emergencia de Axis(x) garantiza una parada inmediata tanto para el posicionamiento relativo como para el trote, sin ninguna desaceleracién.

El proceso y la habilitacién de parada de emergencia del eje (x) estan activos en nivel alto, en la habilitacién de parada de emergencia del eje (x)

Cuando el valor es 1, no se puede realizar ningtin movimiento;
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Funcién de retorno al origen

Los pardmetros para regresar al origen se configuran en los pardmetros de configuracién. Todos los pardmetros de configuracién solo se pueden escribir en modo safeop, por lo que se recomienda...

Agregue los parametros de retorno a cero necesarios a los elementos de inicio para facilitar el retorno a cero;

Explicacién detallada de los pardmetros relacionados con el retorno al origen: Eje (x) Nivel izquierdo indica el nivel efectivo del interruptor de limite izquierdo, 1 representa nivel alto, 0 representa nivel alto.

Esto indica que el nivel esta activo bajo, lo que permite a los usuarios manejar facilmente diferentes situaciones, como el nivel inicial del eje (x) y el nivel derecho del eje (x).

El significado es el mismo; sus valores predeterminados son todos 1. Direccién de inicio del eje (x) indica la direccién de retorno al origen, comenzando desde el origen.

Muévase en esta direccion para encontrar el interruptor de limite. 1 indica una blsqueda positiva del interruptor de limite, 0 indica una bisqueda negativa del interruptor de limite y este es el valor predeterminado.

Siel valor es 0, el dispositivo se detendra e invertird su movimiento para encontrar el interruptor de origen si se encuentra el limite izquierdo o derecho. Si el interruptor de origen ya esta activo al iniciar, el dispositivo se activara.

Luego se aproximara directamente a la posicién de origen a baja velocidad; la referencia de origen del eje (x) indica el lado de referencia de origen, 1 indica el interruptor de origen.

El origen estd en el lado derecho (lado de direccién positiva) y 0 indica que el origen esta en el lado izquierdo del interruptor de origen (lado de direccién negativa); Eje (x) Inicio

La frecuencia representa la velocidad de retorno al origen, especificamente la velocidad a la que se encuentra el interruptor de origen o el interruptor de limite; Eje (x) Inicio

La frecuencia de aproximacion indica la velocidad de retorno al origen; después de encontrar el interruptor de origen, se aproximara al origen a una velocidad relativamente baja.

Dado que esta cerca del lado de referencia del origen, este valor debe ser menor que el valor de la frecuencia de inicio del eje x. Cuanto menor sea este valor, mas cerca estara del origen.

Mas preciso, pero mas lento; el desplazamiento de origen del eje (x) representa el desplazamiento de la posicién de origen, la distancia que el motor finalmente se detendréa en el interruptor de origen.

Después de moverse hacia la izquierda o hacia la derecha, el sistema realizaré un desplazamiento basado en este valor a una velocidad igual a la frecuencia de aproximacion al origen del eje (x) y luego se detendra en la ubicacién d

La ubicacién deseada;

Primero, asegurese de que Axis(x) Home Enable esté configurado en 0. Luego, segun la configuracién de parametros anterior, configure Axis(x) Home Enable en 1.

Un flanco ascendente activa un retorno al origen; luego espere hasta que Axis(x) Home Finish se establezca en 1, lo que indica que el retorno al origen esta completo; si se requiere varias veces...

Para regresar al origen, de manera similar al posicionamiento, utilice Axis(x) Home Finish Clear antes de regresar al origen para marcar Axis(x) Home Finish.

El objetivo es superar el umbral para garantizar que la consumacién del juicio final de retorno al origen esté marcada por el origen de este encuentro.

Después de regresar exitosamente al origen, el médulo borrarad automéaticamente el valor de la posicién actual a cero.

20
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V. Guia de inicio rapido de TwinCAT

5.1 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:

B EthercAT

Win10 (C) > TwinCAT 3 > Config » EtherCAT

0_For UINT.xml

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...

i XAE (TcXaeShell)

Toals

)= Realtime Settings...

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 continuacién, haga clic en "Escanear".

[ TWinCAT Project - TeXaeShell(ESER)
T SEE WEN  WEE  4EE) BHE0)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC EAM)
-o|B-a-Tw | | 0 = & | Release  =| TwinCAT RT (x64)
: . 98 | TwinCAT Projectl - <lc

Build 4024.25 (Loaded ~ _

BEaAEEEREER - x
@& o-a|kp-
EERRT rl+;) P~
] ERAE TwinCAT Project1”(1 -MAH)
4 gl TwinCAT Project1
b @l SYSTEM
MOTION
@ ric
T SAFETY
E] C++
& anavvTics
4 o
i +
| BN Ins
‘o ENREH(G).. Shift+Alt+A

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

r =]
1 new I/O devices found x
Cancel
Select All
Unszelect Al
L 4

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

r hl
TcXaeShell
Scan for boxes
E(N)
= a4
En la ventana emergente “Activar Free Run”, seleccione “Si".
F hl

TeXaeShell

Activate Free Run

Z(N)

4. Compruebe que se haya detectado la estacion esclava EC3A-PS0200. Haga clic en el Cuadro 1 para acceder a la opcién En linea y compruebe que el estado actual sea "OP".

0] TwinCAT Projectl - TeXaeShell(EIR5)

STAE(F)  SRER(E) M) IREP)  SEAR(B) ESUD)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC EA(M)  Scope TEM =O0A)  #EEIH)
e-o|l8-nma-=
Build 4024.25 (Loaded - _

| & &= | - - | Release ~| TwinCAT RT (x64) ~ > O - £ moveWaitLocationFinish

= =

S 98 | | TwinCAT Projectl “H<tocal> B Unttdedt = =il .

TWwinCAT Projectl = >

General EtherCAT DC 2
IR RS S BT ES TRER (Ctrl +) o -
5] AZRISE TwinCAT Project1”(1 -RE) it
4 Gl TwinCAT Projectt Bootstrap.
b @l svsTEM Current State: opP
] Pre-Op Safe-Op
Requested State: op
op Clear Error
3
DLL Status
Port A: Carrier / Open
et 2 R AT ot ReEamevEEea
mage
%% Image-info No Carrier / Closed
b 2 SyncUnits
3 Inputs Mo Carrier / Closed
> B Outputs
o R lofon,
File Access over EtherCAT
l 4 A Box 1 (EC3A-PS0200) l 1
= data Download... Upload
b i Position Feedback process data mapping Name Online Type Stee | =Add_ | In/Out| User— | L
3 | Error Feedback process data mapping o oo — a0 =
b [ Digital Input process data mapping 5 i e s 1
b @l Location Control Bit process data mapping g 5
b Bl Location Parameter Set process data mapping a o 9.2 hpat, o
b W Digital Output process data mapping . 0.1 39.3 Input O
b B WeState ] 40 410 Input  © M
b @ InfoData 0.0 Input o
< &% Mappings o Input  ©
71 Untitled1 Instance - Device 2 (EtherCAT) 1 P P

24
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Expanda el cuadro para ver los objetos del proceso; o haga clic en CoE-Online y el menu desplegable mostraré el diccionario de todos los objetos en este médulo:

BArTEEEES -1 x

Co @B e-d| s

BRERLEEREERC+) P~
b L0 Inputs -

4 [ 1] Location Flags Bit process data mapping
&' Axis1 Location Finish
# Axis1 Home Finish
% Axis2 Location Finish
# Axis2 Home Finish
4[5 Position Feedback process data mapping
& Axis1 Current Position Pulse
#| Axis1 Current Position
#| Axis2 Current Position Pulse
#] Axis2 Current Position
I Error Feedback process data mapping
b [0 Digital Input process data mapping
4 [ Location Control Bit process data mapping
B Axis1 Direction
& Axis1 Motion Mode
B Axis1 Motion Start
B+ Axis1 Home Enable
E- Axis1 Emergency Stop Enable
B Axis1 Finish Clear
B> Axis1 Home Finish Clear
B Axis1 Position Clear
B+ Axis1 Error Clear
&~ Axis2 Direction
Er Axis2 Motion Mode
- Axis2 Motion Start
E~ Axis2 Home Enable
- Axis2 Emergency Stop Enable
E» Axis2 Finish Clear
B~ Axis2 Home Finish Clear
Ev Axis2 Position Clear
B> Axis2 Error Clear

-

B Location Parameter Set process data mappirg

B WeState

b
b W Digital Output process data mapping
3
b Bl InfoData

@’ Untitled Instance - Device 2 (EtherCAT) 1

TwinCAT Project] +® X

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Online  Online

Update List [JJAuto Update (@ Single Update [] Show Offline Data
Advanced...
Add to Startup... Online Data Module OD (AcE Port): 0
S
Index Name Flags Value
100A Manufacturer Software version RO 20
+-1018:0  Identity Object B
+-10F1:0 Error Settings. >2<
+-1600:0 Location Control Bit process d... =19 <
+-1601:0 Location Parameter Set proces. =8<
+ 1602:0  Digital Output process data m... >5<
+ 1A00:0  Location Flags Bit process dat. »5«
+-1M01:0  Position Feedback process dat. >d<
+-1M020  Error Feedback process data ... *2<
+ 1M03:0  Digital Input process data ma.. =11 <
# 1C00:0  Sync manager type =d<
# 1C120  SyncManager 2 assignment =3<
# 1C130  SyncManager 3 assignment ~4<
+ 10320  SM output parameter >32<
+1C33:0  SM input parameter »32<
+-8000:0  Location Flags Bit >4<
+ 8001:0  Position Feedback =5=
+- 6002:0 Error Feedback >2<
+- 6003:0 Digital Input =10 <
+-7000:0 Location Control Bit =18 <
+ 7001:0  Location Parameter Set >8<
+-7002:0  Digital Output >d <
+ 80000  Configuration Parameter =24 <

25
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5.2 Demostracion de funciones

Funcién de jog:

Asegurese de que el modulo esté en estado operativo (OP). Como se muestra en la imagen, haga doble clic en "Modo de movimiento del Eje 1" en el diccionario de objetos expandido y, a continuacion, haga clic en "En linea" a la derecha de la interfaz.

Haga clic en Escribir, luego haga clic en 0 para escribir el valor 0, o ingrese el valor y luego haga clic en Aceptar para escribir el valor.

[l TwinCAT Project! - TeXacShell(=385%)
THHF)  @WEE) WME(V) WEP) 4£MB) ERD) TwinCAT TwinSAFE  PLC  HIBAM) Scope TEM ®&EOW) =EH)

c- @ o-2 0| B0 [0 -0 | Release - TwinCAT RT (x64) - b . - | B moveWaitLocationFinished - | ] & B & &
Build 4024.25 (Loaded ~| . $& | TwinCAT Project1 - <local= - 2% Untitled - -1 mg| O

[} Bl Tm-d
@8- o-a| s Variable Flags-
FRRSERRERE Ctrle) p-

% Axis2 Home Finish - Value: 1
4 [ Position Feedback process data mapping
# Axis1 Current Position Pulse
%1 fais1 Current Position
#1 Axis2 Current Position Pulse Comment: &
%1 Aais2 Current Position
b [0 Error Feedback process data mapping

New Value: Force... Release

b [ Digital Input process data mapping
4 Wl Location Control Bit process data mapping

I - Axis1 Motion Mode l 1 L
e T Set Value Dialog 5 «x
- AxisT Home Enable
= i) Emeres S e w8 ==]]
%+ Axis1 Finish Clear Hext 000 —

I+ Axis1 Home Finish Clear ! e

B¢ Auis1 Position Clear g Foet

&+ AxisT Error Clear
B Axis2 Direction

Er Axis2 Motion Mode
- Axis2 Motion Start Binary: 00

& Axis2 Home Enable Bit Size: Q1 08 O 02 084 07

Bool i 4 Hex Edit

B+ Axis2 Emergency Stop Enable |
B Axis2 Finish Clear
B Axis2 Home Finish Clear
B Axis2 Position Clear
B Axis2 Error Clear

4 [ Location Parameter Set process data mapping
- Asis? Start Frequency
B Avis1 Max Frequency
S Asis1 Number Of Pulse
B+ Avis1 Ramp Time —
I Axis2 Start Frequency B -
B Axis2 Max Frequency
B Axis2 Number Of Pulse
s Avic? Ramn Tima

@ 138810 | Clear | %Ak + IntelliSense -

Usando el mismo método, seleccione Direccién Eje1 e ingrese 1 para indicar que el motor esta girando hacia adelante.

@ TwinCAT Projectl - TeXaeShell(=I25)
SCEHE)  @WEE WAV REEP)  SRB)  JBEND)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EWAMM)  Scope TE(T  EIW)  #ENH)

©-o|8- -2 | & | - Release ~ | TwinCAT RT (x64) ~ > EEA. - 5 moveWaitLocationFinished - | ] & &1
ild 4024.25 (Loaded

98 || TwinCAT Project1 P Untitled1

@ & - - =] -] Variable Flags Online
BSR4 o-

b Inputs = Value: 1

b W Outputs
New Value: =

b @ InfoData Force... R

4 A Box1 (EC3A-PS0200)

4 3 Location Flags Bit process data mapping Comment S

& Axis1 Location
#1 Axis1 Home Fi
#1 Axis2 Location
#1 Axis2 Home
Position Feedback process data mapping
&1 Axis1 Current Position Pulse

# Axis1 Current Position SetValue Dislog, >
# Axis2 Current Position Pulse
%1 Axis2 Current Position Dec: ek )
> Error Feedback process data mapping o o e —
b [ Digital Input process data mapping -
4 Ml Location Control Bit process data mapping Float
- Axis1 Direction
B Axis1 Motion Mode
B Axis1 Motion Start | e 2 g LT
Axis1 Home Enable | Binan; o
Axis1 Emergency Stop Enable Bit Size: ©O1 O8 O18 O O84 O
Aoz Finish Clear |

Axis1 Home Finish Clear
Axis1 Position Clear
Axis1 Error Clear

Axis2 Direction

Axis2 Motion Mode
Axis2 Motion Start
Axis2 Home Enable
Axis2 Emergency Stop Enable
Axis2 Finish Clear

Axis2 Home Finish Clear
Axis2 Position Clear
Axis2 Error Clear

FERRBBRRERRRARE

b H Location Parameter Set process data mapping
b W Digital Output process data mapping

b [ WcState

b @ InfoData

appings

Untitled1 Instance - Device 2 (EtherCAT) 1
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Seleccione la frecuencia de inicio del Eje 1, escriba 1y configure la velocidad inicial en 1.

@ TwinCAT Project] - TeXaeShell(EE5)
TEHR  SEEE) WEN) WEP)  &E) BR0) TwinCAT TwinSAFE PLC  EIAM) Scope TE(M BOW) EEIH)

-0 8- -2 M| L@ |9 -0 < Release | TwinCAT RT (x64) - P R - | 5 moveWaitLocationFinish:
Build 4024.25 (Loaded + | - =Y . & | TwinCAT Project] = <Local> -+l 2% Untitledt - E m
EEREES ! TwinCAT Project] + X
(=] '; -l o-a .
@e-[o-a|s- Variable Flags Online
EERIAEEEEES(Cl) P~
# fis2 Home Finish o Value: 1
4 I Position Feedback process data mapping
New Value: o
1 Axis1 Current Position Pulse il horoes iprass
#| Axis1 Current Position
#1 Axis2 Current Position Pulse Comment: =

#| Axis2 Current Position
Error Feedback process data mapping

Digital Input process data mapping
4 [ Location Control Bit process data mapping
B Axis1 Direction
B Axis1 Motion Mode v
B Axis1 Motion Start
E» Axis1 Home Enable 4
B> Axis1 Emergency Stop Enable
B Auis1 Finish Clear
B+ Axis1 Home Finish Clear
K+ Axis1 Position Clear
B Axis1 Error Clear
B Axis2 Direction
B Axis2 Motion Mode
E- Auxis2 Motion Start
B> Axis2 Home Enable
> Axis2 Emergency Stop Enable
B+ Axis2 Finish Clear
B> Axis2 Home Finish Clear
B Axis2 Position Clear
B Axis2 Error Clear
4 MW Location Parameter Set process data mapping
% Axis1 Start Frequency
B Axis1 Max Frequency
¢ Axis1 Number OFf Pulse B =
B Axisl Ramp Time
Ev Axis2 Start Frequency
B Axis2 Max Frequency
B Axis2 Number Of Pulse
B Axis2 Ramo Time

O 1385890 | Clear | £ + IntelliSens

Seleccione la frecuencia de pulso de salida ChO, escriba 100000 y configure la velocidad final en 100000.

[@0]  TWinCAT Project - TcXaeShell(EH8:)
SR BEE M8V HEE £EE) BE0)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC BEIMM)  Scope TE(M &0OW  EZE(H)

20| 8- -2 8B Y E |9 C | Release | TwinCATRT (x64) - b B - | o cro E |
© Build 4024.25 (Loaded ~ | . $& | TwinCAT Project1 - <Local= -l - - |

@ - a| p=

Variable Flags Online

EEERLEEREES(Crl) P~
7 Digital Input process data mapping a Value: 100000
%1 ChO Location Finish Fla
# Ch1 Location Finish ﬂa: HewNalue: oo Bl
4[] Analog Input process data mapping
# ChO Location Or Inching Pulse Feedback Comment: E
#1 Cho Error Code
€h1 Location Or Inching Pulse Feedback
Ch1 Error Code
4 1 DI Input process data mapping
b # INGENDI
4 W Digital Output process data mapping v

Er ChO Direction Control
B~ Ch0 Inching Enable ‘ ‘ ‘ | ‘ ‘ | ‘ ‘ | ‘
&> ChO Inching Control | | | | | | | | | | |
B+ Ch0 Location Enable
E» ChO Location Control
- Ch0 Emergency Stop Enable
[ ChO Ramp Enable
- ChO Direction Inversion Enable
E» Ch1 Direction Control
B+ Ch1 Inching Enable
&+ Ch1 Inching Control
B Ch1 Location Enable
E» Ch1 Location Control
- Ch1 Emergency Stop Enable
B> Ch1 Ramp Enable
- Ch1 Direction Inversion Enable

4 W Analog Output process data mapping
- ChO Start Pulse Frequency
- ChO Output Pulse Frequency
- ChO Location Pulse
&> Ch0 Ramp Time
B+ Ch1 Start Pulse Frequency
&> Ch1 Output Pulse Frequency
E- Ch1 Location Pulse
B> Ch1 Ramp Time

4 W DO Output process data mapping

b M- OUT GEN DO

@ %80 | Clear | %8 + IntelliSense ~
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Seleccione el tiempo de rampa del eje 1, escriba 100 y configure el tiempo de rampa en 100 ms.

(@ TwinCAT Project! - TcXaeShell(SES)
STEHF) 4B WE(V) WEE) &AB) BHRO) TwinCAT  TwinSAFE  PLC

(M) Scope THEM &HOMW) #®EI(H)

(@-0 |- -2 M| ¥ E |9 - C | Release  -| TwinCAT RT (x64) - P L. - | 5 moveWaitlocatianFinished - | 1 £ 11
* Build 4024.25 (Loaded - |2 9B | TwinCAT Project1 -/ <Local» - Untitled1 - - m | 0

o @E-e-a| s

Variable Flags Online

EERALEEREES(Culy) p-
#1 Axis2 Home Finish - Value: 0
4 [ Position Feedback process data mapping

New Value: -
Axis1 Current Position Pulse Force.. Release

#
#1 Axis1 Current Position
#1 Axis2 Current Position Pulse Comment: =
Axis2 Current Position
b Error Feedback process data mapping
b Digital Input process data mapping
4 Wl Location Control Bit process data mapping
> Avis1 Direction
B¢ Avis1 Mation Mode 2
B+ Avis1 Motion Start
B AxisT Home Enable
B Axis1 Emergency Stop Enable Dec: 100 ok )
B+ Avis1 Finish Clear
B fxis1 Home Finish Clear
¢ Axis1 Pasition Clear s
B fxis1 Error Clear
B/ Axis? Direction
B¢ fxis2 Motion Mode oot 0 ! How Ed.
B Axis2 Motion Start Binary 6400 2
M9 fia=2iHome Enable it Size. O1 08 ©18 O 08t O
B Axis2 Emergency Stop Enable
B Axis2 Finish Clear
B fixis2 Home Finish Clear
B fuxis2 Position Clear
B Axis2 Error Clear
4 Wl Location Parameter Set process data mapping
% Axis1 Start Frequency
B Avis1 Max Frequency
B Avis1 Number OF Pulse Foy e
- Avis1 Ramp Time:
B jyis2 Start Frequency
B Axis2 Max Frequency
B Axis2 Number Of Pulse
B Axis2 Ramp Time
P W Digital Output process data mapping
b WeState
b InfaData

Set Value Dialog 5

Hex 050064 Cancel

K880 | Clear | %82 + IntelliSense -
-

Seleccione Inicio de movimiento del Eje 1, introduzca 1 para activar el avance lento y este comenzara. Puede verlo en el Pulso de posicién actual del Eje 1.

La posicidn actual.

(@] TwinCAT Project - TeXaeShell(ETE5)
MR REE) WAV HWEP) £EE) EElD) TwinCAT  TwinSAFE  PLC

BA(M)  Scope TIE(T) #&OMW) #=EN(H)

e-ol8- [ 1| 9 = © -] Release  -| TwinCAT RT (x64) - b L - 5" moveWaitLocationFinishe
Build 4024.25 (Loaded ~ _ 3 “. 4 | TwinCAT Project! ~ <local> = =i Untitled1 Bk L}
SR £ 7 TWinCAT Project] & X
a0 = s =
coRE- o] Variable Flags Orline
EERETEERBEERC+) P
b 2 SyncUnits - Value: I 0 I
b Inputs
5 W Cupis New Value: rce. Release Write..
b @ InfoData
4 A Box 1 (EC3A-PS0200) Compent o
4 1 Location Flags Bit process data mapping

Axis1 Location Finish
Axis1 Home Finish
# Axis2 Location Finish
#| Axis2 Home Finish
4 171 Position Feedback process data mapping v
¥ Axis1 Current Position Pulse
# Mods1 Current Position T
# Axis2 Current Position Pulse
#1 Axis2 Current Position
b [ Error Feedback process data mapping
b [ Digital Input process data mapping
4 W Location Control Bit process data mapping
S Axis1 Direction
B Awis1 Motion Mode
¢ AxisT Motion Start
B Axis1 Home Enable
¢ Axis1 Emergency Stop Enable
B Axis Finish Clear
B/ Axis1 Home Finish Clear
B Axis1 Position Clear
B Axis1 Error Clear
B¢ Axis2 Direction
B Axis2 Mation Mode
B/ Axis2 Motion Start
- Axis2 Home Enable =rEnse
B/ Axis2 Emergency Stop Enable
B Axis2 Finish Clear
& Axis2 Home Finish Clear
¢ Axis2 Position Clear
B/ Axis2 Error Clear
4 W Location Parameter Set process data mapping
B> Axis1 Start Frequency

S8 890 | Clear | %8 + IntelliSens
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Funcién de ubicacién:

Para la funcién de posicionamiento, simplemente configure el Modo de movimiento del Eje 1 en 1 en la funcién de avance lento y luego configure el Nimero de pulsos del Eje 1 que se enviaran.

El nimero de pulsos enviados y otras funciones de referencia de jog.
Configuracién de parametros:

Todos los parametros de configuracién se establecen en la palabra de objeto 0x8000. Haga doble clic en el médulo EC3A-PS0200 y seleccione la opcién CoE-Online a la derecha.

Desplacese hacia abajo para encontrar 8000:0 y expandalo para ver todos los datos de configuracién, como se muestra en la siguiente imagen:

(&l TwinCAT Project! - TeXaeShell(SES)

MR REE WAV TEEP)  &EB)  SR([D) TwinCAT  TwinSAFE  PLC  HEBAM) Scope IEM SOMW)  #EI(H)
f@-o @-f-2 M| X3 0|9 -0 -] Release  +| TwinCAT RT (x64) - bR -

¢ Build 4024.25 (Loaded ~| - . @& | TwinCAT Project! - <local> - =& Untitled - =] n

CoE - Online §Online

5 moveWaitLocationFinishe

MAIN [Online]

Bl A -F

General EtherCAT DC Process Data Plc Startup

ERERLEFREEES(Cr) P - 2
b 2 SyncUnits Update List [ Auto Update B Single Update [[] Show Offline Data
b X Inputs
b Outputs Advanced...
bk lofonos
l I Add to Stariup.. Online Data Madule OD (AcE Port): 0
4 A Box 1 [EC3A-PS0200) ’2 e
“Locaton Flags Bit process data mapping
i - e Ind N Fl Val
%! Axis1 Location Finish v e 208 o
# Axis1 Home Finish #-7001:0 Location Parameter Set >8<
#| Axis2 Location Finish 3l 70000 Digital Output i
# Axis2 Home Finish 000:0 Configuration Parameter =24 <«
4 Pasition Feedback process data mapping 8000:01 Axis1 Forward Level RW TRUE
& Axis1 Current Position Pulse B8000:02 Axis1 Left Level RW TRUE
W AT CUEREPOSEOH 8000:03 Axis1 Home Level RW TRUE
: Axis2 Current Position Pulse 8000:04 Auis1 Right Level RW TRUE
1 Axis2 Ci t Positi - S
ARy L T ) 8000:05 Axis1 Home Direction RW TRUE
b [ Error Feedback process data mapping .
IR i 8000:06 Axis1 Home Reference RW TRUE
b Digital Input process data mapping
B8000:07 Axis1 Curve RW FALSE

4 W Location Control Bit process data mapping
B~ Axis1 Direction
B Axis1 Motion Mode
B+ Axis1 Motion Start
- Axis1 Home Enable
B+ Axis1 Emergency Stop Enable
B+ Axis1 Finish Clear
- Axis1 Home Finish Clear

Axis2 Forward Level RW TRUE
Axis2 Left Level RW TRUE
Axis2 Home Level RW TRUE
Axis2 Right Level RW TRUE
Axis2 Home Direction RW FALSE
Axis2 Home Reference RW FALSE

: i BODO:0E Asis2 Curve RW FALSE
B~ Axis1 Position Clear . =
5 B8000:10 Axis1 Pulse Unit RW 0.000000 (0.000000=+00)
I~ Axis1 Error Clear o
B Axis2 Direction B8000:11 Axis1 Home Frequency RW 0xD0004E20 (20000)
B Axis? Motion Mode 8000:12 Axis1 Home Approach Freque.. RW 0x000003E8 (1000)
B Axis? Motion Start 8000:13 Axis1 Home Offset RW 0
E- Axis2 Home Enable 8000:14 Axis2 Pulse Unit RW 0.000000 (0.000000e+00)
B+ Axis2 Emergency Stop Enable B8000:15 Axis2 Home Frequency RW 0x000003E8 (1000)
- Axis2 Finish Clear 8000:16 Axis2 Home Approach Freque.. RW 0x00000064 (100)
i+ Axis2 Home Finish Clear B000:17 Axis2 Home Offset RW [

- Axis2 Position Clear
- Axis2 Error Clear
4 W Location Parameter Set process data mapping
P+ Axis1 Start Frequency
B Axis1 Max Frequency
B+ Axis1 Number Of Pulse

Filtering Time 0x00 (0)

R e L e L L I S R L[
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Hacer clicEn linea,PreoperatorioAjuste el médulo aPreoperatorioestado:

(@] TwinCAT Project] - TcXaeShell(BZ25)
TR SEE WAV WEPE) 8B D) TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EBAM) Scope TEM ®mOMW) EBiH)
i0-o|B-m-nEP| XAl
© Build 4024.25 (Loaded ~ % @ |

' moveWaitLocationF

Release = | TwinCAT RT (x64) - b HEL. -
JE‘ TwinCAT Project] - <Local> + _ & Untitled1 - - |

MAIN [Online]

o *
-H(- - - @ | sl ‘
@ f ‘ ® ‘ vl General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Online
EEEASESREES(Cul+4) P~
p = SyncUnits 7 State Machine

b L Inputs _ Bootstrap
> W Outputs Current State: op
op

4 A Box 1 (EC3A-PS0200) Requested State:
4 [ Location Flags Bit process data mapping S Clear Error
4 Axis1 Location Finish

# Axis1 Home Finish

; : g DLL Status
# Axis2 Location Finish
# Axis2 Home Finish Port A: Carrier / Open
4 [ Positifbn Feedback prt?:ess data mapping e No Barrar o
& Axis1 Current Position Pulse e
# Axis1 Current Position Port C: Mo Carrier { Closed

# Axis2 Current Position Pulse
# Axis2 Current Position
!l Error Feedback process data mapping

No Carrier { Closed

3
b [0 Digital Input process data mapping b Rocess over biherths
4 [ Location Control Bit process data mapping

B Axis1 Direction Download... Upload...

B Axis1 Motion Mode

% Axis1 Motion Start

E- Axis1 Home Enable

E~ Axis1 Emergency Stop Enable

B~ Axis1 Finish Clear

&+ Axis1 Home Finish Clear

B+ Axis1 Position Clear

E» Axis1 Error Clear

B Axis2 Direction

Er Axis2 Motion Mode

Luego haga doble clic en el pardmetro de configuracién que desea cambiar e ingrese el valor esperado:

Dec; 10 1 0k,

Hes: Oz, Cancel

Bool: a 1 Hex Edit...
Binany: [,
Bit Size: i L8 [3E Craatieli )2
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Para agregar un elemento de inicio, haga clic en el objeto que desea agregar como elemento de inicio y luego haga clic en Agregar a inicio...:

[Zl]  TWinCAT Project] - TeXaeShell(STER)

THF  SEE WENV) WEE)  £HE)  SED)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC BIAM)  Scope TEM ®OMW) EZEIH)

f@-0 | @-B-2 M| XA 0|9 - | Release - TwinCAT RT (x64) BE 7 B moveWaitlocationFinished - | ] & 51 &
i Build 4024.25 (Loaded ~| = 5 L@E| ‘. ¥ | TwinCAT Projectl - =Local> = 2% Untitled1 -1 - L= I

=EE "l TwinCAT Project] + X FUlUESElE MAIN [Online]

y b~ o @ -
ah & | T | )E General EtherCAT DC Process Data Plc Startup CoE - Online  Online
EREELEERSERCul) P-
b 2 SyncUnits o Update List [l Auto Update @ Single Update [[| Show Offline Data
b 4 Inputs
b W Outputs Advanced... 2
4 :
& InfoData Add to Startup... Rk net Dt Module OD (AcE Port): 0
4 A Box 1 (EC3A-PS0200) L
4 [ Location Flags Bit process data mapping
Z Ind N Fl Val
& Axis1 Location Finish e il i e
# Axis] Home Firiish +- 70010 Location Parameter Set =8 <
#1 Mxis2 Location Finish + 70020  Digital Output B
#| Axis2 Home Finish
4 [ Position Feedback process data mapping
! Axis1 Current Position Pulse S (1 (T et o Gy i e R
W sl Dt PoSion 8000:03 Axis1 Home Level RW TRUE 1
: Axis2 Current Position Pulse 8000:04 Axis1 Right Level RW TRUE
1 Axis2 C t Positi
s . 8000:05 Axis1 Home Direction RW TRUE
b [0 Error Feedback process data mapping .
T 5 8000:06 Axis1 Home Reference RW TRUE
b Digital Input process data mapping .
4 Wl Location Control Bit process data mapping R0y e e R AR
B Axis1 Direction 8000:08 Axis2 Forward Level RW TRUE
B+ Aois1 Motion Mode 8000:09 Axis2 Left Level RW TRUE
- Axis1 Motion Start 8000:... Axis2 Home Level RW TRUE
K- Axis1 Home Enable 8000:... Axis2 Right Level RW TRUE
- Auis1 Emergency Stop Enable 8000:.. Axis2 Home Direction RW FALSE
¥ Podc). FinishiClear 8000:.. Axis2 Home Reference RW FALSE
AosLTiome tirishiClear BODO0E Axis2 Curve RW FALSE
= Axis1 Position CIEEF aAAAAN A4 Pdoo il e AAAAAAA A AAAAAR -  ARL
Introduzca los valores requeridos, haga clic en Aceptar y luego vuelva a cargar el dispositivo:
| Edit CANopen Startup En _ _ X
| s ILTEMLT i
|§ Cisp Indes [hes): 2000
| & Cancel
P Sub-ndex [deck 1 e
AN 4, iliOK
Qs-o Walidate ] Complete Access
|
D ata [hexbin): Hex Edit. ..
Walidate Mask: i (16 i
Comment; Azl Fonward Level Edit Entry...

i Index Mame Flags Walue

TRUE

| W 20000 iz1 Farward Level

oo - i~

5 e T T
8000:03  Axiz1 Home Level ‘i ; E—i{ %:E;jg\[[ /}\ ){:F %gag'm G{I }{,J' g{

a000:04  Awiz] Right Level

| 8000:05  Axiz1 Home Direction R TRUE
| 8000:06  Awxis1 Home Reference R TRUE
! 2000:07  Axiz] Curve R FalSE
[ B000:08  Awxis? Forward Level R TRUE
B000:03  Axis2 Left Level R TRUE
8000:08  Axiz2 Home Level R TRUE
B000:0B  Awxis2 Right Lewvel R TRUE

lBDDD:DE Axiz2 Home Direction R FalSE
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5.3. Uso con PLC

Este capitulo muestra como implementar la rotacion ciclica de un motor hacia adelante y hacia atras en TwinCAT utilizando el lenguaje ST y este médulo esclavo. La velocidad inicial es 1y la velocidad es constante.
La velocidad es de 100.000 y el tiempo de aceleracion/desaceleracion es de 1.000 ms. El proceso es el siguiente: Encendido del médulo -> Retorno al origen -> El motor gira hacia adelante durante 1.000.000 de pulsos -> Esperar 1 segundo ->

El motor invierte 1.000.000 de pulsos -> espera 1 segundo -> el motor gira hacia adelante 1.000.000 de pulsos... y asi sucesivamente.

1) Como se muestra en la imagen a continuacién, ubique la opcién PLC, haga clic derecho y luego haga clic izquierdo para seleccionar "Agregar nuevo elemento":

{Zl] TwinCAT Project] - TcXaeShell(ETE5)

IR SE(E) WEN) MmB(P)  &£AlE) FEE(D)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC H
-0 | B-t-2 WP 9 01| 9 - @ | Release  +| TwinCATRT (»
: Build 4024.25 (Loaded ~ : | . 9& | TwinCAT Project1

BRAEEREER

ERERRSEAREEREC+)

] EEEAE TwinCAT Project1”(1 4HE)
4 Ll TwinCAT Projectt
4 @ svsTEM
H License
b @ Real-Time
4 %I Tasks
[&1 PlcTask
g% Routes
2a Type System
TcCOM Objects
MOTION

| ‘o EHETG).. Shift+Alt+A

ANALYTICS MEREEESNHE (D).
4 7o £R(P)
*Z Devices R

¥ Mappings Paste with Links

Hide PLC Configuration

2) Seleccione Proyecto PLC estandar y haga clic en Agregar (si es necesario, puede configurar el nombre del proyecto y el almacenamiento del proyecto en Nombre y ubicacién).

Ubicacién):
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FROMET - TwinCAT Project1

4 B2

; HEEAEE: | ERAE =

EE(Ctrl+E) P~

1 E Standard PLC Project

Ple Templates AL Plc Templates

Creates a new TwinCAT PLC project

m Empty PLC Project

EFMN): Untitled1

Plc Templates containing a task and a program.

S . 3
[va={{h} |C:\Users\AMX\Desiﬂop\yanshi\TwinCAT Project1\TwinCAT Projectl), v| HISE(B)...
EANA) ElE
3)Haga clic derecho en los DUT y seleccione DUT en Agregar, como se muestra en la imagen a continuacion.
{@ TwinCAT Project! - TeXaeShell(SHE)
SR &EE W\ MBPE)  &£aiBE) D)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EAM) Scope TEM &OMW)
e-o| @m0l % T a0 - o] Release -] TwinCAT RT (64) - P .
© Build 4024.25 (Loaded ~ _ = 3 ., 98 | TwinCAT Projectl - <local= - 7 Unti

EERESEEEEESR(Cul+)

FRAE TwinCAT Project1”(1 -NEE)

fad
4 ol TwinCAT Project1
4 @ sysTEM
' License
b @ Real-Time
4 B Tasks
[ PlcTask
[ PlcTaskl
Iz Routes

2% Type System
[&] TccOM Objects
1 MOTION
4 Hrc
“

4 Z] Untitled1 Project
3 External Types
b [l References 1
3 GVLs Add
b [3 POUs
3 VIsUs
b G5 PlcTask (F
23 Untitled14

Expart to ZIP
Impart from ZIP
Export PLCopenXML...

b I Untitled Ins |52

&7 Mappings

SAFETY o

B ce+ =
ANALYTICS Bt

4 3 1/0 gl
ﬂ% Devices X

y

Import PLCopenXML...
=)

S

FERA(F)

k(D)

E=BEM)

EHR)

Crl+X
crl+C
Curl+V
Del

Alt+Enter

r | @ pou..

| POU for implicit checks.
| #¢ puT.. 2

@ Global Vanable List...
[E1 Referenced Task..

&) Visualization...
Visualization Manager...
(] GlobalTextlist...

™, Redpe Manager..

] Image Pool...

=0 Interface...

33

| *§ Parameter List...

| B Text List...

[& Class Diagram..

‘o WEWG)..

ta FEEEED)

@ Existing Folder Content...

Shift+Alt+A
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4) Ingrese el nombre del tipo de datos "moveState", seleccione enumeracién y haga clic en abrir:

Add DUT >

% BlEIFASEES T

movestate|

g

==
O £44(s)
R
O #E®E)
B EhESE
2
O BlE@A)
EA2ERE) - =
O E&W)
3
Open Cancel
5) Ingrese el siguiente cédigo para definir varios estados en el control:
moveState + X
1 1
2 = pute g
3 TYPE moveState
= 4 (
5 movelInit = 0,
6 moveHome,
1 moveHomeFClear,
8 moveWaitHomeFinished,
9 moveLocation,
10 moveLocationFClear,
il moveWaitLocaFClear,
12 moveWaitTimeOut,
13 moveWaitLocationFinished
14 ) &
15 EN'D_TYPE
16| |
[0 &
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6) Expanda POU, haga doble clic en MAIN(PRG) para abrir el drea de edicién, que se divide en un area de edicion de variables y un area de edicién de cédigo como se muestra en la figura:

(@l TwinCAT Project! - TeXaeShell(ETREY) T & waEs
P REE @BV MEP)  EmE) D) TwinCAT  TwinSAFE  PLC EM) Scope TR @OMW) REIH)
i0-0|B- U2 WP XA T | Release - TwinCAT RT (x64) + b WM. - | 3 chiconter FREeRESRE D
Build 402425 (Loaded - | - - 1 B |[B] 2 \[@][®]3. | TwincaT Project -] <Local> - . Untitled! - : | & 2 | &
—
RO ERREES Bl moveState C o
D&~ o-a| L]
EERE ! Ctrl+)

) BRRUSEE TwinCAT Project*(i ANEE) = raTE
4 G TwinCAT Project! %ﬁ IZ = gmz
> @l svsTEm
& moTion

+ @rc
4 [ untitied1
4 g8 Untited? Project ' T & |

=l ==1am

P s i Of «sa

L4 Bxcermal Types .
b References
4 B ouTs

€3 moveState (ENUM)

b G PlcTask (PleTaskl)
7 Untitled1 Instance
5 sareTy
5 RAS X
@ anavrmics
4 @vo
4 % Devices
4 ¥ Device 2 (EtherCAT)
2% image
2% image-info
b 2 SyncUnits
b inputs
b W Outputs
.

(S

7) Introduzca el siguiente cédigo en el area de variables:

e

1

PROGRAM MAIN
- 2 VAR INPUT O
3 ch0LocaFins AT %I* : BOOL; //Axisl Location Finish
4 chOHomeFins AT %1* : BOOL; //Axisl Home Finish
5 ch0CurrPosition AT %I* : DINT; //Axisl Current Position Pulse
6 END_VAR
- 7 VAR OUTPUT
8 chODir AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Direction
9 chOLocaEn AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Motion Start
10 ch0LocaMode AT %Q* : BOOL := 1; //Axisl Motion Mode
1. chOLocFClear AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Finish Clear
12 chOStartFre AT %Q* : DWORD := 1; //Axisl Start Fregquency
13 chOMaxFre AT %Q* : DWORD := 100000; //Axis]l Max Frequency
14 chOLocaPulse AT %Q* : DWORD := 1000000; //Axisl Number Of Pulse
15 chORampTime AT %Q* : WORD := 1000; //Axisl Ramp Time
16 chOHomEn AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Home Enable
157 chOHomFClear AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Home Finish Clear
18 END VAR
- 19 VAR
20 moveLength : DWORD := 1000000; //#fEizzh555
21 ChOTimer : ton; //1siEmfE%
22 ChOTimerEn : BOOL := 0; //ici#1mElr
23 ChOTimeOut : BOOL := 1; ///f I8y
24 chOstate : moveState := moveState.movelInit; // /AR
25 runTimes : DWORD := 0;
26 END VAR
27 -
[an (&
1| ChOTimer (IN:= ChOTimerEn, PT:= T30.55, Q=> ChOTimeOut, ET=> ); //i8&1 B /Zi/F70.55
2 [
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8) Introduzca el siguiente cédigo en el drea de codigo:

ChOTimer (IN:= ChOTimerEn, PT:= T#1S, Q=> ChO0TimeOut, ET=> ); //iHiE1EL

/B 1 T B 1= w3
CASE ChOState OF
moveState.moveInit:

chOLocFClear := 0;

chOHomFClear := 0;

chOHomEn := 0;

ChOState := moveState.moveHome;

moveState.moveHome:
chOHomFClear := 1;
ChOState := moveState.moveHomeFClear;

moveState.moveHomeFClear:
IF chOHomeFins = 0 THEN
chOHomEn := 1
Ch0OState := moveState.moveWaitHomeFinished;
END IF

r

moveState.moveWaitHomeFinished:
IF chOHomeFins = 1 THEN
chODir := 0;
ChOState := moveState.movelLocationFClear;
END IF

moveState.moveLocation:
chOLocFClear := 0;
ch0ODir := NOT chODir;
chOLocaEn := 1;
Ch0OState := moveState.moveWaitLocationFinished;

moveState.movelLocationFClear:

chOLocFClear := 1;
ChOTimerEn := 0;
ChOState := moveState.moveWaitLocaFClear;

moveState.moveWaitLocaFClear:
IF chOLocaFins = (0 THEN

chOLocaEn := 0;

chOLocaMode := 1;

ChOTimerEn := 1;

ChO0TimeOut := 0;

ChOState := moveState.moveWaitTimeOut;
END IF

moveState.moveWailtTimeOut:
IF ChOTimeOut = 1 THEN
ChOState := moveState.movelocation;
END IF

moveState.moveWaitLocationFinished:
IF chOLocaFins = 1 THEN

runTimes := runTimes + 1;
Ch0OState := moveState.moveLocationFClear;
END IF

END_CASE
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9) Haga clic derecho en el objeto que desea vincular en el Cuadro y luego haga clic en "Cambiar vinculo...":

{Zl]  TwinCAT Projectl - TcXaeShell(STE5)
IR SREE(E) WME() MmEP)  %AkEE)  iEElD)  TwinCAT  TwinSAFE  PLC
-0 |B-u-uEP|XEa|2-Q-
Build 4024.25 (Loaded ~ B2 &

Release - TwinCAT |
. 9% | TwinCAT Projectl

BRAEEEEES
@& e a | =
EEEESEEREES(Cul+) P~
B [ PlcTask Inputs -

b [ PlcTask Outputs
[#] saFeTY 2
el cr+ 3
&l ANALYTICS 4
« BEwo 5
4 "L Devices 6
4 =% Device 2 (EtherCAT) ol
%% Image :
a
§3 Image-Info -
b 2 SyncUnits 4
b L0 Inputs 10
b [ Outputs = 11
b [ InfoData 12
4 A Box 1 (EC3A-PS0200) ;.1
4[] Location Flags Bit process data mapping _|;
M Change Link...
# Axis2 L Clear Link(s)
# Axis2 B Go To Link Variable
4 [ Position F - . .
# Axis d Take Name Over from linked Variable
¥ Axis1 Move Address...
e I:; Online Write '0'
# Axis2 ¢ S
b D Error Fos Online Write '1
b [ Digital Ing *3 Online Write...
4 [l Location € #3  Online Force...
B Adis10 2% Release Force
B Axis1 M B Al wh
B AxisT N 7 to Watd
B Axis1 H Remove from Watch
- Axis1 E;nergency Stop Enable I 28
Seleccione la variable correspondiente y haga clic.DE ACUERDOVincular variables a palabras objeto:
[
I B Attach Variable Axis1 Locatien Finish (Input) x

V| W Show Variables

B Only Unused

] Exclude disabled

B E:clude other Devices
B Exclude same Image

" . B Show Tooltips

| ’ [ Sort by Address

| [ Show Yariable Groups
B Collapse last Level

! Search:

> B 385040.0, BOOL [1.0]

Show Variable Tppes
[ Matching Type
| B Matching Size
&0 Types

Buray Mode

Offsets
[ Continuous
lgnore Gaps
[ Shaw Dialog
Wariable Mame / Comment
A1 [Hand over 2
A1 Take gve

Cancel

Usando el mismo método, vincule todas las siguientes variables en el 4rea de variables del diagrama a continuacién con los objetos en los comentarios:
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MAIN & X

1 PROGRAM MAIN
= 2 VAR INPUT =

3 ch0LocaFins AT %I* : BOOL; //Axisl Location Finish

4 chOHomeFins AT %I* : BOOL; //Axisl Home Finish

5 chOCurrPosition AT %I* : DINT; //Axisl Current Position Pulse

6 END_VAR
= 7 VAR OUTPUT

8 chODir AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Direction

9 chO0LocaEn AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Motion Start

10 chOLocaMode AT %Q* : BOOL := 1; //Axisl Motion Mode

ik chOLocFClear AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Finish Clear

12 chOStartFre AT %Q* : DWORD := 1; //Axisl Start Frequency

13 chOMaxFre AT %Q* : DWORD := 100000; //Axisl Max Frequency

14 chOLocaPulse AT %Q* : DWORD := 1000000; //Axisl Number Of Pulse

15 chORampTime AT %Q* : WORD := 1000; //Axisl Ramp Time

16 chOHomEn AT %Q* : BOOL := 0; //Axisl Home Enable

1 chOHomFClear AT %Q* : BOOL := 0; //Axis]l Home Finish Clear

18 END VAR
= 19 VAR

20 moveLength : DWORD := 1000000; //fFEi=z)805

21 ChOTimer : ton; //1siEREE

22 ChOTimerEn : BOOL := 0; //=M &8 1517

23 ChOTimeOut 1 BOOL := 1; //i/ /e &)t

24 ChOState : moveState := moveState.movelnit; //JaHIAS

25 runTimes : DHORD := 0;

26 END VAR

27 -

[ @
1| chOTimer (IN:= ChOTimerEn, PT:= T#0.5S, Q=> ChOTimeout, ET=> }; //iBi51 & Z11H/0.55
. [0 &

10) Haga clic derecho en "Solucién..." y luego en "Generar solucién" para compilar. Si se producen errores, revise los mensajes de error para encontrar la solucién correcta.

error:

|Zl] TwinCAT Project! - TcXaeShell(E=ES)

IR &EE WEN mBPE)  £REB) B TwinCAT  TwinSAFE  PLC
i B-a-omdE|
 Build 4024.25 (Loaded ~ _

‘ - - -| Release ~  TwinCAT RT

. §& | TwinCAT Projectl

Hia

BaAEEEEERS
SE-|o-ap=

EERASEEREES(Cirl)

ERRERAE(E) ' Cirl+Shift+B

4 “i TwinCAT Project1

4 @ sysTEm EFEAEEAER)
¥ License EEREAED) s
b @ Real-Time HERET)... ]
4 B Tasks EEEEs0)..
[Z PlcTask i
o Roites i SEEIAEN NuGet BEEN).
8 Type Syster RS NuGet £({R)
@ Tecom Obji (F FEREATEEEESNEN)
MOTION P y—
4 PLC
4 [T Untitled1 AEEAIQ)...
4 Untitled1 D) 3
LB & empm s EREE(D)...
b 5l Refer . ; .
b T3 DUTs gl Save TwinCAT Projectl as Archive...
3 GVLs | .J Send TwinCAT Project1 by E-Mail..
4 L5 Pous FRE(P) Ctrl+V
@M s
3 VISUs|
b [ PlcTa C EUEEESESSTTEEN
203 Untitle & SR Alt+Enter
4 OF Untitled1 rstance
b [0 PlcTask Inputs = 21
> Wl PlcTask Outputs = 22
& saFeTy 23
B o 24
ANALYTICS o5
4 10 7;

11) Luego de verificar que no existen errores, haga clic en “Activar Configuracion”:
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(@l TwinCAT Project! - TeXaeshel )

THE EEE WOEY) BEE) (8] TwinCAT  TwinSAFE  PIC EBAM) Scope TRM SOMW) HEMH)
S |8-u-Qud

| Release = TwinCAT &T (x54)
Build 4024.25 (Loaded ﬁl

S b - 5 chodic S T
n [@)]7. g8 | Twincat projectt - <Locsls - o Untitedl -1 -l | o
Haga clic en Aceptar:
Activate Configuration X
Project: TwinCAT Projectl
Target: <local>
[ Autostart PLC Boot Project(s)
Cancel
Haga clic en Continuar:
real-time start diagnostic X
Description
Setting TWinCAT in Run Mode with VMware
running might fail
Solution
Don't activate VMware when TwinCAT is in Run Mode
or
Activate a solution using only isolated cores
0x1024 LoC
B always chedk on activate Cancel
Haga clic en "Aceptar":
| TcXaeShell X

0 Restart TwinCAT System in Run Mode

=

En este punto, deberas ingresar al modo de ejecucién, que se mostrara en verde en la esquina inferior derecha:

T EMEREER «

€ ¢ 8 T 008
‘ 2024/7/4 =
12) Inicia sesién para comprobar el estado de la ejecucién. Haz clic para iniciar sesién:

(@l TwincaT Project! - TeXaeshel (TR
) REE WEVY BEP)
|[B-n-Gad| @

Buid 402425 (Loaded - & g2 [H]|

£6(8) WAD) TwinCAT TwinSAFE PLC EIM) Scope TRM BOMW)

- b mm -

L)
Release

- TwinCAT R (x64)

[@]*, 58| TwincaT Projectt

5 choDir
- <local> -2 Untitied

39
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Haga clic en Si:

TwinCAT PLC Control x

@ ]‘gjﬁa Fort_851 FPEfr T & TwinlAT Projectll o EBAREIFHHEE T 21T

Na Details...

13) Haga clic en Ejecutar para iniciar el PLC y comenzar la operacion:

(@ TwinCAT Projectt - TeXasshell(&TEER) ¥ £ wzmm
R REE) WEN) MEP)  EEKB) WD) TwinCAT  TwinSAFE  PLC  EAM) Scope IR EWOW) ENH)
ie-o|B-u-2md| a9 RT (xf » .. - 7% |Chiconter
¢ Build 4024.25 (Loaded - _ ' S 98| TwinCAT Project ~ <local> =/~ Untitled - -/

La ventana de monitoreo muestra la posicién actual cambiando entre 0y 1,000,000:

TwinCAT Projectt movestat maiN (onine = >< |

TwinCAT_Projectl.Untitled 1.MAIN

=iER
4% chLocaFins BOOL 1= | [
*% chOHomeFins BOOL Lo
4% ch0CurrPosition DINT 2HI*
Fg choDir BOOL %hQ* Ch0 Direction Control
"% chiLocaEn BOOL %Q* Ch0 Location Enable

40
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mantenedor

Versién 1.0.0
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