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Prefacio

Contenido del manual

Este manual describe principalmente las instrucciones de uso y precauciones del médulo Amoxon PN3A-EN0200 y esté destinado a quienes adquieran este producto.

Esto se proporciona como referencia para los clientes del producto.

Instrucciones de uso

Antes de utilizar este médulo, los usuarios deben leer y comprender su informacién en su totalidad.

Los ejemplos de este manual son solo para referencia y comprension del usuario. Si tiene alguna pregunta, péngase en contacto con el personal técnico de Aimoxun.

Si los usuarios combinan este médulo con otros productos, asegirese de que cumpla con las especificaciones técnicas pertinentes.

Ayudando a 1 millén de empresas a lograr una fabricacién inteligente
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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

El PN3A-EN0200 es un médulo de conteo con codificador diferencial de doble canal, un producto econdmico, estable, facil de instalar y muy versatil.

Tiene dos canales de codificador, seis canales de entrada digital y seis canales de salida digital.

1.2 Caracteristicas y funciones

Admite entrada de codificador de dos canales

- 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 salidade 5V

El circuito de alimentacion utiliza proteccion de conexién inversa.

1.3 Escenarios de aplicacién

El médulo PN3A-EN0200 tiene una amplia gama de aplicaciones. Sistemas de servoaccionamiento: El codificador trabaja en conjunto con el motor para proporcionar retroalimentacién de posicién y velocidad de alta precision.

Esto permite que el sistema de control ajuste con precisién el angulo de rotacion y la velocidad del motor, logrando un control de bucle cerrado y mejorando asi el rendimiento dindmico y la precision de posicionamiento del sistema. (Ascensor)

Sistema de elevacién: Se utilizan codificadores para medir la posicion precisa de la cabina del ascensor, lo que garantiza la precision de la nivelacion del ascensor y permite una parada segura en caso de emergencia.

Maquinas herramienta CNC: Los ejes de alimentacién y husillos de las maquinas herramienta CNC suelen estar equipados con codificadores para proporcionar informacion en tiempo real sobre la posicién de la herramienta, lo que garantiza la precisién y la trayectoria del mecanizado.

Seguimiento de ruta.
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1. Especificaciones del producto

2.1 Reglas de denominacién y descripcién de la placa de identificacién

PN 3A-ES

02 00
DO ®

@ Informacién del producto ® TiPO de senal ® Tipo de salida de pulso
PN:PI’Ofinet ES: Codificador 0: Entrada diferencial
@ Niimero de serie 4 pu ntos |10 ® Ampliar los tipos de puertos de comunicacion

3A: Médulo estilo libro

02: Dos entradas de alta velocidad

0: Sin puerto de comunicacién extendido

2.2 Descripci6n del componente

nombre Definicién de funcién
Indicador de sefial L/A (Luz amarilla) Luzindicadora de conexién del cable de red
X1
SYS (LUZ verde) Luces indicadoras del sistema
L/A (Luz amarilla) Luzindicadora de conexién del cable de red
X2
ERR (LUZ Verde) Luz indicadora de error
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

Pardmetros del bus

Especificacién

protocolo de bus

Profinet

Distancia de transmisién

<100m (distancia entre dos estaciones)

Modo de comunicacién Modo RT
Ciclo minimo de comunicacion 1 ms
Versién PROFINET Version 2.3

Nimero de interfaces PROFINET

2

Funciones del conmutador PROFINET

Admite funciones de red

Soporte abierto para IE

Admite TCP/IPy LLDP

Medio de transmision de datos

Categoria 5y superior

Tasa de comunicacién

100 Mbit/s (Ethernet estandar), 100 Mbit/s (PROFINET)

Métodos de comunicacion

Diiplex completo

Topologia

Admite topologias lineales, en estrella y de arbol.

Parémetros de la interfaz de entrada del codificador

Especificacién

Nivel de interfaz

Sefial diferencial de 5 Vy sefial de 24V

Rango de frecuencia de medicion

OHz~ 1MHz

Rango de conteo

-2.147.483.648~2.147.483.647

Sefal Z

Limpiar o cerrar con pestillo

Pardmetros de entrada de E/S

Especificacién

Tensién nominal

24VCC (18 V~30V)

tipo de sefial

NPN/PNP

Voltaje de sefial "0" (PNP)

-3~+3V

Voltaje de seiial "1" (PNP)

15~30V
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Voltaje de sefial "0" (NPN)

15~30V

Voltaje de sefial "1" (NPN)

-3~+3V

Tiempo de filtrado de entrada

0 ms (0~255 ms)

Corriente de entrada

4 mA

Métodos de aislamiento

Aislamiento 6ptico

Parametros de E/S de salida

Especificacién

Tensién nominal

24VCC (18 V~30V)

tipo de sefial

NPN

Corriente nominal de un solo canal

0,1A

Métodos de aislamiento

Aislamiento 6ptico

Pardmetros del médulo

Especificacién

Método de configuracién

através del sitio principal

Actualizacién del firmware principal

apoyo

Clasificaciones de fuente de alimentacién (rango)

24V CC(20~28V)

Aislamiento eléctrico

500V CC

tamafio

105x70x28 mm

Temperatura de funcionamiento

-10°C~+50°C

Temperatura de almacenamiento

-20°C~+70°C

temperatura relativa

95%, sin condensacién

Nivel de proteccién

P20
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2.4 Cableado de terminales
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2.5 Descripcién 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

B2+

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

Qo0 Salida digital 1 Yo0 Entrada digital 1
Q1 Salida digital 2 Yol Entrada digital 2
Q2 Salida digital 3 12 Entrada digital 3
T3 Salida digital 4 13 Entrada digital 4
T4 Salida digital 5 14 Entrada digital 5
Q5 Salida digital 6 15 Entrada digital 6

1millon

Terminal comdn de salida digital

2 millones

Terminal comUin de entrada digital

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 Descripcion de la luz indicadora

Funcién

Estado del LED

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

ELLED SYS parpadea cada 1000ms.

Error de verificacién del chip

Las luces SYS y ERR parpadean alternativamente.

La conexién PN es normal

ELLED SYS parpadea cada 50 ms.

Error de conexién PN

ELLED SYS parpadea cada 1000ms.

Blsqueda de médulos

La luz SYS parpadea durante 100 msy continda durante 6 segundos.

Funcién de modo de actualizacién

Estado del LED de actualizacién

Estado de inicializacién del modo de actualizacién

El LED SYS parpadea cada 100 ms.

Transferencia de archivo completada, actualizacién exitosa.

El LED SYS parpadea cada 100 ms.

Se produjo un error en el encabezado del archivo durante la transmision (e

(Error, error de tamafio)

tension del archivo)

Las luces SYSy ERR parpadean simultaneamente durante 100 ms.

Durante la transferencia de archivos

LED SYS: 200 ms apagado, 200 ms encendido, 200 ms apagado, 200 ms encendido

200ms para apagarse, 2000ms para parpadear.

Error en la transferencia de archivos (paquete perdido o mensaje de error f3

(Verificacién de errores)

Itante)

El LED SYS parpadea cada 100 msy el LED ERR parpadea cada 1000 ms.

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

La luz SYSy la luz ERR estan encendidas constantemente.

Error de hardware

La luz ERR esta encendida constantemente
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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.

Esta imagen es solo para fines ilustrativos. Por favor, modifiquela segtin la forma real del molde en Dongguan.
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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 :
o
(DN o
a]
ip)
ol &
i |

Esta imagen es solo para fines ilustrativos. Por favor, modifiquela segtin la forma real del molde en Dongguan.

10
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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.

A medida 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 rotacion del eje...

En un dngulo determinado, se generara un nimero fijo de pulsos. Al detectar el nimero y la secuencia de estos pulsos (la relacién de fase entre las fases Ay B), se puede determinar la rotacion.

Al cambiar la direccidn, el sistema de control externo puede calcular el angulo de rotacidn del eje o la distancia recorrida por el objeto. La funcién de conteo es fundamental en este médulo.

Al usarlo, configure el valor de conteo inicial, la direccién de conteo y otros parametros, y luego habilite el canal correspondiente para comenzar a contar.

4.2 Borrado o enclavamiento de la fase Z

Borrado de fase Z: el contador borrard o bloquearé 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 tnica para cada revolucién del codificador. El pulso de la fase Z se utiliza cominmente para la inicializacidn del sistema.

O reiniciar, especialmente en aplicaciones de control de posicién, puede ayudar al sistema a determinar con precision la referencia para la posicién actual con el fin de realizar calculos de posicion precisos.

Célculo o medicién. Al habilitar la funcién de reinicio de la fase Z, el contador se pondra a cero en el flanco ascendente o descendente de la fase Z (el flanco especifico se puede seleccionar durante la configuracién).

(Seleccién). Tras habilitar la funcién de enclavamiento de fase Z, el contador enclavara el valor de conteo en el flanco ascendente o descendente de la fase Z (el flanco especifico se puede seleccionar durante la configuracién).

4.3 Funcién de conteo de anillos

Recuento de anillos: el contador recorre un ciclo de 0 a 65535, y este valor de recuento se puede configurar durante la configuracion.

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, la sefial de pulso emitida por el codificador...

El contador acumula continuamente, formando un bucle, similar a una pista circular. Cuando alcanza su valor maximo, se detiene automaticamente.

Elrecuento contintia mientras el dispositivo retrocede hasta el valor minimo.
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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 comun en aplicaciones de codificador, utilizada principalmente en codificadores absolutos o bajo ciertas condiciones especificas.

Este es un codificador incremental. Esta funcién se utiliza principalmente para bloquear el valor de posicién medido actualmente del codificador cuando se producen condiciones o eventos especificos, lo que previene errores.

Los datos de posicién se pierden mientras el sistema procesa otras tareas debido a que el codificador sigue girando. El canal de enclavamiento de este médulo es un complejo del canal de entrada digital.

Utilice las entradas digitales 0 a 5 para bloquear el canal del codificador 1 o el canal del codificador 2. Alternativamente, desactive la funcién de bloqueo por completo y tsela solo para el funcionamiento normal.

Entrada numérica.

4.5 Diccionario de objetos

Diccionario de objetos de datos de procedimiento de entrada PN3A-EN0200

nombre Tipos de datos ("Qué byte? Niimero uno Lecturay escrftura Funcién

Direccién de conteo del codificador 1 b OOI l l lee I'| 1indica conteo hacia adelante y 0 indica conteo hacia atras.
Indicador de finalizacién del enganche de fase Z del codificador 1 bOOl 1 2 leer Si esta bloqueado, se volteara una vez.

Direccién de conteo del codificador 2 b OOI 1 3 lee I'| 1indicaconteo hacia adelante y 0 indica conteo hacia atrds.
Indicador de finalizacién del enganche de fase Z del codificador 2 bOOl l 4 leer Si estd bloqueado, se volteara una vez.
Bandera de finalizacién de enclavamiento del canal de entrada digital 1 b OOI l 5 lee r Si estd bloqueado, se volteara una vez.
Bandera de finalizacién de enclavamiento del canal de entrada digital 2 b OOI 1 6 lee r Si esta bloqueado, se volteara una vez.
Bandera de finalizacién de enclavamiento del canal de entrada digital 3 b OOI 1 7 lee r Si esta bloqueado, se volteara una vez.
Bandera de finalizacién de enclavamiento del canal de entrada digital 4 b OOI l 8 lee r Si estd bloqueado, se volteara una vez.

Bandera de finalizacién de enclavamiento del canal de entrada digital 5 b OOI 2 1 lee r Si esta bloqueado, se volteara una vez.
Bandera de finalizacién de enclavamiento del canal de entrada digital 6 b OOI 2 2 lee r Si esta bloqueado, se volteara una vez.
Canal de entrada digital 1 bOOl 2 3 leer Entrada del canal de entrada digital 1
Canal de entrada digital 2 bOOl 2 4 leer Entrada del canal de entrada digital 2

12



- AMSAMOTION®

¥ R #

Canal de entrada digital 3 bool 2 leer Entrada del canal de entrada digital 3
Canal de entrada digital 4 bOOI 2 leer Entrada del canal de entrada digital 4
Canal de entrada digital 5 bOOI 2 leer Entrada del canal de entrada digital 5
Canal de entrada digital 6 bool 2 leer Entrada del canal de entrada digital 6
Valor de conteo actual del codificador 1 |nt32 3 lee r Valor de conteo actual del codificador 1
Valor de conteo actual del codificador 2 |nt32 7 leer Valor de conteo actual del codificador 2
El equivalente Z del codificador 1 es el valor del pestillo. |nt32 11 leer El equivalente Z del codificador 1 es el valor del pestillo.
l equivalente Z del codificador 2 es el valor de pre-enclavamiento. int32 15 leer El equivalente Z del codificador 2 es el valor de pre-enclavamiento.
Valor de pestillo actual para el canal de entrada digital 1 int32 19 leer Valor de pestillo actual para el canal de entrada digital 1
Valor de pestillo actual del canal de entrada digital 2 | nt32 veintitrés lee r Valor de pestillo actual del canal de entrada digital 2
Valor de pestillo actual del canal de entrada digital 3 | nt32 27 lee r Valor de pestillo actual del canal de entrada digital 3
Valor de pestillo actual para el canal de entrada digital 4 int32 31 leer Valor de pestillo actual para el canal de entrada digital 4
Valor de pestillo actual del canal de entrada digital 5 i nt32 35 lee r Valor de pestillo actual del canal de entrada digital 5

Diccionario de objetos de datos de proceso de salida PN3A-EN0200

0->1indica que el contador esté habilitado y 0 indica que el contador esta deshabilitado.
Habilitar conteo del codificador 1 bOOl l Escribir
capaz
0->1indica habilitacién de fase Z, 0 indica deshabilitacién de fase Z.
Habilitacién de fase Z del codificador 1 bOO l l Escribir
capaz
0->1indica que el pestillo del codificador 1 esta habilitado, 0 indica
Habilitacion de pestillo del codificador 1 bOO l 1 Escribir
Pestillo del codificador 1 deshabilitado
Borra el valor de conteo actual del codificador 1. bOO l l Escribir 0->1 Restablece el valor del contador a cero.
Habilitar conteo del codificador 2 bOOl l Escribir 0->1 indica que el contador estd habilitado y 0 indica que el contador esté
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capaz

0->1indica habilitacién de fase Z, 0 indica deshabilitacién de fase Z.

Habilitacién de fase Z del codificador 2 bOOl l Escribir
capaz
0->1indica que el pestillo del codificador 1 est habilitado, 0 indica
Habilitacién de pestillo para el codificador 2 bOO l 1 Escribir
Pestillo del codificador 1 deshabilitado
Restablecer el valor de conteo actual del codificador 2 a cero. bool 1 Escribir 0->1 Restablece el valor del contador a cero.
Ajuste del valor inicial del codificador 1, reinicio del codificador
Valor de conteo inicial del codificador 1 |nt32 2 Escribir
Después de habilitar, comience a contar desde este nimero.
Ajuste del valor inicial del codificador 2, reinicio del codificador
Valor de conteo inicial del codificador 2 int32 6 Escribir
Después de habilitar, comience a contar desde este nimero.
Canal de salida digital 1 bool 10 Escribir Canal de salida digital 1
Canal de salida digital 2 bool 10 Escribir Canal de salida digital 2
Canal de salida digital 3 bool 10 Escribir Canal de salida digital 3
Canal de salida digital 4 bool 10 Escribir Canal de salida digital 4
Canal de salida digital 5 bool 10 Escribir Canal de salida digital 5
Canal de salida digital 6 bool 10 Escribir Canal de salida digital 6
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V. Conexion y uso de modulos con TIA Portal

Esta seccidn presenta el proceso de conexion del TIA Portal al PN3A-EN0200 y las funciones correspondientes para lograr la funcionalidad requerida.

5.1 Preparaciones antes de la configuracién

Prepare el archivo XML requerido por el software TIA, como se muestra a continuacién:

#e GSDML-VZ.3-AMX-PN3A-20241125.xml 2024/12/10 %44 XML =5 1,052 KB
Conecte la fuente de alimentacion externa de 24V CC al médulo y enciéndalo. Antes de encenderlo, compruebe que los terminales positivo y negativo de la fuente de alimentacién estén correctamente conectados.

Conecte el mddulo a la interfaz Profinet del controlador PLC mediante un cable de red (dentro del mismo segmento de red).

5.2 Agregar archivos GSDML a TIBRA

Abra el software TIA Portal, seleccione Vista de proyecto y haga clic en Opciones > Administrar archivos de descripcién general del sitio (GSD) (D).

siemens

FEE fwEE WEW B0 fEEo)| | ERn |TAEM @O 2
3 RERE S X T REE
3 EHar

N e fa IR € (]

Automation License Manager(A)
& EresEm
» [ TEERTAIA) [L] £BEG)

» [ imEEBIUSE Tk

a7

En la ruta de origen, seleccione la carpeta donde guardé los archivos GSDML preparados. Al finalizar, haga clic en "Seleccionar carpeta” y TIA Portal escaneard la carpeta automaticamente.

Archivo GSDML.
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IEREE |F:lFuTao_‘.'ubrkSpacelProjectFoIderl.Proﬁnet—PLS2—Bookltrunkﬁ 51O&F5='f'_FiltestltesﬂAdd|t|d -I 1
SFARIEHNE
[ gsdmlw2 3-amxpn3a-20241125._. V2.3 g Bizdrit
[ gsdmi«2 32-amxprmb-2024120... V232 =i =k
= >
I -~ w I‘ | % ProjectFolder > Profinet-PLS2-Book » trunk I 2 ~ () = "trunk"” o
| mm- e = - @
: -~
AppData e =7 = EEs =5 Fod e
h Boormsts & wscode 2024/9/27 9:56 Srfgss
| ESTOMPLOG @) 15102 2024/12/12 14:24 peatt
. EstTemp % aes_exe 2024/5;/22 10:01 =
| pip & application 2024/9/25 17:59 g ==
L ing | build 2024/5/28 13:48 S
Yinxiang Biji & cmsis 2024/5/22 10:01 ==
X d 2024/12/12 16:31 IoigEE
P IR e = e
& hardware 2024/8/23 17:29 TigEE
= BEA & libraries 2024/5/22 10:01 pra o=
& a== & middlewares 2024/5/22 10:01 Zrftss =
P HrEEE o >
Srigss: [trunk |
3 eIt [ B |
™"

Haga clic en el lado izquierdo del archivo GSDML que desea instalar, marque el archivo y luego haga clic en Instalar para instalar el archivo GSDML correspondiente.

B R o S T
| BE=EMGSD | mEMH GSD

FHEE -

| F:\FuTao_WorkSpacelProjectFolderProfinet-PLS 2-Bookltrunkl 15102 FEltestite 5thﬁ.dditiu:|

[-]

SABRZEHNE

1

) =i MR |iES RFS =E |
| | M gsdmiwz 3-amxpn3a-20241125xml V2.3 mE [ e
VZ3o =g G

[ w5 |

Tras la instalacién, haga clic en Cerrar. El archivo GSDML se ha instalado correctamente.



- AMSAMOTION®
] X B

5.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto

Para crear o abrir un nuevo proyecto, primero agregue el dispositivo controlador, luego configure el dispositivo y agregue los médulos 10 correspondientes, como se muestra en la siguiente imagen:

& witmE & mEmE |—|]'f =iaiE *k1m b=
= -
= | [maws | 22 | [«T» T gz
S e wE E=2 BAISES =
~ ET2005F station_1 = [ ||E] i e
P PLC_1T 6 rigw =

[ it R | AR [~ [ T
Il Frze_AEOSSED [~] | =
= [l PrzA_sEOE7O e
Il FHzA_sE1610 =
IB Frza_rfE1612 =

Il PrzA_AE1620

= Il FrzA_~AE1630

Il FrzA_sE1650
[l Frza_AE1660
Il FrzA_sAE1670
Il PrzA_anmzi2
Il PrzA_sAntisi
IB FrzA_An1 622
Il Frza_sAnnie33
Il FrzA_snisss
[l Frizs_Anicss
Il PrzA_Ame77
Il FrzA_sQos10
M Frza_Agoszo
I[N Frza_sgoszo
IB FrzA_sgosso
Il FrzA_sgQoss0
N Frzs_sgQos7o
Il Frizs_AQ1610
[l Frza_Ac1612
Il FrizA_sQi620
[l Frza_AQ1630
IB FrzA_sgQi650
Il Pr3a_AQ1660
Il FrzA_~Q1670
I[N Frzs_sAROS93

Il Pri34_srOB94
[l Friza_ATOBDZ

IB Frzs_sTisS2

ETAELEET

| T | am|

PM3A_ID1630

Il Pr3a_1D3230
[l Frza 101631
B Frizaiciess

[<] [ > B enza m1635 [~ |

En la vista del dispositivo, seleccione el dispositivo recién agregado, haga doble clic en el médulo en la imagen y luego modifique la pestafia de direccién Ethernet en la configuracién General para cambiar la direccién IP y la configuracion.

Configure la direcci6n IP para que coincida con la del mddulo. También puede optar por "Configurar la direccién IP directamente en el dispositivo".

17
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Asignar los mddulos agregados al PLC en la vista de red:

ey Rl TEm FOmy FEEH)

X 0@ HMEERE Jezas Jezss hIBE ¥ 1l [FresEge |4

test ¢ EFFHIFIEE

= b
gl FREETEER-- e ——" == a2 [
= # 10 F4R: PLC_1_PROFINET 0-System (100) || aE
Ll ~ ET2005F station_1
PLC_1 pn3a-en0200 b oRLCT
CPU 15105P-1 PN PH3A_ENO200 ~ G5O device 1

PLC.1

PLC_1.PROFINET 10-Syste...

DP-NORM

» pn3a-en0200
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5.4 Configurar parametros relacionados con el codificador

Una vez completado, haga clic en Vista del dispositivo para ingresar a la interfaz de operacion Vista del dispositivo, como se muestra en la siguiente figura.

2 [= it & manE [ eane |
T
ﬂkl | pn3a-enoz00 [PN3A_EN0zO0[ > [} |
o ER [ BT T R R T
~ pn3a-en0200 o 0 o |
| » X1 0 ox1 P ||
> EIEQ1 a 1 EIEQ
El a 11 0..41 I El
EO o 12 0.9 EO
|
Jamr [uke olues ||
[o%E | Z&al | x4 |
~ B [ Encoder Input Parameter IZ‘
ﬁfiﬁ’%‘ - Encoder1 Input Parameter
i
p— G
> Blrad ‘Encoder! Counter Direction E
110 it Inverse Enable: | Disable -
Encoderl Z Function: |Count Clear =
Encoderl Z Edge: |Fang Edge -
Encodert F ion: |0
encodert Fiter:
Encodert Count Multiples: |4
Encoder2 Input Parameter
der2 Counter Directi
Inverse Ensble: | Disable i
Enceder2 Z Function: | Count Clear -
Encoder2 Z Edge: | Falling Edge -
coder2 Resolution: |0
cncederz Fier:
Encoder2 Count Multiples: |4
Encoder Latch Input Parameter
‘Encoder Latch Inputch 0: | Latch Disable -
Encoder Latch Inputch 0 Edge: | Falling Edge A
EncederLatch Inputch 1: |Latch Disable -
Encader Latch Inputch 1 Edge: | Falling Edae 24 Bl
de

En los parametros de configuracion de entrada del codificador, puede configurar el filtro de entrada para la entrada digital (este filtro afecta al pestillo).

(La funcionalidad no se ve afectada), asi como el modo codificador y otras funciones.

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

Habilitar direccion inversa contrariaAl activarlo, se invertira la direccidn de conteo. Aqui, X representa el canal del codificador, que puede ser...

Es 1-2.

Funcién Z del codificador (X)Esto determina la funcién del pulso de fase Z, donde Count Clear indica la funcién de limpieza de conteo y Latch indica la funcién de enganche.

Si. Donde X representa el canal del codificador, que puede ser 1-2.
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Codificador (X) Borde ZEl pulso de fase Z se selecciona para activarse en el flanco ascendente o descendente. El flanco descendente indica que el pulso de fase Z se reinicia en el flanco descendente.

Alternativamente, puede estar enclavado. Un aumento indica que la sefial se borra o se enclava en el flanco ascendente de la fase Z. Aqui, X representa el canal del codificador, que puede ser 1-2.

Resolucion del codificador (X)Esto representa la resolucién del codificador y corresponde a la funcién de conteo de anillos. El valor predeterminado es 0, lo que significa que la funcién de conteo de anillos estd deshabilitada.

Al configurar esto, se activara la funcién de conteo circular. Por ejemplo, si se establece la Resolucién del Codificador(X) en 400, aumentara el multiplicador de conteo del Codificador(X).

Cuando "Multiplos" se establece en 4, el rango de conteo oscilard entre [0, 1600 y 1]. El rango configurable para la resolucién del codificador (X) es de 0 a 65535.

Donde X representa el canal del codificador, que puede ser 1-2.

Filtro codificador(X)Se utiliza para establecer el tiempo de filtrado del canal. El valor del filtro del codificador(X) puede configurarse de 0 a 15, lo que corresponde a 16 niveles.

X representa el canal del codificador, que puede ser 1 0 2. Este pardmetro debe configurarse seg(in sea necesario cuando exista una interferencia significativa en el punto de operacién del médulo que 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

0 Sin filtrado

=

11.111ns

22.222ns

44 444 ns

133.333 ns

177.777 ns

266.666 ns

355,555 ns

533.333ns

711.111ns

= (O | N | o | »~ W N

0 888.888us

[y
[y

1.066us

=
N

1.422us

=
w

1.777us

=
N

2.133us

=
(6}

2.844us
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Codificador(X) Conteo de multiplosSe utiliza para establecer el multiplicador de conteo. El multiplicador de conteo puede establecerse en 1, 2 0 4, con un valor predeterminado de 4. Donde X representa...

Canal del codificador, que puede ser 1-2.

Entrada de pestillo del codificador ch(X)Se utiliza para seleccionar el canal del codificador correspondiente al canal de enclavamiento. Al configurarlo como Codificador de enclavamiento 1, indica que este canal estd en...

Elvalor del contador del canal 1 del codificador se bloquea en el borde. Los valores configurables son Bloqueo del codificador 1, Bloqueo del codificador 2 y Desactivacién del bloqueo.

Donde X representa el canal de cierre, que puede serde 0 a 5.

Entrada de pestillo del codificador ch(X) EdgeSe utiliza para seleccionar el borde de activacién del canal de enganche; el borde descendente indica enganche del borde descendente, el borde ascendente indica enganche del borde ascendente.

El borde indica el enganche del flanco ascendente. X representa el canal de enganche, que puede serde 0 a 5.

Tiempo de filtro suave de entrada (Unidad: ms)Esto indica el filtro de entrada para entradas digitales, con un valor predeterminado de 10 (este filtro no afecta la funcién de enclavamiento).

Solo funciona cuando se realiza una entrada normal al canal de pestillo.

1

g _ EHiuE |&mseE (eewE |

ﬁﬁrf pn3a-en0200 [FN3A EN0200|~ | (5] =] _J BEEE |
S g T e T R
o > pn3a-=n0200 0 0 PN...
il
& » X1 o ox1 pn...
E
a v EIEC_1 0 1 EIEO
&
El 0 11 20..61 El
3 [ EO 0 12 32.41 | £0
.
0 [EO] |dEE [uEs oluew |
#i | ofE | REEH &
- B M
o e HReH
REA
— [Encoder Output Parameter
Encoder Output Parameter HERE LRI
o it Encoder Digital Output Parameter

5

DO0 Qutput Hold Option: ‘ Hold Disable

Pl

DO1 Output Hold Option: | Hold Disable

DO2 Output Hold Option: | Hold Disable

Pl

DOS3 Output Hold Option: | Hold Disable

]

EIOE e R R L

DO4 Output Hold Option: | Hold Disable

DOS5 Output Hold Option: | Hold Disable

T

Parametros de configuracién de salida del codificador:

La configuracién principal implica determinar si las seis salidas digitales conservan su estado anterior en caso de una falla de comunicacién.Mantener HabilitarEsto indica que se debe mantener el estado anterior.

Mantener DesactivadoLa salida se desactiva cuando hay un error de comunicacién.

21
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5.5 Introduccidn a los bloques de funciones relacionados con el codificador

Para facilitar el uso de nuestro médulo codificador, hemos encapsulado las funciones relacionadas con el codificador en bloques de funcién. A continuacién, las presentaremos.

El uso de bloques de funcién.

Primero, extraiga el archivo que contiene la biblioteca de control de movimiento, como se muestra en la imagen a continuacién. Tenga en cuenta que este archivo de biblioteca solo es compatible con los PLC $7-1200 y S7-1500.

Los PLC S7-300 y S7-400 no son compatibles actualmente.

% MotionControl 2024/12/12 18:20 i s

Ingresa a la carpeta, como se muestra en la imagen de abajo.

= = EHER B o
@ AdditionalFiles 2024/12/12 14:24 g
) 1M 20241212 14:24 TTigEE
# Systemn 2024/12/12 18:20 g
= TP 202412712 14:24 g =
& UserFiles 202412712 14:24 ==
o= Vo 2024/12¢12 14:24 g
& XRef 2024/12/12 14:24 g o =y
r‘a MotionControl.alls 1 2024/12/12 14:26 Siemens TIA Por.. 21 KB

Los archivos con la extensidn .al16 son archivos de biblioteca para TIA Portal V16. A continuacidn, importaremos este archivo de biblioteca a TIA Portal V16.

Abra TIA Portal y siga estos pasos para importar la biblioteca de control de movimiento.
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W 3

TR ) [ | Motionbontral

1 & @® e m-

ﬁ, EFR

s ;Iﬂhd"dltlonalﬁles

L]

L]

% System
&% TMP
L]
L]
]

UserFiles
Vi 4
XRef

I & MotionControl.al16

<

S ——

" PORTAL

BT
o EnE el
~ | mEeE

E=1a
» L ImEEE

fetad=t]
2024/12/12 14:24
2024/12/12 14:24
2024/12/12 18:20 2
2024/12/12 14:24
2024/12/12 14:24 ¥ L 4 =

2024/12/12 14:24 =R T
2024/12/12 14:24 I T
2024/12/12 14:26

» LLl Buttons-and-switches
» LUl Long Functions
» L1l Monitering-and-centrol-obj...

» | Ll Documentation templates

5 >

[MationContral . al16

HiFE

IHRERIT): 2FEE
ELEEFI R FTH (R

ET

A continuacién se muestra la biblioteca de control de movimiento importada.

) G

~ B

Puise ofvzer | b 52 as®

v | & BF

i L S - R T

EFR hiw
» ||| Buttons-and-Switches

» [l] Long Functions

¥ LL| Monitoring-and-centrol-obj...

b Ll | Documentation templates

> L HiEglE
= Two_Axis_Pulser

@Two Channel Encoder ]
Pl AFER

» BeER

e | b
EYf A=

Seleccione Two_Channel_Encodery arrastrelo al bloque de programa de la izquierda, como se muestra en laimagen a continuacién.
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o IO 7 15
¢ RInEnS
i EHRES

STi=al

I &EEs
| FESEAmISER
~ o B
g B TmER

4B nain [OB1]
e

PLC_1 [CPU 15105P-1 PN]

>

| Two Channel Encoder

38 Encoder Variables_Init [FC1]
3B MC_EncoderCounter [FBE7]
# MC_EncoderDigitallO [FE10]
3 MC_EncoderLatch [FE8]

48 MC_EncoderReset [FES]

@ Encoder_Common_DB [DE20]

== %5%@
» [ TEnie

v 0 KL SmE i

A continuacién se explicaran los bloques de funciones, funciones y bloques de datos del diagrama anterior.

Variables del codificador inicializadas

Inicializacién de la variable global del codificador

funcidn

La inicializacién de las variables en el bloque de datos global del codificador implica principalmente...

Establecer todo a0

Contador de codificadores MC_EncoderCounter

Bloque de funcién de conteo del codificador

Dado un valor de codificador inicial, habilite el codificador y obtenga el valor del codificador actual.

Valory direccién

MC_EncoderDigitallO

Bloque de funcién de E/S digital del codificador

Controla 6 salidas digitales y adquiere 6 entradas digitales.

MC_EncoderLatch

Bloque de funcién de pestillo del codificador

Controle los pestillos de la fase Z y las 6 entradas del codificador, y obtenga los valores de pestillo actuales.

Reinicio del codificador MC

Bloque de funcion de reinicio del codificador

Borrar el valor de conteo actual del codificador

Base de datos comun del codificador

Bloque de datos globales del codificador

Guardar las variables globales del codificador
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Variables del codificador inicializadasEsta es una funcién que los usuarios no necesariamente necesitan usar; se llama principalmente dentro de varios bloques de funciones y su funcién principal es...

Las variables globales relevantes se inicializan la primera vez que se ejecuta el programa.

Contador de codificadores MC_EncoderCounterEste es un bloque de funciones que los usuarios pueden llamar, como se muestra en la siguiente figura.

HDB1
M
EncoderCounter_
De"
WFBT
"MC_EncoderCounter”™

n

M
L

Descripciones de parametros

1680 -
false == Enable

0 -

EM

EMNO
Direction —alse
CounterValue 0

Encoder

Initialvalue
EncoderRead

~— EncoderWrite

Codificador ingresar 1,2 Seleccién del canal del codificador
Permitir ingresar VERDADERO, FALSO Habilitar canal del codificador: FALSO->VERDADERO el flanco ascendente indica habilitacién.
FALSO indica discapacidad.
Valor inicial ingresar - 2147483648~ El codificador se establece en su valor inicial; el codificador comenzard a contar desde este valor después de volver a habilitarse.
2147483647 -
Lectura del codificador ingresar Identificador del submédulo de hardware de entrada del codificador en la configuracién PN
Escritura del codificador ingresar El codificador emite identificadores de submddulos de hardware en configuracion PN.
Di reCCi 6 n Produccién VERDADERO, FALSO Indica la direccién de conteo del codificador actual; VERDADERO indica positivo, FALSO indica negativo.
Indica reversa
Contrava lOF Produccién = 2147483648'\’ Valor de conteo actual del codificador
2147483647
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MC_EncoderDigitallO es un bloque de funciones que los usuarios pueden llamar, como se muestra en la siguiente figura.

DB 2
=
EncoderDigita O _
DE"
WB10
"M C_EncoderDigitallo™
EM EMND
— DigitalOutputo Digitallnputo — 75 =
— DigitaOutputl Digitalinputl — falc
— DigitalOutput? Digitalinput? —als
— DigitalOutput3 Digitalinput3 — falc=
Iz = — DigitalOutputt Digitalinputa —falz=
fals e — DigitalOutputs Digitallnputs — fal==
o EncoderRead
0.~ EncoderWrite
Descripciones de parametros
Salld a d |g|ta l O ingresar VERDADERO, FALSO Canal de salida digital del codificador de control 0: el canal VERDADERO esta activado, el canal FALSO esta desactivado.
Salld a d |g|ta l l ingresar VERDADERO, FALSO Canal de salida digital del codificador de control 1: el canal VERDADERO esta activado, el canal FALSO esta desactivado.
Salld a d |g|ta l 2 ingresar VERDADERO, FALSO Canal de salida digital del codificador de control 2: el canal VERDADERO esta activado, el canal FALSO esta desactivado.
Salld a d |g|ta l 3 ingresar VERDADERO, FALSO Canal de salida digital del codificador de control 3: el canal VERDADERO esta activado, el canal FALSO esta desactivado.
Salld a d |g|ta l 4 ingresar VERDADERO, FALSO Canal de salida digital del codificador de control 4: el canal VERDADERO esta activado, el canal FALSO esta desactivado.
Salld a d |g|ta l 5 ingresar VERDADERO, FALSO Canal de salida digital del codificador de control 5: el canal VERDADERO esta activado, el canal FALSO esta desactivado.
Lectura del codificador ingresar Identificador del submédulo de hardware de entrada del codificador en la configuracién PN
Escritura del codificador ingresar El codificador emite identificadores de submédulos de hardware en configuracién PN.
Entrada digital 0 Produccién | VERDADERO, FALSO Estado del canal de entrada digital 0 del codificador
Entrada digital 1 Produccién | VERDADERO, FALSO Estado del canal de entrada digital 1 del codificador
Entrada digital 2 Produccién | VERDADERO, FALSO Estado del canal de entrada digital 2 del codificador
Entrada digital 3 Produccién | VERDADERO, FALSO Estado del canal de entrada digital 3 del codificador
Entrada digital 4 Producciésn | VERDADERO, FALSO Estado del canal de entrada digital 4 del codificador
Entrada digital 5 Producciésn | VERDADERO, FALSO Estado del canal de entrada digital 5 del codificador
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MC_EncoderLatchEste es un bloque de funciones que los usuarios pueden llamar, como se muestra en la siguiente figura.

EM

falze — Z1Enable
false = Z2Enable

“oBe3

"MC_
EncoderLatch_
DB"

WFBB

false = EncoderiLatch
false — EncoderZLatch

(=]

Descripciones de parametros

-~ EncoderRead
1~ Encoder¥irite

"MC_EncoderLatch®

END ——

LatchFinishFlag
Z1LatchVvalue
Z2Latchvalue

ChOLatchValue

ChiLatchValue

Ch2LatchValue

Ch3LatchValue

ChalLatchValue

ChS5LatchValue

Habilitar Z1

ingresar VERDADERO, FALSO Control de fase Z del canal 1 del codificador: FALSO: deshabilitado, FALSO->VERDADERO: aumentado.

Alo largo de: Habilitar

Habilitar Z2 ingresar VERDADERO, FALSO Control de fase Z del canal 2 del codificador: FALSO: deshabilitado, FALSO->VERDADERO (aumenta)
Alo largo de: Habilitar

CodificadorlLatch ingresar Control de pestillo del canal 1 del codificador, FALSO: Deshabilitar FALSO->VERDADERO (aumentar)

VERDADERO, FALSO

Alo largo de: Habilitar

Codificador2Latch ingresar VERDADERO, FALSO Control de pestillo del canal 2 del codificador, FALSO: Deshabilitar FALSO -> VERDADERO (aumentar)
Alo largo de: Habilitar

Lectura del codificador ingresar Identificador del submédulo de hardware de entrada del codificador en la configuracién PN

Escritura del codificador ingresar El codificador emite identificadores de submédulos de hardware en configuracion PN.

PestilloAcabadoFla Produccién | VERDADERO, FALSO Elindicador de finalizacién del enganche del canal de entrada del codificadorindica que el enganche se revertird una vez que se complete.
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gramo

Estructura

Valor de pestillo Z1 produccien | = 2147483648 ~ | Eivaloralmacenado en la fase Z del canal 1 del codificador
2147483647

Valor de pestillo 72 produccien | = 2147483648 ~ | Eivaloralmacenado en la fase Z del canal 2 del codificador
2147483647

Valor de cierre ChO | produccion | = 2147483648 ~ | Elvalor fijado al canal de entrada digital del codificador 0
2147483647

Valor de cierre Chl | produccisn | - 2147483648 ~ | Elvalor blogueado por el canal de entrada digital 1 del codificador
2147483647

Valor de cierre Ch2 | eroduccisn | - 2147483648 ~ | Elvalor bloqueado por el canal de entrada digital 2 del codificador
2147483647

Valor de cierre Ch3 | produccisn | - 2147483648 ~ | Eivalor ests fijado en el canal de entrada digital 3 del codificador
2147483647

Valor de cierre de Ch4 produccien | - 2147483648 ~ Elvalor esta fijado en el canal de entrada digital 4 del codificador
2147483647

Valor de cierre Ch5 produccion | - 2147483648 ~ El valor esta fijado en el canal de entrada digital 5 del codificador
2147483647
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Reinicio del codificador MCEste es un bloque de funciones que los usuarios pueden llamar, como se muestra en la siguiente figura.

YDBA
.w_
EncoderReset_
DB"
WrB9
"MC_EncoderfReset”
EM EMOD
1620 — Encoder CounterValue — C
falie = CounterClear
0 — EncoderRead
[ — EncoderWirite

Descripciones de parametros

Codificador ingresar 1 ,2 Seleccién del canal del codificador
Contraataq ue ingresar VERDADERO, FALSO El recuento del codificador se restablece a cero en el flanco ascendente de FALSO->VERDADERO.
Lectura del codificador ingresar Identificador del submédulo de hardware de entrada del codificador en la configuracién PN
Escritura del codificador ingresar El codificador emite identificadores de submédulos de hardware en configuracién PN.
Contravalor Produccién - 214748364 Valor de conteo actual del codificador

8 ~

2147483647
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5.6 Demostracién de bloques de funciones relacionados con el codificador

Equipo requerido: Un PLC S7-1500, un médulo PN3A-EN0200, un volante electrénico 100P/Ry equipo de cableado.

Volante electrénico:

El siguiente diagrama muestra la configuracién del PLC S7-1500 y PN3A-EN0200. En la interfaz de configuracién, desactive la inversién del contador y configure la resolucién en 100.

El multiplicador de conteo se establece en 1.

b HEREE Encoder! Z Edge: | Rising Edge
10 Mk

Encoder1 Resolution: |D |

Encoder] Filter: |7 |

Encoderl Count Multiples: |4 |

Encoder2 Input Parameter
Encoder2 Counter Direction L
b Inverse Enable: |Dwsahle P'C|7UIT?5URL“J ,T‘
M Encoder2 Z Function: | Count Clear [=]
b Encoder2 Z Edge: | Falling Edge m
Encoder2 Resolution: [ 100 SHETE 100
Encoder2 Filter: |7 |
Encoder2 Count Multiples: [ 1 BEAEEgrisrs)l
Encoder Latch Input Parameter
Encoder Latch Input ch 0: |Latch Encoder 1 rq
Encoder Latch Inputch 0 Edge: | izing Edge [*]

Encoder Latch Input ch 1: | Latch Disable

Encoder Latch Inputch 1 Edge: | Falling Edge

A continuacion, busque el identifi del o de hardware PN cor I al
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Escribe un programa

N I R o B LS B LI LI MR -
test » PLC_1 [CPU 15105P-1 PN] » PLCEE
@zE |ofrEE
PLCESER
v et [»] £ R 18 2]
[ 25 @ rras Fip 23
s R 26 G e ip 2
~ [ PLC_1 [CPU 1510SP1 PN] 27 &l meas Fip 25
IV #aas 8 Bl rr2s Pip 26
W TeeEAniHR =2 Err2r Fip 27
v [ 2R =0 §rp2s Fip 28
[T 21 I ep2g Fip 29
=& WMain [0B1] 32 &l rr3o Fip 30
@ MC_EncoderCounter_DE [DB1] EE = T Fip 31
~ [t] Two_channel_Encoder 34 | mPoe (AR Fip 32768
& Encoder_Variables_init [FC1] 35 [ Local Hw_SubModule 49
4 MC_EncoderCounter [FB7] 36 ] Local~Common Hw_SubModule 50
48 MC_EncoderDigitali [FB10] 57 ] Local-Device Hw_Device 32
4 MC_EncoderLatch [FB8] 28 ] Local-Configuration Hw_SubModule 33
2 MC_EncoderReset [FE9] 39 1] Local-Mc Hw_SubModule 51
@ Encoder_Common_DB [DB20] 40 ] Local~Exec Hw_SubModule 52
[ 41 E Local~PROFINET $M_1 Hw_Interface 64
> % T 42 | Local-PROFINET I 1403 Hw.interface 67
» L SRR 43 | Local-PROFINET [ 1-Port 1 Hw Intedace 65
44 ] Local~PROFINET $01_1~Port_2 Huw_Interface 66
45 ] Local RS REHR Hw_SubModule 257
46 @ Local~-PROFINET_IO-System Hw_loSystem 258
47 ] pn3a-en0200-Proxy Hw_SubModule 267
45 ] pn3a=n0200-iODevice Hw_Device 265 TRANBFRBRAST 3R EncoderRead
HESEHE 45 |1 pn3a-en0200-x1 Hw_interface 259
TEEEN 50 ] pn3a-en0200-X1-X1_P1 Hw_Interface 260
[ Traces 51 -] pn3a-en0200-Head Hw_SubModule 261
IF! ov[uﬁ@% 52 |&] pn3a-en0200~E1_EO_1 Hw_SubModule 262 B BTSRRI, SIREncoderWrite L
> BEEE ~158 n3a-en0200-E| EO_1-El Hw_SubModule 263
v | EARE 54 [ pn3aen0200°EE0_T-E0  Hw Sublodule 26 ] /
55 ‘=l OB Main OB PCYCLE

L BERE S X%

ET

T | Jtest
RS E
o AR
> [ mc 1 [cPu 15105P1 PN]
[t s
o frsgAnisaR
o B
e
4 Mein [OB1]
@ MC_EncoderCounter_DB [DB1]
@ MC_EncoderReset_DE [DB2]
+ [iz] Two_Channel_Encader
4 Encoder_variables_init [FC1]
4 MC_EncoderCounter [FB7]
4 MC_EncoderDigitallO [FE10]
4 MC_EncoderLatch [FBS]
4 MC_EncoderReset [FB9]
@ Enceder_Commeon_DE [DE20]
v D Fn
¥ IT=ne
SRR
~ [GPLCESE
G BTiEER
e e
TR 73]
» g pLc #rimsem
v [ g
v ) ety
»
»

e

Ll

[ Traces
(i@ OPC UAJRBIE v

i S S
Main
B
i @ v Input
2 a. Initial_Call
3 @@= Remanence
4 @@~ Temp

It

=|

BikE

Bool
Bool

e & T G
o<

Initial call of thiz OB
=True, if remanent data are available

HF ik —0— 7 =
> EFE1:
==

%DB1

ic_
EncoderCounter_

WFBT
"MC_EncoderCounter™

%DB2
MC_
EncoderRecet_
Dg*
%wB9
"MC_EncoderReset”

EN ENO
2 — Encoder Direction —
frue — Enable

CounterValue — 0
0= Initialvalue

263 ~— EncoderRead

264 — Encodertrite

>~ Erk2:
=

T

EN ENO ——
2 — Encoder

slce — CounterClear

263 — EncoderRead

[NEE — encoderurite

CounterValue

Tras compilary descargar al PLC, haga clic en "En linea". Al girar el volante electrdnico, se mostrara el cambio en el valor de conteo. Si la direccién de conteo es la esperada...

Si las direcciones son diferentes, configure la opcidn Habilitar direccién inversa del contador del codificador (X) en HABILITAR en la interfaz de configuracién.

Gire el volante electrénico a la escala 0 y aplique un flanco ascendente a CounterClear para poner a cero el valor de conteo del codificador. Aseglirese de que el volante electrénico y el conteo del codificador estén sincronizados.

Los valores son los mismos.
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Dado que configuramos la resolucién del codificador para que sea la misma que la del volante electrénico, sin importar cémo giremos el volante electrénico, el valor de conteo del codificador seguira siendo el mismo.

Los valores de la escala son los mismos que los del volante electrénico.

El uso de otros bloques de funciones es similar, por lo que no los demostraremos uno por uno aqui.
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VI. Conecte y utilice el médulo mediante STEP 7-MicroWIN SMART

En este capitulo se presenta el proceso de conexion del STEP 7-MicroWIN SMART al PN3A-EN0200 y las funciones correspondientes, con el fin de lograr la fase...

Para cumplir con los requisitos funcionales.

6.1 Preparaciones antes de la configuracién

Prepare los archivos XML requeridos por el software STEP 7-MicroWIN SMART, como se muestra a continuacién:

2 GSDML-V2.3-AMX-PN3A-20241125.xml

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

Conecte el médulo a la interfaz Profinet del controlador PLC mediante un cable de red (dentro del mismo segmento de red).

2024/12/10 9:44

6.2. PASO 7 - MicroWIN SMART: Agregar archivo GSDML

Abra el software STEP 7 - MicroWIN SMART e instalelo.Archivo SDML.

ML 1 - SIEP JIVILIOF VRN SIVIAR

i|'k“
2

P GSDML
IPEk 5=l =8

XML 3

1,052 KB

1 « © 4 || « FuTao WorkSpace » ProjectFolder » Profinet-ECD2-Book » trunk v || gtk ¥
|a R m
# tuEnA S ER 2m Sih
IR GSDML B8 "5k 41 PROFINET Zr4EA0MMBS GSOML W1t - m=A - B vscode
i § Downloads # @/ aes_exe
SAM esIL ¥ ER-c] + & application 2024/10/25 18:25
- =) . &/ build 2024/5/16 18:23
- ) &l cmsis 2024/5/9
fmeiv thon & doc 2024/10/17 10:51
& MotionControl &) hardware 2024/10/24 15:47
] @) SMART200 % 4] Fibraries
m== &/ middlewares
idport
& Admiistrator S
&/ project
= e & SMART200 255 202412/
 Winl0 (C) & FERIPESHEEFRIE 2024/5/9
- D7) @ EHHEFES 2024/5/17 18:1
= ubuntu_Linux @l EEMACTE . 2024/5/9 15:39
4/5/9 15:39
SAHM csIAL - B5 R - i
i & GSDML-V2.3-AMX-PN3A-20241125xml 2024/11/25 11:05 1,052 KB }
IF‘\EuTaL & yjectFolder \PN3A-AXXX-CPUVrunk), L i
)ZM%(NJ:‘GSDML-VZ‘S-AMX-PNSA-ZDEM125‘xm| v | | GSDML file*xml) N
4 o
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GSDML B8 X
Hift

BF"GSDML ‘E1E 3 ) PROFINET ZrEEHIMAS GSDML 371 -

SAM esoEL it

202412-13 15:11.00

1 [T | GSDMLYZ 3-AM-PN3A- 20241125 sl

SAHM csumL

|F:\FuTao_WOrkSpace‘Projed:FoIder\Proﬁnet—ECDE—Eook'qt'unk\, s e

6.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto

HE 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART

16 mET ]
3 FHTIE
8 CRUSTI0
Lases &
=
Ol hsde e = PNGA_AQIE V00
0 e PN3A_AQI61201.0.0
oy 2168025 PN3A_AQISZVL0.0
PN3A_AQI630V10.0
2 | fnEs [0 o) PN3A_AQI650V10.0
= PN3A_AQI660V1.0.0
pridarenD200 dev1 PN it s
— PNSA_AROSSVL.0.0
PN3A_AROE4VL0.0
i PN3A_ATOBS2/1.0.0
[ PN3A_AT1692/1.0.0
AmE 3 | wrEB PIN3A_AWD4SVL0.0
[ 4 (CrEAsonwog)
=8k PN3A_ID1630V10.0
o — PN3A D330V 10.0
& i 7 o PRoFINET 1% LitinSmIRiA RS- PN3A_I01631V1.0.0
e SHENE R
i PNGA T0163510.0
sl 3¢ e PN3A_ODI601V1.0.0 .
= < wEE PN3A_PS0200V1.0.0 >
] Bin AT wEe I =) I e I T — L il PN3A_QD320201.0.0
iR e e ) of PIGA_EN200VL00 onze-en0200 dev RFEE [T |
gv&ﬁ% 3 5 TTHES:  PNIAENO200
£5] PROFINET 2 Lz
ﬁﬁ;wg 6 [GSDML-V2. 3-AMX-PN3A-20241 125 xml
& 7
B HER
< S| GDMLY2 AN PNA 20241 25
PN3A_ENO200 ; 2 Charmes , Differentil
Fhn B Input Encoder ; 6 Channels Digital Input ; 6
Channels Digital Output
=5 T—% 32 BH
< >
< >
W v \FEE1 (FHES (PoUSmbols 0 BS ) W RS

Por (ltimo, haga clic en el boton “Generar” .
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6.4 Configurar parametros relacionados con el codificador

Como se muestra en la figura siguiente

IRE 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART

S e
ROFINET || &5 PID. SMART =221 =R
SRR SXaRAE - PROFINET &

e

205 /AT 1 x
e T . .
5 2R = $HIZE (CPU ST30_cpust3n) BTIFIEE TR - F R -
- EEE -0 PN3A_END200V1.0.0-pn3a< 4
— PN3A_EN0200(0)
S| meETe
T =W =
2 | #nE
Encoder Input Parameter
Encoderl Input Parameter
a Encederl Counter Direction Inverse Enable m
3 | HAE
{20 b 3
% i Encoder] Z Function [Coumi Clowr 7]
Gl i 1
%gg&ﬁ; Encoderl Z Blse [FalingEdge  v|
<1 Wiz
o e
o] i <
5 B - Esodert Filter [7 ] i
[ Encoderl Count Maltiples [ ] )
[ i
i
5] PROFINET | Encoder? Input Parameter |
@ | o
= L BT AR | Encodsr? Comntar Dirsction Inverss Ensble [[ope o] |
I Eacoder? 2 Puetion [ComiClew 7] i
Encoder? I Edge 'm
v
% | T8 s n
< >

L

Parémetros de configuracion de entrada del codificador:
En los parametros de configuracion de entrada del codificador, puede configurar el filtro de entrada para la entrada digital (este filtro afecta al pestillo).

(La funcionalidad no se ve afectada), asi como el modo codificador y otras funciones.

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

Habilitar direccion inversa contrariaAl activarlo, se invertira la direccion de conteo. Aqui, X representa el canal del codificador, que puede ser...

Es 1-2.

Funcién Z del codificador (X)Esto determina la funcién del pulso de fase Z, donde Count Clear indica la funcién de limpieza de conteo y Latch indica la funcién de enganche.
Si. Donde X representa el canal del codificador, que puede ser 1-2.

Codificador (X) Borde ZEl pulso de fase Z se selecciona para activarse en el flanco ascendente o descendente. El flanco descendente indica que el pulso de fase Z se reinicia en el flanco descendente.

Alternativamente, puede estar enclavado. Un aumento indica que la sefial se borra o se enclava en el flanco ascendente de la fase Z. Aqui, X representa el canal del codificador, que puede ser 1-2.
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Resolucion del codificador (X)Esto representa la resolucién del codificador y corresponde a la funcién de conteo de anillos. El valor predeterminado es 0, lo que significa que la funcién de conteo de anillos estd deshabilitada.

Al configurar esto, se activara la funcién de conteo circular. Por ejemplo, si se establece la Resolucidn del Codificador(X) en 400, aumentara el multiplicador de conteo del Codificador(X).

Cuando "Mltiplos" se establece en 4, el rango de conteo oscilard entre [0, 1600 y 1]. El rango configurable para la resolucién del codificador (X) es de 0 a 65535.

Donde X representa el canal del codificador, que puede ser 1-2.

Filtro codificador(X)Se utiliza para establecer el tiempo de filtrado del canal. El valor del filtro del codificador(X) puede configurarse de 0 a 15, lo que corresponde a 16 niveles.

X representa el canal del codificador, que puede ser 1 0 2. Este pardmetro debe configurarse seg(in sea necesario cuando exista una interferencia significativa en el punto de operacién del médulo que 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

0 Sin filtrado

1 11.111ns

2 22.222 ns

3 44,444 ns

4 133.333ns

5 177.777 ns

6 266.666 ns

7 355,555 ns

8 533.333ns

9 711.111ns

10 888.888us

11 1.066us

12 1.422us

13 1.777us

14 2.133us

15 2.844us
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Codificador(X) Conteo de multiplosSe utiliza para establecer el multiplicador de conteo. El multiplicador de conteo puede establecerse en 1, 2 0 4, con un valor predeterminado de 4. Donde X representa...
Canal del codificador, que puede ser 1-2.

Entrada de pestillo del codificador ch(X)Se utiliza para seleccionar el canal del codificador correspondiente al canal de enclavamiento. Al configurarlo como Codificador de enclavamiento 1, indica que este canal estd en...

Elvalor del contador del canal 1 del codificador se bloquea en el borde. Los valores configurables son Bloqueo del codificador 1, Bloqueo del codificador 2 y Desactivacién del bloqueo.
Donde X representa el canal de cierre, que puede serde 0 a 5.

Entrada de pestillo del codificador ch(X) EdgeSe utiliza para seleccionar el borde de activacién del canal de enganche; el borde descendente indica enganche del borde descendente, el borde ascendente indica enganche del borde ascendente.

El borde indica el enganche del flanco ascendente. X representa el canal de enganche, que puede serde 0 a 5.

Tiempo de filtro suave de entrada (Unidad: ms)Esto indica el filtro de entrada para entradas digitales, con un valor predeterminado de 10 (este filtro no afecta la funcién de enclavamiento).

Solo funciona cuando se realiza una entrada normal al canal de pestillo.

6.5 Introduccidn a los bloques de funciones relacionados con el codificador

Para facilitar el uso de nuestro médulo codificador, hemos encapsulado las funciones relacionadas con el codificador en una biblioteca. A continuacién, presentaremos esta biblioteca.
usar.

Primero, localice la carpeta de la biblioteca de usuario en el software STEP 7-MicroWIN SMART.

AN N IE 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART —

e e 2 TR O

SCRET Get/put SUBEIRS PROFINET | IEXGHIENE _ PD _ shaRT 5
$SEIEI RS - PROFINET 27

FE1 =
- S e
B CPUST30 1 | BFRES
x|
BEXAE |
2 |wrEE iz iHuE
[c:\users\publicipocuments \Siemens\STEP 7-MicroWIN SMART Projects
E RAPERRR
I F:¥uiTeo_\ Fokder ProfinetpL T200 R\ I, ll 3
3 | HNER
HRE
¥ SRS IERE S
I [lFRE:TN 10 BaftE
T~ $EEhA e cru ksl
2
wl T
5 %55 B Lz
g :IESE%NET Eiﬂfﬂﬁﬁ%ﬁﬂ\ﬁﬂ CPU TEMP )
2 = TEMP
Al ERFHEE TEMP
TEMP
we | @ &HE
|

37



- AMSAMOTION®
] X B

Coloque el archivo de la biblioteca del codificador Two_Channel_Encoder.smartlib en la carpeta de la biblioteca del usuario que se muestra en laimagen de arriba para garantizar que el sistema pueda escanear.

Localice esta biblioteca. Tras colocarla, salga del software STEP 7-MicroWIN SMART y vuelva a abrirlo, como se muestra en la imagen a continuacidn.

Modbus RTU Master (v2.0)
Modbus RTU Master2 (+2.0]
Modbus RTU Slave [+3.1]
Modbus TCP Client [+1.4)
Modbus TCP Server [+1.0]
Open Usger Communication [+1.0]
PN Read ‘Write Record [+1.0]
SIMAMICS Control [+1.1]
SINAMICS Parameter [+1.0)
USS Protocal [+2.1)
Tweo_duxis_Pulser (v2.6]

1T MC_EncoderCounter
1T MC_EncoderLatch
1T MC_EncoderReset
1T MC_EncoderDigitall 0

A continuacién se explicaran las funciones del diagrama anterior.

Contador de codificadores MC_EncoderCounter Bloque de funcién de conteo del codificador Dado un valor de codificador inicial, habilite el codificador y obtenga el valor del codificador actual.

Valory direccién

MC_EncoderDlgltalIO Blogue de funcién de E/$ digital del codificador Controla 6 salidas digitales y adquiere 6 entradas digitales.
M C_EnCOderLatCh Blogue de funcién de pestillo del codificador Controle los pestillos de la fase Z y las 6 entradas del codificador, y obtenga los valores de pestillo actuales.
Reinicio del codificador MC Bloque de funcién de reinicio del codificador Borrar el valor de conteo actual del codificador

Contador de codificadores MC_EncoderCounterEste es un blogue de funciones que los usuarios pueden llamar, como se muestra en la siguiente figura.
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EEs
Frar
CrEes
Ees
EEs

MC_EncoderCounter
EM
Encoder Directionf=77.7
Enable Currenty alue = 7777
Initialy alue
EncoderRead
Encodera/rite

Descripciones de parametros

Codificador

ingresar 1,2

Seleccién del canal del codificador

Permitir

ingresar 1,0

Habilitacion del canal del codificador: el flanco ascendente 0->1 indica habilitacion, 0 indica deshabilitacién.

Valor inicial

ingresar = 2147483648

2147483647

El codificador se establece en su valor inicial y el conteo comenzara a partir de este valor después de que se vuelva a habilitar el codificador.

Lectura del codificador

ingresar

La direccién inicial del submédulo de entrada del codificador en la configuracién PN

Escritura del codificador

ingresar

La direccién inicial del submédulo de salida del codificador en la configuracién PN

Direccién

Produccién 1 ,0

Indica la direccién de conteo del codificador actual, 1 para positivo y 0 para negativo.

Contravalor

Produccién - 2147483648

2147483647

Valor de conteo actual del codificador
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MC_EncoderDigitallO es un bloque de funciones que los usuarios pueden llamar, como se muestra en la siguiente figura.

MC_EncoderDigitall 0

—EH

T = Digitaldutput Crigitall nput = #7737
TP EncoderRead
T = Encodertarite

Descripciones de parametros

Sa l | d a d |g| ta l ingresar Controla los canales de salida digital del codificador; aqui, un byte representa seis canales, comenzando desde el bit menos significativo.

El primer bit representa un canal de salida.

Lectura del codificador ingresar La direccién inicial del submédulo de entrada del codificador en la configuracién PN
Escritura del codificador ingresar La direccién inicial del submédulo de salida del codificador en la configuracién PN
Entradad igital Produccién Se obtiene el estado de los canales de entrada digitales del codificador; aqui, un byte representa seis canales.

El bit menos significativo representa un canal de entrada.

MC_EncoderlLatchEsto es para suministro.familiarLlamadoEl bloque de funciones se muestra en la siguiente figura.

b C_EncoderLatch

4Z1Enable

4 Z2Enable

= EncoderlLatch

= Encoder2latch

T4 EncoderR ead LatchFinishFlagp 77?
T4 Encoderaiite ZlLatchvalue 7777

Z2Latchvalue 7777
ChOLatch aluef 7777
ChlLatchV aluef 7777
ChZLatch aluef 7777
Ch3latchaluef 27277
Chdlatchi alugf 270707
ChAl atchi alue - 27707
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Descripciones de parametros

Habilitar Z1

1,0

ingresar Control de fase Z del canal 1 del codificador: 0: deshabilitar 0->1 flanco ascendente: habilitar
Habilitar 22 ingresar 1,0 Control de fase Z del canal 2 del codificador: 0: deshabilitar; flanco ascendente 0->1: habilitar.
CodificadorlLatch ingresar 1,0 Control de pestillo del canal 1 del codificador, 0: deshabilitar 0->1 flanco ascendente: habilitar
Codificador2Latch ingresar 1,0 Control de pestillo del canal 2 del codificador, 0: deshabilitar 0->1 flanco ascendente: habilitar
Lectura del codificador ingresar La direccion inicial del submédulo de entrada del codificador en la configuracién PN
Escritura del codificador ingresar La direccion inicial del submédulo de salida del codificador en la configuracién PN
Bandera de acabado de pestillo Produccién Elindicador de finalizacién de enclavamiento del canal de entrada del codificador indica que el enclavamiento se ha completado; se invertira una vez si
El byte representa 2 fases Zy 6 canales de entrada.

Valor de pestillo Z1 Produccién - 2147483648 ~ Elvalor almacenado en la fase Z del canal 1 del codificador

2147483647
Valor de pestillo Z2 Produccién - 2147483648 ~ Elvalor almacenado en |a fase Z del canal 2 del codificador

2147483647
Valor de cierre ChO Produccién - 2147483648 ~ Elvalor fijado al canal de entrada digital del codificador 0

2147483647
Valor de cierre Chl Produccién - 2147483648 s Elvalor bloqueado por el canal de entrada digital 1 del codificador

2147483647
Valor de cierre Ch2 Produccién - 2147483648 s Elvalor bloqueado por el canal de entrada digital 2 del codificador

2147483647
Valor de cierre Ch3 Produccién - 2147483648 ~ El valor estd fijado en el canal de entrada digital 3 del codificador

se completa. Esto es...
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2147483647

Valor de cierre de Ch4

Produccién

- 2147483648 ~

2147483647

El valor esta fijado en el canal de entrada digital 4 del codificador

Valor de cierre Ch5

Produccién

- 2147483648 ~

2147483647

Elvalor esta fijado en el canal de entrada digital 5 del codificador

Reinicio del codificador MCEste es un bloque de funciones que los usuarios pueden llamar, como se muestra en la siguiente figura.

—EN

Tt Encoder

MC_EncoderReszet

Tt CounterClear
T4 EncoderRead
T Encodertarite

Counter¥alue - 7777

Descripciones de pardmetros

2147483647

Codificador ingresar 1,2 Seleccién del canal del codificador

Contraataq ue ingresar 1,0 Elvalor del conteo del codificador se restablece a cero en el flanco ascendente de 0 a 1.
Lectura del codificador ingresar La direccién inicial del submédulo de entrada del codificador en la configuracién PN
Escritura del codificador ingresar La direccién inicial del submédulo de salida del codificador en la configuracién PN
Contrava lOF Produccién - 2147483648 s Valor de conteo actual del codificador
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6.6 Demostracién de bloques de funciones relacionados con el codificador

Equipo requerido: Un PLC SMART200, un médulo PN3A-EN0200, un volante electrénico 100P/R y equipo de cableado.

Volante electrénico:

Como se muestra en el diagrama, configure el PLC SMART200 y PN3A-EN0200, y en la interfaz de configuracién, desactive la inversién del contador y configure la resolucién.

Elvalor es 100y el multiplicador de conteo se establece en 1.

| PROFINE

IE‘...ECE;E?EEU STI0_plc20osmart) | EAPIELE ATEEHERAIE - TR
EI-[E PN3A_ENO200V1.0.0-pn3a-e|
[E] Pr3A_ENO200{0)

-[E ETED(l) EIEQ EI |EO |

-E R s R [

Encoder? Tnput Parameter

Encoder? Counter Direction Inverse Enable

Encoder? I Function Count Clear -
Encoder? T Blge [FaligEdge ]
Bacoder? Resolution [100 | | TGRS0

Encoder? Filter m
Encoder? Count Multiples | g

ESCi e IC]

Encoder Latch Tnput Parameter

Ecoder Latch Trput oh 0 [LycrDpce v]
Encoder Lateh Input ch 0 Bdee [Foligbase <]

Eacodar Latch Trgut oh 1 [LachDisable =]
Freoder Latch Input ch 1 Edze lm

Eacodar Letch Trput oh 2 [[achDissble =]

=% | T-# | W
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A continuacién, busque la direccién inicial de los submédulos de entrada y salida del codificador.

PROFINET BEERE X
r@ PROFINETfodSE
B1-[0 #5428 (CPU ST30_plc200smart)
=-[E PN3A_EN0200Y1.0.0-pn3a-E,
i ([0 PN3A_END200(0)
EIEO(1)
pn3a-en0Z00(PH3A_EMC
1
I A\ FERRADEE IR RS A
EncoderRead
ke /
1 i prida-en0200 | PM3s_END200 01
1 i prida-enD200 | X1 0 32768 - -
1 i pr3a-en0200 | X1 P1 0_32769 - ¥ -
1 il prida-en0200 | EI 11 169
1 i prida-en0200 | EO 1.2 i 137
Tt F R AR Al RS AT
EncoderWrite
< >
t—& i 3 HUA
< >

Escribe un programa

E--Jﬂ 108 1 [E:\360Movel atatlsershddministratorDesk A

> S - Lo
= cPUsTa0 1 | EEEEE
a i
= @ BEHR - Always_OrnSMO.0 MC_EncoderReset
19 MaIN (0B1) = 11 i
{+] SBR_O(SERO) . 1 I
"] MC_EncoderReset [SBR1] .
1] MC_EncoderCourter [SBR2) . 24Encoder Counteryalue - YDIED
1A INT_0gnTO) . #4200 CaunterClear
=2 FER . 4181284 EncodeRead
=0 B . 408128 Encodera/ite
Always_On Sk0.0 IeEiER
: AR
. Always_OnSM0.0 MC_EncoderCounter
' ] |
:_ 1 EH
= 2 Encader Direction - M20.3
. 1M20.1q4Enable Currenty'alue VD 70
o O Initial alue
- 411284 Encoderfead
. %0B1284 Encaderwiite
.
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A continuacion, haga clic en "Compilar". Se le solicitara que asigne memoria V a la biblioteca.

24
M20.04
HE125

&0B128

HiAEE

MC_EncoderFeset

EN
Encoder Counteryale
CounterClear

EncoderRead

Encodersdiite

F/DED

24
M20.1

HE125
&OB1284

=

A s e

MC_EncodeiCounter

EM

Encoder Direction
Enable Currentyalie
Iniitialy aluie

EncoderRead

Encodersiite

VRS EaR, EESHNERRD, BEENGR, SeaEsen

EFEE.

_w= |

Como se muestra en el diagrama a continuacion, asigne memoria V a la biblioteca.

= FEThe
- CPUSTI0
= R

=2 #E%
-0 kR
G- #hEth
1= R

Tras compilary descargar al PLC, haga clic en "En linea". Al girar el volante electrdnico, se mostrara el cambio en el valor de conteo. Si la direccién de conteo es la esperada...

MAIN [0B1]

SBR_O(SBRO)
MC_EncodeiReset [SER1]
MC_EncodeCounter (SBR2)
INT_OINTO)

THE 1.smart - STEP 7-Micro/WIN SMART

EFFEIE

2
M20.04
HEB1284

£0B1284

$ilh R

MC_EncoderReset
EN
Encoder Counteryalue|
CounterClear
EncoderiRead
E ncoderaite

2
M20.14
iR

81284

MC_EncoderCounter
EN
Encoder Direction

Enable Currentyalug

Two_Channel_Encoder (v1.6)

354 'Two_Channel_Encoder (v1.6) 2 2 TTH2E V FES 55
B ERAL V FEREAE. B Biinlh LAEERERNESIRE

UREREAMIEERE

Iritialdalue
EncoderRead

Si las direcciones son diferentes, configure la opcién Habilitar direccién inversa del contador del codificador (X) en HABILITAR en la interfaz de configuracién.

Gire el volante electrénico a la escala 0 y aplique un flanco ascendente a CounterClear para poner a cero el valor de conteo del codificador. Asegtrese de que el volante electrénico y el conteo del codificador estén sincronizados.

Los valores son los mismos.
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Dado que configuramos la resolucién del codificador para que sea la misma que la del volante electrénico, sin importar cémo giremos el volante electrénico, el valor de conteo del codificador seguira siendo el mismo.

Los valores de la escala son los mismos que los del volante electrénico.

El uso de otras funciones de la biblioteca es similar, por lo que no las demostraremos una por una aqui.
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