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Prefacio

Contenido del manual

Este manual describe principalmente los recursos del producto, las funciones y el uso de la méaquina todo en uno de la serie Aimo Xun ZM7, como el uso de la pantalla tactil y el analisis de componentes suaves del PLC.
Las caracteristicas incluyen: soporte de comandos, entrada/salida analégica, contador de alta velocidad, salida de pulsos de alta velocidad, comunicacién MODBUS RTU y comunicacién inaldmbrica 4G/WIGI/LORA.

Las funciones de informacion, etc., se proporcionan como referencia para los clientes que compran este producto.

Notas de uso

Desconecte la conexién de alimentacién antes de instalar o quitar el producto.

No enchufe ni desenchufe terminales mientras el circuito esté encendido a menos que sea absolutamente necesario, ya que esto puede dafiar el producto.

Alimente el producto con una fuente de alimentacion dentro del rango de voltaje especificado.

= Para la comunicacién 4G, Wi-Fi y LoRa, utilice la antena de sefial correspondiente y aseglrese de una conexion de interfaz estable; de lo contrario, la sefial de comunicacion se verd afectada.
- Antes de utilizar la impresora multifuncién, los usuarios deben leer y comprender su informacién en detalle.

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

= Si utiliza esta impresora multifuncién junto con otros productos, asegurese de que cumpla con las especificaciones técnicas pertinentes.

Descargo de responsabilidad

1. La frecuencia de fabrica predeterminada para los productos de la serie LORA de Aimo Xun es de 433 MHz (que cumple con los requisitos del "Reglamento de Asignacién de Radiofrecuencias de la Republica Popular China").
(Solo para uso amateur); La placa opcional EX-LRO1 de este producto permite a los clientes configurar la frecuencia dentro del rango de 410 MHz a 525 MHz, pero debe cumplir con la RepUblica Popular China...
Apéndice del Anuncio n.° 52 de 2019 emitido por el Ministerio de Industria y Tecnologia de la Informacién de la Repuiblica Popular China: "Catalogo y requisitos técnicos para equipos de transmisién de radio de corto alcance y baja potencia”. Otras frecuencias...
Responsabilidad por el uso de bandas de frecuencia: Si el cliente requiere bandas de frecuencia fuera de las regulaciones legales, el cliente debe verificar y confirmar la legalidad y el alcance de uso de la banda de frecuencia en el entorno de destino.
No asumimos la responsabilidad de verificar el cumplimiento de la seleccién de la banda de frecuencia.

2. A medida que el hardware o el software del producto mejoren, el manual podra ser revisado. La versién mas reciente prevalecera.

3. Dongguan Aimoxun Automation Technology Co., Ltd. se reserva el derecho a la interpretacién final y modificaciéon de todo el contenido de este manual.
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Historial de versiones

Versiéon Fecha de revision Notas de revision mantenedor

Version 1.0 1 9/1 1 /2024 Version inicial I_J H

Version 1.1 1 4/04/202 5 Se agregé la descripcién de PT100 y se realizaron los ajustes de contenido apropiados. I_J H

Version 1.2 2 02 5 . 09 . 1 3 Las caracteristicas adicionales incluyen unidades opcionales, 4G, Wi-Fi y comunicacién remota LoRa. I_J H

El texto que sigue a "REV:" en la portada de este manual de usuario indica la versién del documento.

Ayudando a 1 millén de empresas a lograr una fabricacién inteligente



AMSAMOTION®

¥R &

Guia del manual del usuario

La estructura del contenido de este manual es aproximadamente la siguiente:

capitulo

proyecto

Descripcién del contenido

Descripcion general del producy

Bresentamos el nombre del producto y las caracteristicas principales de las impresoras todo en uno de la serie ZM7.

Especificaciones del producto

Especificaciones y definiciones de cableado para cada modelo de la impresora multifuncién de la serie ZM7

Planificacién funcional

Describe las funciones principales de cada modelo de la impresora todo en uno de la serie ZM7.

Descripcién del component

ripcion de los comp del software de programacion y asignacién de contadores de alta velocidad de la unidad PLC en la maquina integrada de la serie ZM7.

Uso de sefiales analégicas

Explicacion de las funciones de entrada analogica y el uso de la impresora multifuncién de la serie ZM7

Uso de la pantalla tactil

Instrucciones sobre cémo configurar y descargar la unidad de pantalla tactil de la maquina todo en uno de la serie ZM7.

Guia de comunicacion

Describa los recursos de comunicacion admitidos y el uso de la impresora multifuncion de la serie ZM7.

Instrucciones de control de posiciong

Eiphicacion de las funciones de control de posicionamiento de la maquina integrada con salida de transistor de la serie ZM7

apéndice

Comandos admitidos, codigos de error, ejemplos de muestras analdgicas, descripcion del nimero de versién
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I. Descripcion general del producto

1.1 Introduccion del producto

La PC todo en uno de la serie ZM7 integra una pantalla tactil Jinxi y un PLC FX3U. Cuenta con un canal de comunicacién integrado entre la pantalla tactil y el PLC, lo que elimina la necesidad de cables de
comunicacién externos. La unidad tactil utiliza un software de configuracién tnico y muy intuitivo para crear proyectos de pantalla, con un disefio atractivo y una amplia gama de controles préacticos. El PLC cuenta
con mdltiples canales de entrada/salida digitales y analégicos, incluyendo el protocolo de puerto de programacién FX3U y el protocolo de comunicacién MODBUS RTU, y admite acceso remoto 4G/WiFi.

Equipada con un programa PLC que admite la adquisicién de datos de temperatura y pesaje, esta es una méquina todo en uno multifuncional y rentable desarrollada por Aimoxun para satisfacer las necesidades del mercado y de los clientes.

1.2 Reglas de denominacién de productos

ZM7A-32MR-52 00101

M7 RS EERELFXURSI L RN EEBRERTT 0P 100 BT 1 NTCA0K
RT  EEARsmOoPT00 St aieme
TN EERRsRnOo e E SonsaNTC10K

A B0-10V, 0~20maie At AR 2
— - L S5 ORATEIERIIRH,

R AsefiEh HEMPTI00EEER

w EFWIFITIEREPLOER
T AesiEE HISHIAIEREE & G Pl Cia
N AZERIEEN FIRHONTC10KIE MR
w AEEIER HIBGIRRERER
M AeRRiEEL HISE SRR

20 10EBEF A+ 1058y
32 16T+ 16 R

]
2
3
4 AR
6
8
C

R SRR

i EEo-107/ 20050t MlER]

] (i)
RT NPNEREEE, HREERSEH
——— 2RISR
6 2ER(EAtiEE) 48 (SR nEE)
A 108 SRS

5 5 EEALEE)
D 5ER(EARIE) AR (R TR

Nota:Los canales de salida del transistor NPN para el tipo de salida digital RT son Y0-Y3, y los canales de salida restantes son salidas de relé.

1.3 Caracteristicas y funciones

Caracteristicas principales

La MCU utiliza un procesador industrial ARM de 32 bits y es adecuado para aplicaciones de automatizacién industrial.

La pantalla téctil y el PLC estén integrados en una sola unidad, ahorrando espacio de instalacién.

La maquina tiene un canal de comunicacién incorporado entre su propia pantalla tactil y el PLC, eliminando la necesidad de cables de comunicacién externos.

El software de configuracién, con controles Unicos, altamente operables, estéticamente atractivos y con numerosas funciones, se utiliza para construir unidades PLC con pantalla tactil.

Es compatible con la mayoria de las instrucciones Mitsubishi FX3U, la programacién de GX Works2/GX Developer y cuenta con su propio puerto de programacién independiente.

No.1Pagina
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Las entradas digitales utilizan optoaislamiento para transmitir sefiales, filtrando eficazmente diversas interferencias. Admiten disparo positivo/

negativo, 4 canales de conteo de alta velocidad de 100K y 2 canales de 20K, y entrada de fase AB.

EI PLC de tipo transistor admite 4 canales de salida de pulsos de alta velocidad de 100K.

Incluye protocolo de puerto de programacién FX3U y comunicacién mediante protocolo MODBUS RTU, admite programacion remota 4G/WIFI y admite adquisicién de datos inalambrica LORA.
Admite entrada/salida analégica de 0~10 V/0~20 mA, admite adquisicion de temperatura PT100, termopar y NTC10K, y el circuito de alimentacion para la adquisicion de pesaje se ha sometido a rigurosas

pruebas de compatibilidad electromagnética (EMC) contra interferencias. Todos los componentes electronicos clave son importados de marcas reconocidas.

Ampliamente aplicable a la adquisicién de sefiales y control de equipos de campo industriales.

-Una HMI completa y superior
1. Admite funciones de configuracién integrales y potentes, como datos de alarma, datos histéricos, recetas, visualizacién de animaciones, simulacién en linea y comandos macro.

2. Lainterfaz de configuracién es hermosa, con una rica biblioteca de diagramas y es facil de editar; la HMI cuenta con un alto rendimiento y alta estabilidad.

-Funciones completas del PLC
1. Velocidad de instruccién basica: 0,18 us/paso, velocidad de ejecucién de instruccién rapida.
2. Gran tamaiio del programa: el tamafio de la memoria del programa varia de 0 a 16.000 pasos y tiene un conjunto relativamente completo de instrucciones bésicas/de aplicacion.

3. Cuenta con potentes funciones como un reloj de calendario perpetuo, interruptor RUN/STOP, carga/descarga de programas cifrados, convertidores A/D y D/A y actualizacién de firmware.

-Diversos métodos de comunicacién

1. El puerto serie admite hasta dos interfaces RS485, lo que facilita la carga y descarga de programas. También se puede utilizar con PLC compatibles con el protocolo FX3U PLC y MODBUS RTU.
Comunicacion con dispositivos de nivel superior, como pantallas téctiles y software de configuraciéon

2. Admite la adquisicién de datos de PLC mediante la nube 4G/WiFi o la carga y descarga remota de programas de monitoreo de

PLC. 3. Admite la adquisicién remota de datos de PLC mediante LoRa desde una estacién maestra MODBUS RTU.

-Contador de alta velocidad

1. Admite 6 canales (X0~X5) de conteo de pulsos monofasicos de alta velocidad y 2 canales de conteo de fase AB, incluidos 4 canales (X0~X3) de conteo monofésico de 100K y 2 canales (X4~X5) de

conteo de pulsos de 20K.

-Abundantes recursos de cantidad analégica
1. Admite adquisicién o salida de sefiales analégicas en el rango de 0 a 10 V 0 0 a 20 mA. 2. Admite
multiples tipos de adquisicién de temperatura, como PT100, termopar, NTC10K, etc.

3. Admite la amplia aplicacién de sensores de tensién resistiva en aplicaciones de pesaje.

-Funcion de salida de pulsos

1. El tipo de transistor admite la salida simultdnea de 4 canales (YO~Y3) de pulsos de alta velocidad de 100K.

-Prueba antiinterferencias rigurosa

1. La unidad todo en uno de la serie ZM7 ha sido sometida a rigurosas pruebas segtn IEC 61000-4-4 ESD: contacto +4 KV, aire +8 KV e IEC 61000-4-4 EFT: +4 KV, lo que demuestra fuertes

capacidades antiinterferentes y un funcionamiento estable y confiable.

No.2Pagina
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1.4 Seleccién de productos

cantidad de interrariéad analégicacomunicacion

alta velocidad

Numero de canales de entrada de temperatun?eso

InterfazhombroBigiae ™) Agujas  Namerodebocas contar . .
pasillo 4G Wi-Fi LORA
tamafio  perder perder perder perder NTC
485 onorssico PT100 .- cermoctectrico nGmero
ingresar afuera ingresar afuera Mutuamente
ZM7A-32MR(T)-520 Tougsas | 16| 16| 5 2 2 6 2 0 0 0 0 ninguno | ninguno ringuno

ZM7A-32MR(T)-520L Tougsas | 16| 16| 5 2 2 6 2 0 0 0 0 ninguno | ninguno tener
ZM7A-32MR(T)-520W Tougsas | 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 0 0 0 ninguno | tener ringuno
ZM7A-32MR(T)-520G Tougsas | 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 0 0 0 tener ringuno ringuno

ZM7R-32MR(T)-524 16

ZM7R-20MR-0AC 10

—-
o
=

7 puigadas 5 2 2 6 2 4 0 0 0 ninguno | ninguno ninguno

ZM7R-32MR(T)-524L g [ 16| 16 | 5 2 2 6 2 4 0 0 0 ninguno | ninguno tener
ZM7R-32MR(T)-524W g [ 16| 16| 5 2 2 6 2 4 0 0 0 inguno | tener ninguno
ZM7R-32MR(T)-524G 7o [ 16| 16 | 5 2 2 6 2 4 0 0 0 tener ninguno ninguno
ZM7R-32MR(T)-528 7o [ 16| 16 | 5 2 2 6 2 8 0 0 0 ninguno | ninguno ninguno

—_
N

ZM7W-32MR(T)-522 16

7 pulgadas 0 6 2 0 0 0 ninguno | ninguno inguno
ZM7N-32MR(T)528 Tougsas | 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 0 8 0 ninguno | ninguno inguno
ZM7N-32MR(T)-528L Tougsas | 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 0 8 0 ninguno | ninguno tener
ZM7N-32MR(T)-528W Tougsas | 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 0 8 0 ninguno | tener inguno
ZM7N-32MR(T)-528G Tougsas | 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 0 8 0 tener inguno inguno
ZM7T-32MR(T)-523 Tougsas | 16| 16| 5 2 2 6 2 0 3 0 0 ninguno | ninguno ninguno
ZM7T-32MR(T)-523L Tougsas | 16| 16| 5 2 2 6 2 0 3 0 0 ninguno | ninguno tener
ZM7T-32MR(T)-523W Tougsas | 16| 16| 5 2 2 6 2 0 3 0 0 ninguno | tener ninguno
ZM7T-32MR(T)-523G Tougsas | 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 3 0 0 tener ninguno ninguno
ZM7T-32MR-526 Tougsas | 16| 16| 5 2 2 6 2 0 6 0 0 ninguno | ninguno inguno

7 pulgadas 5 2 2 6 2 0 0 0 2 ninguno | ninguno ringuna

ZM7W-32MR(T)-522W Tougsas | 16| 16| 5 2 2 6 2 0 0 0 2 ninguno | ninguno ener
ZM7W-32MR(T)-522G g [ 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 0 0 2 inguno | tener ninguno
ZM7W-32MR(T)-522L g [ 16| 16 | 5 2 2 6 2 0 0 0 2 tener ninguno ninguno
ZM7W-32MR(T)-562 g [ 16| 16 | 5 6 2 6 2 0 0 0 2 inguno | ninguno ninguno

Nota: Solo los modelos tipo transistor admiten cuatro salidas de pulso de alta velocidad de 100 kHz (Y0~Y3).
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II. Especificaciones del producto

2.1 Especificaciones principales

Especificaciones de la unidad de pantalla tactil

especticulo

Tamafio de la pantalla

TFTde 7"

Resolucion de pantalla

800*480

color 260,000 colores
brillo 250 cd/m22
Tipo de luz de fondo condujo

Vida (til de la retroiluminacién

20.000 horas

TlpO tactil Pantalla tactil resistiva industrial de 4 lineas (dureza superficial 4H)
hardware
procesador ARM9 de 32 bits, velocidad de reloj de 600 MHz
Memoria Memoria DDR2 de 32 MB
memoria Memoria flash NAND SPI de 128 MB
zumbador tener

Guardado de datos durante un corte

e energia

(Pantalla tactil) no compatible

RTC

Reloj en tiempo real incorporado

Interfaz de comunicacién

puerto de red

ninguno

puerto serie COM1 (conexién PLC incorporada)
Puerto USB USB 2.0*1: Cambio entre USB HOST (para conectar unidades flash USB) y USB Slave (para conectar software de configuracion).
software

Software de configuracién

ZM7x-32MR

HMIStudio 5.1y superior

Especificaciones de la unidad PLC

ZM7x-32MRT ZM7R-20MR

Entrada digital
Introducir puntos Ruta 16 Ruta 10
Tipo de sefial de entrada Conmuta sefiales de contacto o sefiales de nivel, admitiendo activacién positiva y negativa.
Voltaje de la sefial de entrada CC 1 9"’28 V
Circuito aislado Aislamiento 6ptico
Salida digital
Puntos de salida Ruta 16 Ruta 10
Tipo de salida Tipo de relé Transistor NPN y relé tipo hibrido Tipo de relé

Capacidad de salida

2A/punto; 8A/4 puntos

Transistor: 0,5 A/punto; 2 A/4 puntos; Relé: 2 A/punto; 8 A/4 puntos 2A/punto; 8A/4 puntos; 12A/6 puntos

Circuito aislado

Aislamiento mecanico

Transistor: Aislamiento optoacoplador; Relé: Aislamiento mecénico Aislamiento 6ptico
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ZM7x-32MR(T)-5xxxx

ZM7x-32MR(T)-Dxxxx

ZM7R-20MR

Entrada analégica

Introducir puntos

13

Tipo de entrada

Voltaje (la corriente se puede personalizar)

Rango de entrada 0~10V (0~20 mA, personalizable)
resolucion 12 bits
exactitud 8% de escala completa

ninguno

ZM7x-32MR(T)-X2xxX

ZM7x-32MR(T)-X6XXX

ZM7R-20MR

Salida analégica

Puntos de salida

6

10

Tipo de salida

Voltaje (la corriente se puede personalizar)

Rango de salida

0~10V (0~20 mA, personalizable)

resolucién

12 bits

exactitud

8%o de escala completa

ZM7R/M-32Mx-524

ZM7R-32Mx-528

ZM7R-20MR-0AC

Entrada PT100

Introducir puntos

8

12

Tipo de sensor

Termémetro de resistencia de platino PT100

Rango de medicion de temperat]

Lra

- 50~300°C

resolucién

0,1°C

exactitud

+0,5°C

Contador de alta velocidad

Introducir puntos

6 canales monofasicos (X0~X5), 2 canales de fase A/B

frecuencia de pulso

Monofésico de 4 canales 100 K (X0~X3), 2 canales 20 K (X4~X5)

Voltaje de la sefial de entrada

cC19~28V

Salida de pulsos de alta velocidad

Puntos de salida

4 canales (YO~Y3, solo tipo transistor)

frecuencia de pulso

100 kHz por canal

Interfaz de comunicacién

Namero de canales

Ruta 2

Ruta 1

Funcion

RS485

Admite la carga y descarga de programas de PLC y monitoreo; admite protocolos de comunicacién FX3U PLC y MODBUS RTU.

Admite la carga y descarga de programas de PLC y admite la monitorizacién de progr}

Protocolo PLC FX3U

velocidad en baudios

1200~115200

Distancia de comunicad

on

Distancia méxima 1200 metros; cuanto mayor sea la tasa de baudios, menor seré la distancia.
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Estandares de red

Compatibilidad total con red 4G

Banda de frecuencia defla red

LTE-FDD:B1/B3/B5/B8
LTE-TDD: B34/B38/B39/B40/B4

4G

Tarjeta SIM

SIM Unica, estandar Micro SIM

Protocolo de red

MQTT

Funcién

Admite la carga y descarga remota de programas de monitoreo de PLC o adquisicién de datos en la nube.100Variables de datos

Interfaz de antena

Conector hembra SMA (rosca externa, orificio interno, impedancia 500)

estandares inalambricop

802.11b/g/n

Rango de frecuencia

2,412 ~ 2,484 GHz

Modo WIFI

AP, STA

Protocolo de red

Wi-Fi

HTTP, MQTT

Mecanismo de segurid:

id

WPA2/WPA-PSK

Tipo de cifrado

AES, TKIP

Funcién

Admite la carga y descarga remota de programas de monitoreo de PLC o adquisicién de datos en la nube.50Variables de datos

Interfaz de antena

Conector hembra SMA (rosca externa, orificio interno, impedancia 500)

Caracteristicas del mod|

Médulo RF puro, que admite la transmision y recepcion de sefiales de datos.

Soluciones de chips

SX1278

Banda de frecuencia de|

operacion

410~525 MHz, compatible con banda ISM, valor predeterminado 433 MHz, se recomienda un espaciado de canal de 2 MHz.

LORA

Modo de transmisién

Transmision transparente y semiddplex (pero el host sélo recibe solicitudes MODBUS RTU).

Método de modulacién|

Tecnologia de modulacién y demodulacién LORA

Potencia de transmisior

La potencia de transmisién méxima (valor predeterminado de fabrica) es de 20 dBm; generalmente, configurarla al méximo es suficiente.

Distancia de transmisio|

h

En condiciones despejadas y abiertas, la distancia maxima es de aproximadamente 2 kilsmetros. Cuanto mayor sea la velocidad en baudios en el aire, menor serd la distancia de comunicacién.

software

Software de programacién

GX Works2/Desarrollador GX

Especificaciones generales

Parametros eléctricos

Fuente de alimentacion

Entrada de blogue de terminales DC24 V; con proteccion de conexion inversa.

Consumo de energia

4~8 W

Nivel de proteccion EMC

IEC 61000-4-2 ESD: +4 kV para contacto, +8 kV para aire; IEC 61000-4-4 EFT: +4 kV

ambiente

Temperatura de funcionamientq

-10°C~+60°C

Temperatura de almacenamientp

- 20°C~+70°C

Meétodo de enfriamiento

Refrigeracion por aire natural

estructura

Dimensiones externas

203*149*52 mm (largo*ancho*alto)

Tamafio de la apertura

192*138 mm (largo+2 pulgadas)*(ancho+2 pulgadas)

peso

Aproximadamente 630 g ~ 720 g
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2.2 Dimensiones de instalacién

203

T

52

.

190

TOUCH control

149

ERR RIS
LI ]

TEmE

Nota: Unidad: mm

2.3 Definicion de interfaz

Diagrama de terminales

MR

136

FHFLRS

192(L+2)

138(W+2)

A

TOUCH control

ERR R/8
L [ ]

1EARE
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1) ZM7inc6gnita-32MR(T)-xxxxx Vista trasera

(r )
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2) Vista trasera del ZM7R-20MR-0AC

SIS0 X0 X1 X2 X3 X4 S/S1 X5 X6 X7 K10 X11 % & JTO+ TO- Ti+ T1- T2+ T2- T3+ T3-JW4+ T4- T5+ T5- T6+ T6- T7+ T7-

i ¥ 7 i Bz U1
= i A4 LU0 A aéfcm ~
|l A=
L1
LIl ® @
= AMSAMOTION
10} §] ® @ L, g i @ @ ®
. . MODEL:ZM7R-20MR-0AC . @
“ 0 Rated input power.7.5w . 0
@ o ® O ® SN:20241012X0000(K @® ® @® ® @®
o %o % e | Immmummy 020%e ™
& ® 6 87 1304 XXX XXX @ @
‘ AMSAMOTION Automation Technalogy Co. Lid. .

8- T8+ T9- T9+ TA- TA+ TB- TB+j %

=i

NeBRao s Manual del usuario de la PC todo en uno serie ZM7



AMSAMOTION®
Y E R

Descripcién del terminal

1) Terminal ZM7x-32MR(T)-xxxxx

Definiciones generales de terminales ZM7x-32MR(T)-xxxxx

Marcas terminales Descripcién de la funcién

COoMO

Marcas terminales Descripcién de la funcién

+24V
ov
A0+
BO-
A1+
B1-
com4

Terminal positivo de la fuente de alimentacién de 24 V CC Terminal comun de los canales de salida digital 1-4

Afios0a 3

CoM1

Canales de salida digital 1-4

Terminal negativo de la fuente de alimentacion de 24 V CC

Sefial RS485 A+ de la interfaz 485_0

Terminal comun de los canales de salida digital 5-8

Canales de salida digital 5-8

Sefial R5485 B- de la interfaz 485_0 Afios 4a7

coM2

Seflal RS485 A+ de la interfaz 485_1

Terminal comun de los canales de salida digital 9-12

Afios 10a 13

com3

Sefial RS485 B- de la interfaz 485_1 Canales de salida digital 9-12

Rutas 1-5BaseTerminal comun del canal de entrada analégica Terminal comun de los canales de salida digital 13-16

Rutas 1-5BaseVoltaje analégico 0~10 V Afios 142 17 Canales de salida digital 13-16

INO~IN4

Canal de entrada (o corriente de 0~20 mA) La luz indicadora de operacién/parada siempre esta verde cuando el PLC esta en funcionamiento

R/S

COM5

Rutas 1-2BaseTerminal comun del canal de salida analégica EI PLC se detiene y la luz roja permanece encendida.

Rutas 1-2BaseVoltaje analdégico 0~10 V

La luz indicadora de error esta apagada cuando no se ha producido ningin error en el PLC.

DAO ~ DA1 ERRAR

Generalmente se ilumina una luz naranja cuando ocurre un error.

Canal de salida (o corriente de 0~20 mA)

LLAVE

S/S0

Terminal comun de los canales de entrada digital 1-16 Se presiona el botén de inicio/parada del PLC; al presionarlo apareceré el cuadro de didlogo de ficio/parada.

Interfaz hombre-maaina (IHM) Después de descargar el programa de pantalla tactil

X0~X17 Canales de entrada digital 1-16

HORMIGA Interfaz SMA de antena 4G/WIFI (tornillo externo, orificio interno)

Tabla 2.3.1 Definiciones generales de terminales para la serie ZM7x-32MR(T)-XXXXX

Definiciones de terminales de unidad opcional ZM7x-32MR(T)-xxxxx (de izquierda a derecha en la vista posterior)
Unidad opcional U0 Unidad Opcional U1
modelo

Definicién de terminal Panel opcional Definicién de terminal Panel opcional

ZM7A-32MR(T)-520 Sin bloque de terminales ninguno Sin bloque de terminales ninguno

ZM7A-32MR(T)-520L Notene bloques de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-LRO1 Sin bloque de terminales ninguno

ZM7A-32MR(T)-520W Notene bioques de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-WIFI Sin bloque de terminales ninguno

ZM7A-32MR(T)-520G Notene bioques de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-4G Sin bloque de terminales ninguno

ZM7A-32MR(T)-D20 Tierra| IN5| IN6 | IN7 [ IN8 | IN9 [INTO|IN11|{IN12|Tierra| EX-AE08 Sin bloque de terminales ninguno
ZM7A-32MR(T)-D20L  [Tierra| IN5 [ IN6 | IN7 | IN8 | IN9 [INTO[IN11|IN12|Tierra| EX-AE08 No tene blogues d tenminales, pero tene una nerfa de antena ANT. EX-LRO1
ZM7A-32MR(T)-D20W  |Tierra| IN5 | IN6 | IN7 [ IN8 | INO [INTO[IN11{IN12|Tierra| EX-AEQ8 No tene blogues d tenminales, pero tene una nterfa de antena ANT. EX-WIFI

ZM7A-32MR(T)-D20G  |Tierra| IN5 | IN6 | IN7 | IN8 | IN9 [INTO[IN11{IN12|Tierra| EX-AEQ8 No tene blogues d tenminales, pero tene una nerfaz de antena ANT. EX-4G

ZM7A-32MR(T)-560 DAZ2(Tierra| DA3|Tierra| DA4 |Tierra | DA5 [Tierra EX-AQO4 Sin bloque de terminales ninguno
ZM7A-32MR(T)-560L DAZ2 (Tierra| DA3|Tierra| DA4 |Tierra | DA5 [Tierra EX-AQO4 Notene bioques de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-LRO1
ZM7A-32MR(T)-560W DAZ2 (Tierra| DA3|Tierra| DA4 |Tierra | DA5 [Tierra EX-AQO4 Notene bioques de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-WIFI

ZM7A-32MR(T)-560G DAZ2|Tierra| DA3 [Tierra| DA4 |Tierra | DA5|Tierra EX-AQ04 No tiene blogues de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-4G

ZM7R-32MR(T)-524 SO+ | SO- [ S1+ | S1- | S2+ | S2- | S3+ | S3- EX-AR04 Sinblogue de terminaes ninguno
ZM7R-32MR(T)-524L SO+ [ SO- | S1+| S1- | S2+ | S2- | S3+| S3- EX-AR04 Notene bloques de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-LRO1
ZM7R-32MR(T)-524W SO+ [ SO- | S1+| S1- | S2+ | S2- | S3+| S3- EX-ARO04 Notene bioques de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-WIFI

ZM7R-32MR(T)-524G SO+ | SO- | S1+| S1- | S2+ | S2- | S3+| S3- EX-ARO04 Notene bioques de terminales, pero tiene una interfaz de antena ANT. EX-4G
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ZM7R-32MR(T)-528 SO+ | SO- [ S1+ | S1- | S2+ | S2- [ S3+ | S3- EX-AR04 S4- | S4+ | S5- | S5+ | S6- | S6+ | S7- | S7+ EX-AR04
ZM7R-32MR(T)-564 SO+ | SO- | S1+| S1- | S2+ | S2- [ S3+| S3- EX-AR04 Tierra | DA2 |Tierra | DA3|Tierra| DA4 |Tierra| DAS EX-AQO4
ZM7T-32MR(T)-523 SO+ | SO- | S1+| S1- [ S2+ | S2- EX-ATO3 i bloque de terminales ninguno
ZM7T-32MR(T)-523L SO+ | SO- | S1+| S1- | S2+ | S2- EX-ATO3 Notiene blogues de terminales, perotine una Interfaz de antena ANT. EX-LRO1
ZM7T-32MR(T)-523W SO+ | SO- | S1+| S1- [ S2+ | S2- EX-ATO3 Notiene biogues de terminales, pero tiene una Interfaz de antena ANT. EX-WIFI
ZM7T-32MR(T)-523G SO+ | SO- | S1+ | S1- [ S2+ | S2- EX-ATO3 Notiene blogues de terminales, pero tine una Interfaz de antena ANT. EX-4G
ZM7T-32MR(T)-526 SO+ | SO- | S1+| S1- | S2+ | S2- EX-ATO3 S3- [ S3+| S4- | S4+ | S5- | S5+ EX-ATO3
ZM7T-32MR(T)-563 SO+ | SO- | S1+| S1- | S2+ | S2- EX-ATO3 Tierra | DA2 |Tierra | DA3|Tierra| DA4 |Tierra| DAS EX-AQO4
ZM7W-32MR(T)-522 SO+ | SO- | EO- | EO+ | S1+ | S1- | E1- | E1+ EX-AW02 i bloque de terminales ninguno
ZM7W-32MR(T)-522L SO+ | SO- | EO- | EO+ | S1+ | S1- | E1- | E1+ EX-AW02 Notiene blogues de terminales, perotine una Interfaz de antena ANT. EX-LRO1
ZM7W-32MR(T)-522W SO+ | SO- | EO- | EO+ | S1+ | S1- | E1- | E1+ EX-AW02 Notiene biogues de terminales, pero tiene una Interfaz de antena ANT. EX-WIFI
ZM7W-32MR(T)-522G SO+ | SO- | EO- | EO+ | S1+ | S1- | E1- | E1+ EX-AW02 Notiene blogues de terminales, pero tiene una Interfaz de antena ANT. EX-4G
ZM7W-32MR(T)-562 SO+ | SO- | EO- | EO+ | S1+ | S1- | E1- | E1+ EX-AW02 Tierra | DA2 |Tierra | DA3|Tierra| DA4 |Tierra| DAS EX-AQO4
ZM7M-32MR(T)-5243RT SO+ | SO- | S1+| S1- | S2+ | S2- [ S3+| S3- EX-AR04 S4- | S4+ | S5- | S5+ | S6- | S6+ EX-ATO3
1. " Ferminal vacia
2. GND: Terminal comun para entrada/salida analégica
3. IN5~12: Canales de entrada analégica, IN5 es el primer canal de la placa opcional EX-AEOS.
4. DA2~5: Canales de salida anal6gica, DA2 es el primer canal de la placa opcional EX-AQ04.
5. Sx+/-: Sefal positiva/negativa de PT100, termopar, NTC10K y celda de carga.
6. E0~1+/ Tensién de excitacion de 5V de la sefal de a celda de carga positiva/negativa

Tabla 2.3.2 Definiciones de terminales de unidad opcional de la serie ZM7x-32MR(T)-XXXXX

2) Terminal ZM7R-20MR-0AC

Marcas terminales Descripcién de la funcién Marcas terminales Descripcién de la funcién
+24V Terminal positivo de la fuente de alimentacién de 24 V CC COMZ Terminal comun de los canales de salida analdgica 1-5
ov Terminal negativo de la fuente de alimentacién de 24V CC Canales 1-5: Canales de salida analégica
DAO ~ DA4
Educacion fisica tierra (voltaje 0-10 V o corriente 0-20 mA).
A0+ Sefial RS485 A+ de la interfaz 485_0 COM3 Terminal comUn de los canales de salida analégica 6-10
BO- Sefial RS485 B- de la interfaz 485_0 Canales 6-10: Canales de salida analégica
DAS5 ~ DA9
S/S0 Terminal comdn de los canales de entrada digital 1-5 (voltaje 0-10 V o corriente 0-20 mA).
X0~X4 Canales de entrada digital 1-5 TO+~TB+ Terminales positivos de los canales de entrada RTD 1-12
S/S1 Terminal comun de los canales de entrada digital 6-10 TO-“"TB- Terminales negativos de los canales de entrada RTD 1-12
X5 ~X11 Canales de entrada digital 6-10 Laluz indicadora de operacién/parada siempre esté verde cuando el PLC esté en funcionamiento)
CO M 0 Terminal comun de los canales de salida digital 1-4 EI PLC se detiene y la luz roja permanece encendida.
Afios 0a 3 Canales de salida dlg ital 1-4 La luz indicadora de error esté apagada cuando no se ha producido ningtin error en el PLC.
ERRAR
CO M1 Terminal comun de los canales de salida digital 5-10 Generalmente se ilumina una luz naranja cuando ocurre un error.
Afios 4a 11 Canales de salida dlg ital 5-10 LLAVE Se presiona el botén de inicio/parada del PLC; al presionarlo aparecerd el cuadro de didlogo de ficio/parada.
Interfaz hombre-maqyina (IHM) Después de descargar el programa de pantalla tactil
HORMIGA Interfaz SMA de antena 4G/WIFI (tornillo externo, orificio interno)
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2.4 Cableado de entrada/salida digital

= Cableado de entrada digital
Las sefiales de entrada digital utilizan S/Sx como terminal de entrada digital comun, compatible con entrada de CC (CC 19-28 V) positiva/alta o negativa/baja. Cuando la entrada es positiva/alta,
- el terminal de entrada comun S/Sx se conecta a la fuente de alimentacién negativa y la sefial de entrada se conecta al terminal de entrada X; cuando es negativa/baja, el terminal de entrada

comun S/Sx se conecta a la fuente de alimentacion positiva y la sefial de entrada se conecta al terminal de entrada X.

X17 | PLCETHFEMA

_ X11 | PLCHTTHFE@MA

ZM7x-32MxE51) ZM7R-20MR

= Cableado de salida digital

Los canales de salida digital de la impresora multifuncién de la serie ZM7 admiten salidas de relé y transistor. Ademds, cada terminal comun de salida digital COM no tiene fase interna.

Lian, que significa independientes el uno del otro.

1) Salida de relé

El canal de salida de relé admite entrada CA 220V o CC 24 V.

Cuando el terminal de salida comin COM est4 conectado al terminal negativo de la fuente de alimentacion (N en CA), un extremo de la carga esta conectado al terminal positivo de la fuente de alimentacion (L en CA) y el otro extremo esta conectado al canal
de salida digital en el mismo grupo que el terminal comun actual.
Cuando el terminal de salida comin COM est4 conectado al terminal positivo de la fuente de alimentacion (L en CA), un extremo de la carga esté conectado al terminal negativo de la fuente de alimentacién (N en CA) y el otro extremo est4 conectado al terminal comun de corriente.

Canales de salida digital en el mismo grupo.
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2) Salida de transistor

N \LE
(=— com1
gy Y4

{3t} Y11

ZM7R-20MR

PLCER TAREE AR

La salida de transistor solo es compatible con los canales Y0-Y3 del modelo ZM7x-32MRT. El canal se conecta a 24 V CC (no a la alimentacién de CA). El terminal de salida comun solo se conecta al terminal negativo de la fuente de

alimentacion de CC. Por lo tanto, un extremo de la carga se conecta al terminal positivo de la fuente de alimentacion y el otro extremo al canal de salida digital del mismo grupo que el terminal comun de corriente.
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III. Planificacién funcional

La informacion de planificacion funcional de las maquinas todo en uno de la serie ZM7 se muestra en las Tablas 3.1y 3.2.

ZM7x-32Mx

Nombre de la funcién

Descripcién de la funcién

Pantalla HMI

tamafio

7 pulgadas

resolucién

800*480

Namero méximo de fotogramas

200

Configuracion de /S

Puntos 10

16 entradas digitales optoaisladas, 16 salidas digitales (relé o transistor NPN (4 canales 100k))

Conteo de alta velocidad (hardware) )

Cuatro contadores de pulsos monofésicos (X0~X3) de 100 K, dos contadores de pulsos monofésicos (X4~X5) de 20 K;

dos contadores de fase AB (X0 y X1 como un canal, X3 y X4 como un canal).

Programacion de usuari

capacidad

Tamafio del programa

Pasos de 0 a 16 000

Capacidad de comentarios

0 a 31 piezas

Capacidad del registro de archivos

No se admiten registros de archivos; el valor predeterminado es 0 bloques

Funcién de comunicacion

Interfaz de comunicacién

RS485 (bidireccional), 4G, WIFI

Protocolo de comunicacion

PLC FX3U, MODBUS RTU

Método de programacién

Puertos de programacién: RS485 (la interfaz 485_1 requiere conmutacién programable al modo de puerto de programacién), 4G, WIFI
Cable de programacién: cable USB a RS485 (terminal) para RS485, puerto serie virtual creado en AIOT_WORS2 para 4G o WIFL.

Software de programacién: admite carga, descarga, monitoreo y depuracion a través de GX-Works2/Gx-Developer.

Comunicacién del dispositivo

Los dispositivos o computadoras host que incluyen un puerto serial RS485 y admiten el protocolo FX3U PLC o MODBUS RTU pueden comunicarse con este PLC.

Cantidad analégica

ingresar

Namero de canales

El sistema tiene 5 rutas base y se puede ampliar a 13 rutas con 8 rutas adicionales opcionales.

Rango de entrada

Voltaje de 0 a 10 V (corriente de 0 a 20 mA personalizable)

resolucién

12 bits

exactitud

8%o de escala completa

Cantidad analgica

Namero de canales

Configuracion basica: 2 canales; opcionalmente se pueden agregar 4 canales para alcanzar 6 canales.

Rango de salida

Voltaje de 0~10 V o corriente de 0~20 mA

Produccién resolucion 12 bits
exactitud 8%o de escala completa
El funcionamiento y la parada del PLC se controlan mediante el interruptor DIP RUN/SOTP. Una luz R/S verde fija indica que el PLC estd en modo de ejecucién; una
Ejecutar/Detener

Otras funciones

luz R/S roja fija indica que est4 en modo de parada.

Indicaci6n de error

Cuando el PLC no funciona correctamente, la luz ERR se ilumina en naranja.

Apagado y ahorro de energia

La unidad PLC admite esta funcion; consulte la seccién 4.2 para conocer el rango de retencion. Algunos rangos de retencién en estado de apagado se pueden modificar mediante software.

Descargar contrasefia La unidad PLC admite palabras clave de 8 0 16 caracteres.
rel Oj Compatible; alimentado por bateria de botén durante cortes de energia.
Opcional Admite PT100 opcional, termopar, NTC10K, equipo de pesaje, entrada/salida analdgica, etc.

Actualizacion de firmware

apoyo

Tabla 3.1 Lista de funciones de la serie ZM7x-32Mx
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ZM7R-20MR-0AC

Nombre de la funcién Descripcion de la funcién
tamafio 7 pulgadas.
Pantalla HMI resolucién 800%480

Namero maimo defoogramas | 200

Puntos IO 10 entradas digitales optoaisladas, 10 salidas digitales (relés)

Configuracin de E/S Cuatro contadores de pulsos monofasicos (X0~X3) de 100 K, dos contadores de pulsos monofasicos (X4~X5) de 20 K;
Conteo de alta velocidad (hardware)

dos contadores de fase AB (X0 y X1 como un canal, X3 y X4 como un canal).

Tamafio del programa Pasos de 0 a 16 000

Programacion de usuari

Capacidad de comentarios 0a31 piezas

capacidad

Capacidad del registro de archivos  [No se admiten registros de archivos; el valor predeterminado es 0 bloques.

imertazdecomunicacon | ROA85 (1 canal), 4G

Protocolo de comunicacién P LC FX3 U

Puerto de programacién: RS485 (interfaz 485_0)

Funcién de comunicacion

Método de programacién Cable de programacién: cable USB a RS485 (terminal)

Software de programacién: admite carga, descarga, monitoreo y depuracion a través de GX-Works2/Gx-Developer.

Comunicacién del dispositivo  |Los dispositivos o computadoras host que incluyen un puerto serial RS485 y admiten el PLC FX3U pueden comunicarse con este PLC.

Numero de canales Ruta 12

Pt100 Rango de medicion de temperafrad 0~300°C

ingresar resolucién 0, 1°C

exactitud +0,5°C

Numero de canales Ruta 10
Cantidad analégica Rango de salida Voltaje de 0~10 V o corriente de 0~20 mA
Produccién resolucién 12 bits
exactitud 8%o de escala completa

El funcionamiento y la parada del PLC se controlan mediante el interruptor DIP RUN/SOTP. Una luz R/S verde fija indica que el PLC estd en modo de ejecucién; una

Ejecutar/Detener
luz R/S roja fija indica que estd en modo de parada.
Indicacion de error Cuando el PLC no funciona correctamente, la luz ERR se ilumina en naranja.
Otras funciones Apagado y ahorro de energia |La unidad PLC admite esta funcién; consulte la seccion 4.2 para conocer el rango de retencion. Algunos rangos de retencion en estado de apagado se pueden modificar mediante software.
Descargar contrasefia La unidad PLC admite palabras clave de 8 0 16 caracteres.
rel Oj Compatible; alimentado por bateria de botén durante cortes de energfa.

Actualizacién de firmware apoyo

Tabla 3.2 Lista de funciones de la serie ZM7R-20MR-0AC
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1IV. Descripcion de los componentes blandos

4.1 Asi ion de comp 1tes bl

La siguiente tabla muestra los tipos de componentes blandos compatibles con la unidad PLC de la maquina todo en uno de la serie ZM7:

Namero de serie componentes blandos Descripcién de la funcién

Relé de entrada X Los elementos de bit correspondientes alas entradas digitales del PLC se direccionan mediante nimeros octales.

Relé de salidaY Los elementos de bit correspondientes a las salidas digitales del PLC se direccionan mediante ntimeros octales.

Relé auxiliar M Elemento de posicién del relé auxiliar dentro del PLC

Relé de estado S Se utiliza principalmente para programar gréficos de funciones secuenciales y sirve como elementos de bandera de estado para el control de pasos.
Temporizador T Un temporizador de 16 bits que admite pulsos de reloj de 1 ms, 10 msy 100 ms.
Contador C Admite conteo de incremento/decremento de 16 bits/32 bits, conteo de alta velocidad y conteo de fase simple/doble.

Registro de datos D Admite registro de retencién de datos D; registros de indice Vy Z

puntero Puntero de salto P, puntero de subrutina P, puntero de interrupcién I (interrupciones de entrada, temporizador y contador)

Ol I N|ojunn|h|lWIN|—

constante K+H*E Admite operaciones con nimeros binarios, decimales, hexadecimales y de punto flotante.

categoria de componente blando gama de componentes blandos

Relé de entrada X X0~X377, un total de 256 puntos

Relé de salida Y Y0~Y377, un total de 256 puntos

MO0~M499 M500~M1023 M1024~M7679 M8000~M8511
Relé auxiliar M

500 puntosX1 524 puntos2 6656 puntosX4 512 puntosUso especial
Relé de estado S S0~5499, un total de 500 puntos1 S500~5999, un total de 500 puntos:2 $1000~S4095, un total de 3096 puntos>4

T0~T199 T200~T245 T246~T249 T250~T255 T256~T511

Temporizador T 200 puntos 100ms 3%
4

46 puntos 10ms>4 | 4 puntos 1ms tipo acumulativoX3 | 6 puntos 100ms tipo acumulativoX3 256 puntos TmsX4

conteo incremental de 16 bits contador bidireccional de 32 bits Contador bidireccional de alta velocidad de 32 bits

Contador C C0~C99 C100~C199 C200~C219 C220~C234 C235~C255
100 puntosX1 100 puntosX2 8 p. m.X1 3 p. m.X2 21 puntos2

D0~D199 D200~D511 D512~D1023 D1024~D7999 D8000~D8483

Registro de datos D

200 puntosX*1 312 puntosX*2 512 puntosX3 6976 puntosX4 484 puntosUso especial
Registro de indice V0~V7, Z0~Z7 8 puntos cada unoX4
puntero NO~N7, 8 puntos, uso total del control principal Puntos PO a P127, un total de 128 puntos, punteros de ramificacion.

K 16 bits -32768~32767 32 bits -2147483648~2147483647

H 16 bits 0~FFFFH 32 bits O~FFFFFFFFH

constante

mi +1,175495 E-38 a +3,402823 E+38 (7 bits significativos)

1. Rango de retencion sin apagado: El rango de retencion sin apagado se puede modificar mediante la configuracién de parémetros.

%2. Rango de retencién sin apagado: El rango de retencién sin apagado se puede modificar mediante la configuracién de parémetros.

%3. Rango de retencion sin apagado: El rango de retencion sin apagado no se puede modificar.

4. Este no es un rango de retencion de apagado y el rango de retencién de apagado no se puede cambiar.
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4.2 Descripcion de la direccién de retencién de apagado

La unidad PLC todo en uno de la serie ZM7 conserva las direcciones después de un corte de energia.Rango de direcciones fijoyRango de direcciones ajustableEl rango de direcciones fijo es D512~D1023; el

rango de direcciones ajustable se muestra en la Tabla 4.2. Si desea ajustar el rango de inicio y fin del latch predeterminado, puede configurarlo a través de la ventana de configuracién de componentes del software

de programacién - Pardmetros del PLC - y luego descargar los nuevos pardmetros del PLC para que surtan efecto.

Direccién de inicio del pestillo predeterminada (ajustable) Direccién final del pestillo predeterminada (ajustable) Rango méaximo de cierre

Relé auxiliar M M500 M1023 MO ~ M1023

Relé de estado S S500 S999 S0~S999

Temporizador T T246 (fijo, no ajustable) T255 (fijo, no ajustable) T246~T255
16 bits C100 C199 C0~C199
Contador C
32 bits C220 C255 C200~C255
Registro de datos D D200 D511 DO~D511

Tabla 4.2 Rango de direccion ajustable para retencién de apagado del PLC

4.3 Descripcion del contador de alta velocidad

La unidad PLC integrada de la serie ZM7 admite 4 canales de conteo monofésico de 100 000 pulsos (X0~X3) y 2 canales de conteo monofasico de 20 000 pulsos (X4~X5). También admite 2 canales de fase AB (X0 y X1 como un solo

canal, X3 y X4 como un solo canal). El conteo se realiza por hardware; actualmente no se admite el conteo por software. El contador de alta velocidad se describe en la siguiente tabla:

Entrada monofasica de 1 conteo Entrada de 2 conteos de fase 1

C235|C236|C237|C238C239|C240/C241|C242|C243|C244C245|C246|C247|C248|C249|C250
X0 | U/D u/D u/D u u u
X1 u/D R R D D D
X2 u/D u/D u/D R R
X3 u/D R R u u
X4 u/D u/D D
X5 u/D R R R
X6 S S
X7 S S

U: Conteo progresivo; D: Conteo regresivo; R: Reiniciar; S: Iniciar

Entrada de 2 fases y 2 conteos

C251|C252/C253|C254C255 ilustrar
X0 A A A
X1 B

Xz Cuando €251 cuenta hacia adelante, M8251 est4 desactivado; cuando cuenta hacia atras, M8251 esta activado.

C252: Cuando cuenta hacia adelante, M8252 estd desactivado; cuando cuenta hacia atrés, M8252 esta activado.

X3
X4
X5
X6 S
X7 S

(253: Cuando cuenta hacia adelante, M8253 esta desactivado; cuando cuenta hacia atras, M8253 est4 activado.

C254: Cuando cuenta hacia adelante, M8254 estd desactivado; cuando cuenta hacia atrés, M8254 esta activado.

€255: Cuando cuenta hacia adelante, M8255 estd desactivado; cuando cuenta hacia atrés, M8255 esta activado.

A: Fase A; B: Fase B; R: Reinicio; S: Inicio
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Cambio de direccién de conteo

El contador de alta velocidad utiliza un relé auxiliar para cambiar la direccién de conteo. Cuando el relé esta desactivado, el contador de alta velocidad cuenta; cuando estd activado, deja de contar.

El contador de velocidad hace una cuenta regresiva.

encimera Direccién de conteo encimera Direccién de conteo

namero de serie  Cambiar direccién namero de serie  Cambiar direccién

€235 M8235 241 M8241

C236 M8236 C242 M8242

C237 M8237 C243 M8243

C238 M8238 C244 M8244
C239 M8239 €245 M8245
C240 M8240
- Multiplicacion de frecuencia de fase AB
+1 +1 -1 -1

1S VESRTEL

+1 +1 +1 +1 e S B |
B = B —

gL 2

G I - | -1 1 1 4

Y
L4
A
L7
Y
L4
Y
L4

lus]
.
4
4
*
Iy
4
w
| 5
.4
4
T
A
L3
4
<

+ 4l #FF #] -1 -1 -1 A
AfEETETHE AfSHTRLHE]

Cuando el relé auxiliar del multiplicador de frecuencia esta activado, los contadores de alta velocidad de fase AB asociados se activarédn con una multiplicacién de frecuencia de 2/4 correspondiente.

Para que un contador utilice un multiplicador 1x, todas las direcciones de multiplicador asociadas deben estar desactivadas. Por ejemplo, cuando el C251 utiliza un multiplicador 1x, las direcciones de M8196 y M8198 deben estar desactivadas, como se muestra en la

tabla a continuacion.

Direccion de habilitacién de multiplicacion deCtmtasboxcte alta velocidad de fase AB Multiplicidad
M8196 €251, C252, C254 2
M8197 C253, €255 2
M8198 C251, C252, C254 4
M8199 €253, €255 4
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4.4 Componentes blandos especiales

La siguiente tabla muestra los tipos de componentes blandos compatibles con la unidad PLC de la maquina todo en uno de la serie ZM7:

Asistencia especial

Relé M

M8000

M8001

M8002

M8003

Tipo funcional

SOCIEDAD ANONI

estado

Descripcién de la funcién

en 1 mientras estd en ejecucion y bérrelo en 0 cuando se detiene.

Datos especiales

Registro D

D8000

I pone a 0 durante el funcionamiento y se establece en 1 cuando se detiene.

D8001

Pulso de inicializacion (activacién del primer escaneo)

D8002

Pulso de inicializacién (desconectado durante el primer escaneo)

D8003

M8011

M8012

M8013

M8014

M8015

M8018

Reloj del sistema

Pulso de 10 ms

D8004

Tipo funcional

SOCIEDAD ANONI!

estado

Descripcién de la funcién

reservar

Modelo y versién FX3U(C) (también se guarda D8101), tipo

ide PCy nimero de versién

Capacidad de memoria (también guardada en D8102)

Tipo de memoria, tipo de registro

Error M Numero de direccién Valor de conversién BCD

pulso de 100 ms

D8010

pulsode 1s

D8013

pulso de 1 minuto

D8014

1 indica que el reloj esta detenido, 0 indica que el reloj esta funcionando.

D8015

0 indica parada.

1 indica que el reloj se ha puesto en marcha y esté funcionando normalmente;

D8016

M8020

M8021

M8022

M8029

M8063

M8064

M8065

M8067

logotipo y

pista

Marca cero

D8017

marca de préstamo

D8018

Llevar bandera

D8019

Reloj del sistema

Escanear el valor actual

Segundos correspondientes

Actas correspondientes

Horas correspondientes

Fecha correspondiente

Mes correspondiente

Afio correspondiente

Semana correspondiente

Ejecucion de instruccién completada

D8020

ingresar

filtrar

Filtros de entrada, filtros de entrada iniciales para X010-X017

El valor inicial se transfiere al registro de datos especial D8020;

El filtrado para X0~X7 se puede configurar mediante el comando REFF, en

milisegundos (ms).

Pestillo de error de comunicacion MODBUS de la estacién maestra

D8028

Error de parémetro

D8029

Contenido indexado

Contenido del registro Z0(Z)

Contenido del registro VO(V)

Error de sintaxis

D8030

Error de calculo

D8031

M8235

M8236

mM8237

M8238

M8239

M8240

M8241

M8242

Conteo de alta velocidad

Control de direccién

235 Bit de control del contador de sumaresta

D8032

€236 Bit de control del contador de sumaresta

D8033

C237 Bit de control del contador de suma/resta

D8034

238 Bit de control del contador de suma/resta

D8035

Cantidad analégica

Valor A/D

Valor AD del canal de entrada analégica 1

Valor AD del canal de entrada analégica 2

Valor AD del canal de entrada analégica 3

Valor AD del canal de entrada analégica 4

Valor AD del canal de entrada analégica 5

reservar

C239 Bit de control del contador de suma/resta

D8067

C240 Bit de control de contador de suma/resta

D8068

Registro de errores

Namero de cédigo de error de calculo (correspondiente)

M8067)

Guardar paso de PC con error

C241 Bit de control del contador de suma/resta

D8080

C242 Bit de control del contador de suma/resta

D8081~
D8089

Cantidad analégica

Valor D/A

Establezca el valor del canal de salida analégica 0.

Establezca los valores para los canales de salida analdgicos 1-9.
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M8243 C243 Bit de control del contador de suma/resta D81 01 Version del modelo FX2N(C) (D8001 también esta guardado)

M8244 €244 Bit de control del contador de suma/resta D81 02 Capacidad de memoria (también guardada en D8002)

Namero de versién de hardware + nimero de versién de software (5 digitos decimales, los

Estado del PLC

dos primeros digitos representan la version de hardware y los tres tltimos digitos representar) la version de software)
M8245 245 Bit de control de contador de sumalresta D8105

Version, por ejemplo, 10101 (versién de hardware v1.0, version

de software v1.01).

D8140

M 82 5 1 C251 Bit de estado del contador de suma/resta
Conteo de alta velocidad posicion baja El nimero total de pulsos de salida a YO (pulsos de
Control de direccion D8141 salida de instruccion FNC59(PLSR) FNC57(PLSY))
M8252 C252 Bit de estado del contador de suma/resta
alto nivel
D8142
M 82 53 €253 Bit de estado del contador de suma/resta
posicion baja El nimero total de pulsos de salida a Y1 (pulsos de
D8143 salida de instruccién FNC59(PLSR) FNC57(PLSY))
M8254 C254 Bit de estado del contador de suma/resta
alto nivel Salida de pulsos
D8144 Registro de cantidad
M 82 5 5 €255 Bit de estado del contador de suma/resta
posicion baja El nimero total de pulsos de salida a Y02 (pulsos de
D8145 salida de instruccion FNC59(PLSR) FNC57(PLSY))
M8329 Bandera de fin de excepcién de ejecucién de instruccién
alto nivel
D8146
M 8338 Habilitacién de aceleracién/desaceleracion de instruccién PLSV
posicion baja El nimero total de pulsos de salida a YO3 (pulsos de
Monitoreo de la salida del pulso YO D8147 salida de instruccién FNC59(PLSR) FNC57(PLSY))
M8340
(ENCENDIDO: Ocupado/Apagado: Listo) alto nivel
M8341 La funcién de salida de sefial clara YO est4 habilitada (zrn) D8182 Contenido del registro Z1

Y0 especifica la direccion de regresion desde el origen.
M8342 D8183 Contenido del registro V1

(Actualmente no compatible)

M8343 : Limite de rotacion hacia adelante de YO D8184 Contenido del registro Z2
Monitoreo del pulso y
M8344 posicién Limite inverso YO D8185 Contenido del registro V2
M8348 Instruccion de posicionamiento YO de conduccion D8186 Contenido del registro Z3
Direccién indexada
M8349 Comando de parada de salida de pulso YO D8187 Contenido del registro V3
contenido

Monitoreo de la salida del pulso Y1

M8350 D8188 Contenido del registro Z4
(ENCENDIDO: Ocupado/APAGADO: Listo)

M8351 La funcién de salida de sefial clara Y1 es efectiva D8189 Contenido del registro V4
M8353 Limite de rotacién hacia adelante Y1 D8190 Contenido del registro Z5
M8354 Limite inverso Y1 D8191 Contenido de los registros V5

M8358 Controlador de instrucciones de posicionamiento Y1 D8192 Contenido del registro Z6
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M8359 [Comando de parada de salida de pulso Y1 D81 93 Contenido de los registros V6
Monitoreo de la salida del pulso Y2 Direccién indexada

M8360 D8194 Contenido del registro Z7
(ENCENDIDO: Ocupado/APAGADO: Listo) contenido

M8361 La funcién de salida de sefial clara Y2 es efectiva D81 95 Contenido de los registros V7

MODBUS Registro de configuracién de funciones RS485, 1 para Modbus Master

M8363 Limite de roacion hacia adelante Y2 D8200

comunicacién  |La estacion 2 es la estacion esclava

M8364 Limite inverso Y2 D8340 Registro de valor actual YO,08340 es el valor de orden bajo, D8341
M8368 Monitoreo del pulsoy _|Istruccion de posicionamiento Y2 de conduccién D8341 Posici6n alta
M8369 posicion [Comando de parada de salida de pulso Y2 D8342 YO Valor inicial de la velocidad base

Monitoreo de la salida del pulso Y3
M8370 D8343

(ENCENDIDO: Ocupado/APAGADO: Listo) YO Velocidad méxima
M8371 La funcién de salida de sefial clara Y3 es efectiva D8344
M8373 Limite de rotacion hacia adelante Y3 D8348 Y0 Valor inicial del tiempo de aceleracion
M8374 Limite inverso Y3 D8349 YO Valor inicial del tiempo de desaceleracion
M8378 Controlador de instrucciones de posicionamiento Y3 D8350 Y01 es el registro de valor actual y D8350 es el bit de orden bajo.
M8379 Comando de parada de salida de pulsos Y3 D8351 D8351 esta en un nivel alto
M8401 Comunicacién MODBUS D8352 YO1 Valor inicial de la velocidad base
M8402 Se produjo un error de comunicacién MODBUS D8353

Y01 Velocidad méaxima
M8403 Pestillo de error de comunicacién MODBUS D8354
M8408 Rever D8358 YO1 Valor del tiempo de aceleracion inicial
MODBUS Posicionamiento de movfiento

M8409 Se produjo un tiempo de espera D8359 Y01 Valor inicial del tiempo de desaceleracién

Banderas de configuracion de pardmetros de comunicacién MODBUS, PLC

M841 1 D8360 Y02 es el registro de valor actual, siendo D8360 el bit menos significativo.

Permanecerd conectado después del encendido.

D8361 esta en un nivel alto

M8422 Se produjo un error de comunicaciéon MODBUS D8361
M8423 Pestillo de error de comunicacién MODBUS D8362 Y02 Velocidad base inicial
M8464 Monitoreo del pulsoy [La funcién especificada del elemento suave de sefial clara YO esta activa D8363
Velocidad méxima Y02
M8465 posicién La funcién especificada del elemento suave de sefial clara Y1 esté activa D8364
M8466 La funcién especificada del elemento suave de sefial clara Y2 est activa D8368 Y02 Valor del tiempo de aceleracion inicial
M8467 La funcion especificada del elemento suave de sefial clara Y3 esta activa D8369 Y02 Valor inicial del tiempo de desaceleracién
D8370 Y03 es el registro de valor actual y D8370 es el bit de orden bajo.
D8371 D8371 esta en un nivel alto
D8372 Y03 Valor de velocidad base inicial

D8373

Y03 Velocidad méaxima

D8374
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D8378 Y03 Valor del tiempo de aceleracion inicial

D8379 Y03 Valor inicial del tiempo de desaceleracion

D8464 Registro designado del dispositivo suave de sefial clara YO
Posicionamiento de movjmiento

D8465 Registro designado del dispositivo suave de sefial clara Y1

D8466 Registro designado del dispositivo blando de sefial clara Y2

D8467 Registro designado del dispositivo blando de sefal clara Y3

D8400 Formato de comunicacion de la estacién principal

D8402 Codigos de error de comunicacion de la estacién principal

D8403 Informacién detallada sobre el error del sitio principal

D8408 Nimero actual de reintentos sito principal)

D8409 Se agot6 el tiempo de respuesta del esclavo (sitio principal)

D8410 Retraso de reproduccion (sitio principal)

D8411 Latencia entre solicitudes (latencia entre cuadros) (sitio principal)
MODBUS

D8412 Ntmero de reintentos (sitio principal)

D8414 Ntmero de estacién de esta estacion (0-247) (Estacion principal)

D8420 Formato de comunicacion esclava

D8422 Cdigo de error de comunicacion del esclavo

D8423 Informacién detallada sobre el error en el sitio esclavo

D8431 Latencia entre solicitudes (latencia entre cuadros)

D8434 Numero de estacion de esta estacion (1-247) (subestacién)

D8438 Codigo de error de comunicacion en serie (estacion esclava)

V. Instrucciones para el uso de sefiales analégicas

5.1 Entrada analégica

A excepcién del ZM7R-20MR-0AC, que no admite entrada analégica, todos los demas modelos de PLC de la serie ZM7 admiten entrada analdgica, incluyendo 5 canales basicos y 8 canales
de entrada analégica opcionales. La entrada analégica predeterminada es "0~10 V", y la entrada de 0~20 mA requiere personalizacion.
Terminales de entrada analégica

Los terminales de entrada analgica se describen en la siguiente tabla:

Descripci6n del terminal de entrada analégica
Namero de sg¢ridlombre del terminal Descripcion de la funcion Observacién

1 COM4/GND Tierra comun de entrada analGgica

2 INO Canal 1: Entrada de voltaje analdgico béasicode0a 10 vV

3 E N 1 Canal 2: Entrada de voltaje analdgico bésicode 0 a 10 V

4 IN2 Canal 3: Entrada de voltaje analdgico béasicode 0 a 10 V

El rango de entrada de corriente analégica de 0~20 mA debe personalizarse.

5 IN3 Canal 4: Entrada de voltaje analdgico bésicode 0a 10V

6 IN4 Canal 5: Entrada de voltaje analdgico bésicode 0 a 10 V

7 IN5~13 Canales 6-13, 0-10 VOpcionalEntrada de voltaje analdgica
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Parametros de conversién

Descripci6n de datos de entrada analégica
Nimero de serie Caracteristicas de los parametros Descripcion detallada Observacion
1 Rango de entrada analégica 0"1 0 \' 0-20 mA requiere personalizacion
2 Valor AD correspondiente 0~4000 La entrada analégica al PLC se convierte en datos decimales.
3 Registro correspondiente del canal INO D8030
4 Registro correspondiente del canal INT D8031
5 Registro correspondiente del canal IN2 D8032
6 Registro correspondiente del canal IN3 D8033
7 Registro correspondiente del canal IN4 D8034
8 Registro correspondiente del canal IN5-12 D8266"’8273 Para calcular los resultados se utilizaron las reglas de mapeo del Capitulo 2 del "Manual de usuario del panel opcional de la serie EX".

Diagrama de cableado del sensor (tomando INO e IN1 como ejemplos)

femigs

GND,
I

Vin =
N | QI IN1

no | H
COM4/ @ u_ com4/

GND GND

Notala linea punteada en el diagrama indica que el otro canal de entrada analdgico tiene el mismo método de conexidn, pero un sensor solo puede seleccionar un canal para ingresar una sefial analégica.
Caso de programacién de entrada analégica

Véase el Apéndice C-1, Caso 1-4.

5.2 Salida analdgica

La unidad PLC de la maquina todo en uno de la serie ZM7 admite una salida analégica de 0 a 10 V (la salida de 0 a 20 mA requiere personalizacién). Los

modelos ZM7x-Mx admiten 2 canales y el ZM7R-20MR-0AC, 10.

- Termi de salida légica

Los terminales de salida analégica de ZM7x-32Mx se describen en la siguiente tabla:

Instrucciones del bloque de ter les de salida 16gi
Nimero de sefie  Nombre del terminal Descripcion de la funcién Observacion
1 COMS/GND Tierra comun de salida analégica
2 DAO Canal 1: Salida de voltaje analégico basico de 0 a 10V
3 DA1 Canal 2: Salida de voltaje analégico basicode 0a 10V La salida de corriente analégica de 0~20 mA requiere personalizacién.
4 DA2~5 Canales 3-6: Salida de voltaje analégico basico de 0-10 V
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Los terminales de salida analégica del ZM7R-20MR se describen en la siguiente tabla:

Instrucciones del bloque de terminales de salida 16gi
Namero de seie  Nombre del terminal Descripcién de la funcién Observacién
1 COM 2, CcOoOM3 Las salidas analégicas comparten una tierra comuin (las dos estén conectadas).
2 DAO ~ DA9 Canales 1-10: Salida de voltaje analégico de 0-10 V La salida de corriente analégica de 0~20 mA requiere personalizacién.
- Parametros de conversién
Descripcion de los datos de salida analégica
Namero de sefrie Caracteristicas de los parametros Descripcién detallada Observacién
1 Rango de salida analégica 0~10V La salida de corriente analégica de 0~20 mA requiere personalizacion.
2 |Rengo numérico correspondiente 0~4000 Decimal
3 Registro del canal de salida analdgica 1 (DAQ) D8080
ZM7x-32Mx-520xxx Solo estas dos rutas estan disponibles.

4 |Registro del segundo canal de salida analégica (DA1) D8081
5 D8082 Modelo correspondiente ZM7R-20MR
6 Registro del tercer canal de salida analégica (DA2) D8287 Modelo correspondiente ZM7A/R-32Mx-56xxx
7 D8289 Modelo correspondiente ZM7T/W-32Mx-56xx
8 D8083 Modelo correspondiente ZM7R-20MR
9  [Registro del 4.° canal de salida analdgica (DA3) D8288 Modelo correspondiente ZM7A/R-32Mx-56xxx
10 D8290 Modelo correspondiente ZM7T/W-32Mx-56xx
11 D8084 Modelo correspondiente ZM7R-20MR
12 |Registro del quinto canal de salida analégica (DA4) D8289 Modelo correspondiente ZM7A/R-32Mx-56xxx
13 D8291 Modelo correspondiente ZM7T/W-32Mx-56xx
14 D8085 Modelo correspondiente ZM7R-20MR
15  |Registro del sexto canal de salida analgica (DAS) D8290 Modelo correspondiente ZM7A/R-32Mx-56xxx
16 D8292 Modelo correspondiente ZM7T/W-32Mx-56xx
17  |Registro del séptimo canal de salida analégica (DA6) D8086
18  [Registro del octavo canal de salida analégica (DA7) D8087

Modelo correspondiente ZM7R-20MR
19  |Registro del noveno canal de salida analégica (DAS) D8088
20  [Registro del décimo canal de salida analégica (DA9) D8089

Notalas direcciones de registro correspondientes para ZM7A/R-32Mx-56xxx y ZM7T/W-32Mx-56xx se calculan de acuerdo con las reglas de mapeo del Capitulo 2 del "Manual de usuario de la placa opcional de la serie EX".

Caso de programacién de salida analégica

Véase el Apéndice C-2.
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5.3 Otras caracteristicas opcionales

La unidad PLC de la maquina todo en uno de la serie ZM7 admite la adicién de placas opcionales como PT100, termopar, temperatura NTC10K o adquisicién de pesaje, que estan preinstaladas en la maquina todo en uno antes de
salir de fabrica y no requieren que los usuarios las instalen ellos mismos.

Generalmente, solo se admiten dos placas opcionales, pero la ZM7R-20MR es especial e incluye tres. La siguiente explicacion se centra Unicamente en el PT100 de la ZM7R-20MR.

Para obtener detalles sobre otras placas opcionales y asignacion de direcciones, consulte el "Manual de usuario de la placa opcional de la serie EX".

- Terminal de entrada PT100 del ZM7R-20MR

Instrucciones del bloque de terminales de entrada PT100

Namero de sqgrie  Nombre del terminal Descripcion de la funcion Observacion

1 TO+ Terminal positivo del canal de entrada RTD 1

2 TO- Terminal negativo del canal de entrada RTD 1

3 T1+ Terminal positivo del segundo canal de entrada RTD

4 T1 - Terminal negativo del sequndo canal de entrada RTD

Unidad Opcional 0

5 T2+ Terminal positivo del tercer canal de entrada RTD

6 T2' El terminal negativo del tercer canal de entrada RTD

7 T3+ Terminal positivo del 4° canal de entrada RTD

8 T3' El terminal negativo del cuarto canal de entrada RTD

9 T4+ Terminal positivo del quinto canal de entrada RTD
1 0 T4' Terminal negativo del canal de entrada RTD 5

1 1 T5+ Terminal positivo del canal de entrada RTD 6

-
N
—
o

Terminal negativo del canal de entrada RTD 6

Unidad Opcional 1

N
w
_|
[e)}
i

Terminal positivo del séptimo canal de entrada RTD

IS
_‘
¢

Terminal negativo del canal de entrada RTD 7

—_
(9]
_‘
~N
+

Terminal positivo del octavo canal de entrada RTD

N
[e)}
_|
N

Terminal negativo del canal de entrada RTD 8

N
~N
_‘
[0}
+

Terminal positivo del noveno canal de entrada RTD

-
(o]
—
@

El terminal negativo del noveno canal de entrada RTD

—
Ne}
_|
O
pr

Terminal positivo del décimo canal de entrada RTD

20 T9- Terminal negativo del canal de entrada RTD 10
Unidad Opcional 2
veintiuno T1 O+ Terminal positivo del canal de entrada RTD 11
Veintidés T1 O' Terminal negativo del canal de entrada RTD 11
veintitrés T1 1 + Terminal positivo del canal de entrada RTD 12
veinticuatro T1 1 - Terminal negativo del canal de entrada RTD 12

No.veinticuatroPéagina

Manual del usuario de la PC todo en uno serie ZM7




AMSAMOTION®
L] TR A

- Registro de estado ZM7R-20MR

datos
Funcién de estado Unidad opcional UX+idireccién de estado ilustrar
(decimal)
Tipos extendidos D(8257+X*3) 8 El valor 8 indica que el tipo es PT100 con temperatura extendida.

Estado de la comunicacion D(8258+x*3)

0-3

Oindica que la inicializacion entre el hosty la extension no esté completa.

1 indica que la inicializacion entre el host y la extension est completa y se ha establecido la comunicacién normal.

2indica un error en la comunicacién entre el host y la extension.

3indica un tiempo de espera en la comunicacion entre el host y la extension.

Version del software D(8259+x*3)

namero de 3 digitos El digito mas alto indica la version principal y los dos restantes, la version secundaria. Por ejemplo, "100" indica la versién V1.00.

* 1. Segun las notas de la tabla de la seccién anterior "Terminales de entrada PT100", x es 0 para los canales T0-T3, x es 1 para los canales T4-T7 y x es 2 para los canales T8-T11.

- Registro de datos ZM7R-20MR

Direccién de registro Registrar rango de datos
Tipos de datos ilustrar
(Suponga las variables x e y)1 (dECImaI)
Valor de temperatura D(8266+y+X*8) - 500"‘3000 Los datos del registro sonDiez veces el valor de temperatura realUnidad de temperatura: °C
valor de resistencia D(8270+y+X*8) 8031~21205 Los datos del registro son100 veces el valor de resistencia realUnidad de resistencia: Q

* 1.y representa el nimero de canal. Por ejemplo, si se usa el canal T0, el nimero de canal es 0, entonces y es 0. x representa la unidad seleccionada a la que pertenece el canal. x es 0 para los canales T0-T3, 1 para los canales

T4-T7 y 2 para los canales T8-T11.

- Diagrama de cableado

FRZERTDIERE

—ZERTDIERE

Tx+ | Tx-

PLCETPT100%I A

Tx+ | Tx-

PLCETPT 1004

Tx+ | Tx-

PLC&2TPT100%5
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VI. Manual del usuario de la pantalla tactil

6.1 Software de configuracion HMIStudio

Las maquinas todo en uno de la serie ZM7 utilizan HMIStudio V5.1 o posterior como software de configuracién para la unidad de pantalla tactil, que se puede descargar del sitio web oficial de Aimoxun.

Configuracién de la computadora

proyecto Configuracién minima

Equivalente a una CPU Intel Pentium 3-800MHz

Configuracién recomendada

Equivalente a una CPU Pentium 800 o de nivel superior de Intel

Al utilizar el sistema operativo Windows 9x, la memoria del sistema debe ser de al menos 128 MB; al ,

utilizar el sistema operativo Windows NT, la memoria del sistema debe ser de al menos 256 MB.

Al utilizar el sistema operativo Windows 2000 o XP, la memoria del sistema debe

ser de al menos 256 MB.

Al utilizar el sistema operativo Windows 9x, la memoria del sistema debe ser de al menos 256 MB; al ,

utilizar el sistema operativo Windows NT, la memoria del sistema debe ser de al menos 512 MB.

Al utilizar el sistema operativo Windows 2000 o XP, la memoria del sistema debe ser de al

menos 512 MB.

[Compatible con sistemas Windows, contiene al menos 1 MB de memoria de video y puede funcionar

con una resolucién de 1024*768 en modo de 256 colores.

Compatible con sistemas Windows, requiere al menos 1 MB de memoria de video y puede

funcionar con una resolucién de 1024*768 en modo de color 65535.

4 GB 0 mas

4 GB o mas

Microsoft Windows NT Server 4.0 o posterior;

Microsoft Windows NT Workstation 4.0 o posterior;

Microsoft Windows 98, Me, Win2000, XP, Win7, Win8, Win8.1, Wind10 o posterior.

Instalacién de software

La instalacién de HMIStudio es relativamente sencilla. Descomprima el paquete de instalacién descargado, haga doble clic en el programa ejecutable en la carpeta descomprimida y haga clic en "Siguiente" en la ventana del

asistente de instalacién para instalarlo. Los usuarios pueden elegir la ruta de instalacién deseada.

Modelo de proyecto

Al crear un programa de proyecto de pantalla para la unidad de pantalla tactil de una impresora multifuncién de la serie ZM7 utili; t

dio, los atributos corr deben seleccionarse correctamente como se muestra en la imagen a continuacion.

La serie es ZM, el tamafio es 7,0 pulgadas y el nimero de modelo es ZM7.

FFEE 2 )
IHEEM
ansaworion —— | s |
TR [D: TS tudioMS. 11Froject s
ATEF]: [ v AR AE -~
R st [7.0 inch =
PLC | HMI | SERVO | ¥FO | 10T I # 2 |ZM?I v|
T AN REASS -
Bl 7.0 inch
SHE 00460
[=H 768000 Colors 7 TFT LD
R FTEiE: 3em
TEEE=iEl: 126M (Hand Flash)
AR R DC24¥ (+/~15%)
coml: COML/COM2
USE: USE devi oz
HUE
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Si el modelo no se selecciond correctamente durante la creacién, puede volver a seleccionarlo en "Configuracion - Configuracién del sistema - Configuracién de parametros" en el lado izquierdo del software.

e
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== u i aa

- otro

Para obtener instrucciones detalladas sobre el uso del software de configuracién, consulte la opcién "Ayuda" en la barra de menu.

6.2 Descarga del programa de pantalla tactil

La unidad de pantalla tactil de la PC todo en uno de la serie ZM7 tiene un puerto USB 2.0 para descargar programas, al que se puede acceder a través de un cable USB tipo A macho a macho o una unidad flash USB/tarjeta SD.

A continuacién se presentarén estos dos métodos de descarga.

= Descargar mediante un cable USB tipo A

1) Descargar conexién del cable

Inserte un extremo del cable USB tipo A macho a macho en el puerto USB junto al logotipo HMI en la computadora todo en uno de la serie ZM7, y el otro extremo en el puerto USB de la computadora.

2) Cambio de modo USB

(D Como se muestra en la imagen a continuacién, mantenga presionada cualquier area tactil de la pantalla tactil mientras enciende la pantalla tactil.
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(@ Después de que aparezca la ventana de configuracion del sistema en la pantalla tactil, suelte el boton, seleccione Manual-USB como modo USB y luego haga clic en Aceptar para esperar a que se reinicie la pantalla tactil.

(3 Después de reiniciar la pantalla tactil, podra ver en el ini de di itivos de la c que la computadora ha reconocido el controlador de la pantalla tactil.

B BEW ZEW  EEH
e m B Em &8
v & PC-202202070906

» Jungo Connectivity

- i libusb-win3z2 de\.rices|
i Srnart Control Device

3) Descargar

(@ Abra el proyecto HMIStudio que desea descargar y haga clic en "Herramientas - Descargar proyecto" en la barra de menu.

EBJJ(H) iB=(R)
N EEEHA» & % o = -

ik
— o BB K s —
SSYEB M TE L grmm \PE
&BO ax __ % HE
BE / gERss
P [ e

XHEE REE MEV EEE Fne)
t L#s

@ En la ventana emergente de descarga, seleccione "Descarga USB" y haga clic en el botén de descarga. La descarga se completara cuando un mensaje indique que la descarga ha finalizado y la pantalla tactil se haya reiniciado.
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Descargar mediante unidad flash USB/tarjeta SD

1) Descargue el proyecto a una unidad flash USB/tarjeta SD
1 voluntadFormato FAT32, capacidad inferior a 32 GBInserte la unidad flash USB o el lector de tarjetas con una tarjeta SD en el puerto USB de la computadora.

(@ Abra el proyecto HMIStudio que desea descargar y haga clic en "Herramientas - Descargar proyecto” en la barra de mend.

THEO REE WEY BE© S 2B EE®
Pk ¢

e = v [ -
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w0 ax| __ 4 HE :
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s R

(®En la ventana de descarga emergente, seleccione descargar a la unidad USB, elija el directorio raiz de la unidad USB/tarjeta SD y luego haga clic en descargar.
T 7 x

O uEET#

BERUA/SD-RTERBINEIATF, LAMRER
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4 Una vez que aparezca la ventana de descarga exitosa del archivo, puede quitar la unidad flash USB/tarjeta SD de la computadora.
TERTD b

@ T4 TR

<Nota> La carpeta de compilacién en el directorio raiz de la unidad USB/tarjeta SD contiene los archivos de proyecto descargados, como se muestra en la imagen a continuacién.

& D > kB > UEF) >

T HEF -

compile

2) Conexi6n de una unidad flash USB/tarjeta SD a la pantalla tactil

VoluntadFormato FAT32, capacidad inferior a 32 GBInserte una unidad flash USB o una tarjeta SD en el puerto USB junto al logotipo HMI en la maquina todo en uno de la serie ZM7.

3) Cambio de modo USB

(D Como se muestra en la imagen a continuacién, mantenga presionada cualquier area tactil de la pantalla tactil mientras enciende la pantalla tactil.

(@ Después de que aparezca la ventana de configuracion del sistema en la pantalla tactil, suelte el boton, seleccione el modo USB Automatico o Manual y luego haga clic en Aceptar para esperar a que se reinicie la pantalla tactil.
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4) Descargar a pantalla tactil

Tras completar el paso anterior, el sistema de pantalla tactil reconoceré la unidad USB/tarjeta SD y mostrara la ventana que se muestra a continuacion. Haga clic en el boton de configuracion de actualizacion y la pantalla tactil descargara el proyecto desde la

unidad USB y se actualizara. No desconecte la alimentacion durante el proceso de actualizacion. La actualizacion se completara después de que la pantalla tactil se reinicie y pueda retirar la unidad USB.

VII. Guia de comunicacién

7.1 Recursos de comunicacién

Los recursos de comunicacion de las maquinas todo en uno de la serie ZM7x-32Mx se muestran en la Tabla 7.1.1:

Puerto de comunicaciénTipo de comunicacién ilustrar

CO M 1 puerto serie En el software de configuracion, COM1 es el puerto de comunicacion entre la unidad de pantalla tactil incorporada de la méaquina todo en uno y la unidad PLC.

485_0 RS485 Puerto de programacion de la unidad PLC

485_1 RS485 £l PLC cuenta con tres puertos de protocolo de comunicacién, pero solo se puede seleccionar el puerto de programacién. Esta disponible: MODBUS RTU maestro o esclavo.

HORMIGA 4G/WiFi/LoRa  |solo se admiten productos con "G/W/L" al final (véase la seccién 1.2). Se admite la carga y descarga remota de programas de monitorizacién del PLC mediante 4G/WiFi.

Tabla 7.1.1 Recursos de comunicacién de la maquina todo en uno ZM7x-32Mx

Los recursos de comunicacién de la maquina todo en uno ZM7R-20MR se muestran en la Tabla 7.1.2:

Puerto de comunicaciénTipo de comunicacién ilustrar

CO M 1 puerto serie En el software de configuracion, COM1 es el puerto de comunicacion entre la unidad de pantalla tactil incorporada de la méaquina todo en uno y la unidad PLC.

485_0 RS485 Puerto de programacion de la unidad PLC

Tabla 7.1.2 Recursos de comunicacion de la maquina todo en uno ZM7R-20MR
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7.2 Comunicacion interna

La unidad de pantalla tactil solo puede comunicarse con la unidad PLC de la misma maquina. La conexién del puerto serie entre ambas esta integrada en la maquina todo en uno, por lo que el usuario no necesita conectar un cable de comunicaciéon

adicional. Esta comunicacién se denomina comunicacién interna de la maquina todo en uno de la serie ZM7.

La configuracién de comunicacién interna debe completarse en el software de configuracién HMIStudio de la unidad de pantalla tactil, pero el software de configuracién ya lo ha configurado de manera predeterminada después de que el usuario crea un nuevo proyecto.

Configure los pardmetros COM1 y el protocolo Mitsubishi_Fx3U en “Configuracién - Configuracién de conexién” del software como se muestra en la Figura 7.2.
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Figura 7.2 Configuracién de conexién para la comunicacién interna en HMIStudio
7.3 Programacién de la comunicacién del puerto

La unidad PLC de la serie ZM7 tiene un maximo de dos interfaces RS485, denominadas 485_0 y 485_1.Entre ellos, el ZM7R-20MR tiene solo 485_0 bocas.Ambas interfaces 485 admiten comunicacién
programable (la interfaz 485_1 requiere una configuracién de programa para cambiar al modo de puerto programable; consulte la seccién 7.3.2 para obtener instrucciones de cambio).

7.3.1 Instrucciones de programacién

Para programar la unidad PLC, puede optar por conectar un cable de terminal USB a RS485 (como nuestro producto USB-232/485) al puerto local 485_0 para programar.
Pasos de comunicacién de programacién
Pasos de programacion:
|2 1:.Con | le de programaciéon
Conecte el puerto USB del cable de programacion a la computadora. Conecte el pin A0+ de la interfaz 485_0 de la computadora al pin A+ del cable de programacion y los pines BO- a los pines B-. Alternativamente, conecte la interfaz 485_1...

Conecte las lineas de comunicacién A1+ y A+ de la interfaz (asegUrese de que esté conmutada al puerto de programacién, consulte la seccién 7.3.2), y conecte B1-y B-. Paso 2: Verifigue el nimero de

puerto del cable de programacién en el Administrador de dispositivos de la computadora;

Como se muestra en la imagen a continuacién, el numero de puerto del cable de programacién utilizado en esta demostracion es COMS (los usuarios deben consultar su propio nimero de puerto real).

No.32Pagina

Manual del usuario de la PC todo en uno serie ZM7



AMSAMOTION®
Y E R

& BEEEs
MR SRR E&V) B8H)
e m|EIHRI® RS
4 & ATD03919
. IDE ATA/ATAPI 52#iER
&F Jungo
¥ SIMATIC NET
= WSD FTERGHRR

n

§ EEEToEEE
o BEeEw L
4 Y FEEEE
&¥ 802.11n USB Wireless LAN Card
& Intel(R) Ethernet Connection (2) 1219-V

Si no se muestra el nimero de puerto, verifique si esté instalado el controlador correspondiente.
Paso 3: Encienda la mdguina todo en uno
Una vez que la luz R/S permanece encendida, la maquina todo en uno esta encendida.

4: Programacion de la configuracion de comunicacion del softwarc

Después de crear un nuevo proyecto FX3U, abra la configuracion de transmision o la configuracion del destino de conexién, seleccione el nimero de puerto USB como el niimero de puerto del cable de programacion identificado en el paso dos y haga clic en

"Probar comunicacién". Tras la comunicacién correcta, asegdrese de hacer clic en "Aceptar” antes de salir.
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Comunicacién con dispositivos serie RS485

Los parametros de comunicacién predeterminados para el puerto de programacién son 9600, 7, EVEN, 1 (velocidad de transmisién adaptable). Cualquier pantalla tctil, ordenador host o software de configuracién compatible con el protocolo del puerto de

programacion FX3U puede conectarse a la interfaz 485_0 del PLC para comunicarse.

7.3.2, 485_1 Funcién del puerto de programacién de conmutacién de interfaz

Cuando estos modelos ZM7x-32Mx se envian con la interfaz 485_1 configurada en modo de puerto de programacién PLC FX3U de manera predeterminada (correspondiente a un valor de registro D8200 de 0),

la funcién de comunicacién 485_1 se utilizara como una funcién de comunicacién MODBUS.  Los usuarios deben descargar el programa que se muestra en la imagen a continuacion a través dedagiesaseinicie y ejecute el PLC

Una vez configurada la unidad, el controlador M8411 establece el valor del registro D8200 en 0y la interfaz 485_1 puede entonces usar la funcién del puerto de programacion.

M8411

|
g |

[ MOV KO D8200
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7.4 Comunicacion MODBUS RTU

Las unidades PLC de la serie ZM7x-32Mx con interfaz 485_1 pueden conmutar las funciones del puerto de programacién, asi como establecer comunicacién MODBUS RTU maestro y comunicacién MODBUS

RTU esclavo. La funcién del puerto de programacién se describié en el capitulo anterior. Para obtener informacién sobre la configuracién y el uso especificos de MODBUS RTU, consulte los capitulos siguientes.
7.4.1 Comunicacién del PLC como estacién maestra MODBUS RTU

La interfaz 485_1 admite la comunicacién maestra MODBUS RTU, pero esta funcién viene deshabilitada de fabrica. Debe habilitarse configurando el valor de D8200 en K1
mediante las instrucciones del controlador M8411.

La implementacién de la funcién de comunicacién de la estacion maestra MODBUS RTU en una unidad PLC generalmente implica dos pasos:

1) Configure los parémetros relevantes del PLC de la estacién maestra a través del programa de configuracién (se requiere la configuracion del controlador M8411, como la configuracién de la funcién RS485).
(Para el registro D8200 con un valor de 1, configure el formato de comunicacién D8400, etc.), consulte los parametros de comunicacién de la estacién maestra y el contenido del programa PLC de la estacién maestra.

2) Utilice las instrucciones ADPRW con diferentes c6digos de funcién para leer y escribir datos en la estacién esclava. Consulte la descripcién general de las instrucciones ADPRW y los cédigos de funcién de la estacién maestra para obtener mas informacion.

Contenido de rutina de uso de cédigo.

Parametros de comunicacién en serie del RTU Master

(485_1) Sitio principal de MODBUS RTUFormato de comunicacién funcional

Descripcion del estado del bit Lectura y escritura
Posicion significado
0 (APAGADO) 1 (ENCENDIDO)
b 0 Longitud de los datos No compatible 8 bits
00: Sin verificacion (Ninguna)
b2b1 Método de verificacién 01: Paridad impar (antigua)
11: Paridad uniforme
b3 Bit de parada 1 persona 2 personas

registro

0101:1200 1001:19200

D8400 R/W
0110:2400 1010:38400

b7b6b5b4 velocidad en baudios

0111:4800 1011:57600

1000:9600 1100:115200

b8 Protocolo de comunicacién No compatible Protocolo MODBUS

b9 Modo de comunicacién Modo RTU No compatible

b15~b10 No utilizar 0000000

Por ejemplo: cuando D8400 = 0x0181, la longitud de los datos es 8, no hay paridad, 1 bit de parada, la velocidad en baudios es 9600 y el protocolo MODBUS est4 en modo RTU.

Registros de configuracién relacionados con la funcién maestra de RTU

reg istro Nombre de la funcién Descripcién de la funcién
M8411 Banderas de configuracion de parametros de comunicacion MODBUS La configuracion de los pardmetros MODBUS requiere el uso del controlador M8411; el PLC permanecera conectado después del encendido.
D8200 | Conmutacién de la funcién del puerto de comunicacién Cuando D8200=K1, la funcién de comunicacién de la interfaz 485_1 cambia a PLC como maestro MODBUS RTU.

El formato de comunicacién en serie para configurar el PLC como un maestro MODBUS RTU; consulte el formato de comunicacién maestro MODBUS RTU
D8400 Formato de comunicacion de la estacién maestra MODBUS RTU

mas arriba para obtener mas detalles.
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D8409 Se acabo el tiempo Tiempo de espera de respuesta de la estacion esclava (en milisegundos). Las respuestas que superan este tiempo se consideran tiempos de espera.
D8411 Retraso entre solicitudes El retraso entre el envio de una solicitud por parte del sitio principal y la siguiente solicitud (en milisegundos).

D8412 Namero de reintentos de solicitud La cantidad de veces que la estacién maestra reenvia la solicitud de comunicacién cuando se produce un tiempo de espera en la estacion esclava.

D8414 Cuando el PLC es la estacion maestra de MODBUS RTU, el nimero de estacion es... €l valor predeterminado es 0.

M8402 Bandera de error de comunicacion [Cuando el PLC encuentra un error de comunicacién como maestro MODBUS RTU, el M8402 se establece en ON.

D8402 Contenido del cédigo de error de comunicacién Almacena codigos de error cuando falla la comunicacién con la estacién principal. Consulte el Apéndice B para obtener explicaciones sobre los cédigos de error.

- Programa de configuracién del PLC maestro RTU
=<4g5_1Y)A 0O >
Ma411
| {mov K1 D8200 |
*<485_1F 3B OIS H96008 1none >
[MOV  H181  D8400 |}
* <HBRTA [Elms >
[MOv  K2000 DB8409 |}
* <MiliE# L R ms 21IA0 >
{MOV KO Da411 1
* <EE R E A >
{MOV K3 Ds412 J
“<PLCIEF uhihi 5. Bitho 5
{MOV Ko Da414  J
A continuacién se muestra una descripcion de los componentes suaves en la rutina del programa de configuracion del PLC de la estacién principal que se muestra en el diagrama anterior:
DIRECCION Nombre de la funcién ilustrar
M841 1 Banderas que establecen los parametros de comunicacion MODBUS La configuracién de los pardmetros MODBUS requiere el uso del controlador M8411; el PLC permanecera conectado después del encendido.
D8200 Configuracién de la interfaz 485_1 de este PLC El valor de configuracién de rutina es K1, lo que indica que la interfaz 485_1 estd configurada para usarse como una estacién maestra MODBUS.
El programa de ejemplo establece el valor en H181, que indica 8 bits de datos, sin paridad, 1 bit de parada, velocidad de transmision de 9600
D8400 Formato de comunicacién cuando el PLC actda como estacion maestra MODBUS RTU baudios y modo RTU con protocolo MODBUS. Para mas informacion sobre el formato, consulte la tabla de formatos de comunicacion de la
estacion principal.
D8409 Tiempo de espera de respuesta del esclavo (ms) El valor de configuracion de rutina k2000 indica un tiempo de espera de 2 segundos.
D841 1 Retardo de solicitud de datos de trama (ms) Sien el ejemplo se establece KO, significa que se utiliza el intervalo de retardo predeterminado del sistema.
D8412 Namero de reintentos de solicitud El programa de ejemplo establece el valor K3, lo que indica que la conexién de comunicacién se volveré a intentar 3 veces después de un tiempo de espera.
D8414 PLC como estacion principal de MODBUS RTU Elvalor predeterminado es .
= Aviso
- €I PLC debe ejecutar el c6digo de ini ion anterior al para habilitar la icacion con la estacion maestra. Por lo tanto, el programa de configuracion inicial del PLC de la estacion maestra debe conservarse durante la
- comunicacion al encenderse. Si se modifican los parémetros del programa de configuracion de la estacion maestra durante el encendido del PLC, solo surtiran efecto tras un corte de energia y un reinicio.

Resumen de instrucciones de ADPRW

001

— 1 [sET rao
rmo
T [ADPRW K1 S ] HO K3z D3
mMaozs

I [RST ro

L Mo o= Dio

[ Mo Da D11

La comunicacién MODBUS maestra del PLC se realiza mediante instrucciones ADPRW (instrucciones de ejecucién secuencial de 16 bits) para la lectura y escritura de datos. Durante la

ejecucion de las instrucciones, la estacion esclava S realiza acciones segun los parametros S2, S3 'y S4, basandose en el cédigo de funcién S1.
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-Sean los operandos de instruccion...
Tipos de operandos contenido Tipos de datos
S Desde el niimero de estacién (rango de nimeros de estacion 1-247) BIN 1 6
S1 Cédigos de funcién (admite los cédigos de funcién 01, 02, 03, 04, 05, 06, 15y 16) BIN16

S2 Parametros funcionales correspondientes a cédigos de funcin BIN16

S3 Parémetros funcionales correspondientes a cédigos de funcién BIN16

BIN16 bits

S4/D Parémetros funcionales correspondientes a cédigos de funcién

Parametros de la funcién de instruccién ADPRW

Los parametros funcionales necesarios para cada cédigo de funcién se muestran en la siguiente tabla.

S1 S2 S3 S4

Cédigo de funcién ModbusDireccién de i accesoAgujas Software de almacenamiento de datos inicial

01H

lectura de la bobina

Direccién MODBUS:

0000H~FFFEH

Numero de visitas: 1 a 2000

Leer el componente blando del

reccién de inicio)

Componente blando: D

02H

Lectura de cantidad discreta de entrada

Direccién MODBUS:

0000H~FFFEH

Numero de visitas: 1 a 2000

Leer el componente blando del

reccién de inicio)

Componente blando: D

03H

Lectura del registro de retencion

Direccién MODBUS:

OH~FFFEH

Numero de puntos de visita: 1-125

Leer el componente blando del objeto (direccién inicial)

Componente blando: D

04H

Lectura del registro de entrada

Direccién MODBUS:

0000H~FFFEH

Numero de puntos de visita: 1-125

Leer el componente blando del objeto/(direccién de inicio)

Componente blando: D

05H

Escritura de bobina simple

Direccién MODBUS:

0000H~FFFEH

0 (fijo)

Escribir en el objeto elemento suave / (direccién de inicio)

Componente blando: D

06H

Escritura de un solo registro

Direccién MODBUS:

0000H~FFFEH

0 (fijo)

Escribe en el elemento suave del objeto (direccion de inicio)

Componente blando: D

OFH: Escritura de bobinas por lotes

Direccién MODBUS:

0000H~FFFEH

NUmero de visitas: 1-1968

Escribe en el elemento suave del objeto (direccion de inicio)

Componente blando: D

10 horas

Escritura de registro por lotes

Direccién MODBUS:

0000H~FFFEH

Numero de puntos de visita: 1-123

Escribe en el elemento suave del objeto (direccion de inicio)

Componente blando: D

- Aviso

- En el c6digo de funcién S4, el elemento suave del objeto solo admite el registro de datos D. Al configurar otros elementos suaves, la luz indicadora de error del PLC se iluminaré para informar un error.

Ejemplos de uso del cédigo de funcién de la estacién maestra RTU

En el siguiente ejemplo se ha omitido la seccién "Programa de configuracién de la estacién maestra”. Antes de usar los c6digos de funcién de la estacion maestra, los usuarios deben consultar la seccién anterior, "Configuracion del PLC de la estacién maestra...".

"Corregir el procedimiento” para garantizar que el sitio principal esté configurado correctamente.

Las instrucciones de uso detalladas de ADPRW se centran principalmente en el ejemplo "Funcién 01"; las instrucciones no se repetiran en otros ejemplos.
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-Funcién de lectura de bobina 01

1=

q
27—t [sET MO 1
15 zhe

[ ADPRW K1 K HO K32 o3

FAT1SIThHEERSADPRWIS=>

Ma029
I [rsT
[sET
= <EEEHD SRR RS TERD =
[ mcnw Cee02 o100 H
ADFRW K3 K2 HO K32 DS i

FAT2SThHEEAYADPRWIS=>

[RST
- T k) =
<$EHR E NIRRT =
MBA!:I}Z
I [ mcnw CE202 o X
MODBELISSE
1) Descripcién de los operandos de la instruccion ADPRW que ejecuta la funcién 1 en el ejemplo:
operando Nombre del operando para la funcién 1 Ejemplo de descripcién de contenido
S El nGimero de estacién esclava al que esta estacion maestra PLC necesita acceder. En el ejemplo, K1 indica que el PLC est4 accediendo a los datos del dispositivo esclavo nimero 1.
S1 Los codigos de funcién utilizados por esta estacion maestra PLC para acceder a las estaciones esclavas En el programa de ejemplo, K1 indica que el PLC utiliza los codigos de funcién 01 para leer el estado de la bobina esclava.
52 La direccién de inicio MODBUS para que esta estacion maestra PLC acceda a la estacion esclava. En el ejemplo, OH indica que el PLC comienza a acceder a la estacién esclava desde la direccion MODBUS OH.
53 Namero de direcciones MODBUS a las que accede esta estacién maestra PLC a la estacién esclava En el ejemplo, K32 indica que el PLC lee el estado de 32 bobinas de la estacién esclava.
Después de que la estacion maestra del PLC accede a los datos de la direccion MODBUS de la En el ejemplo, D3 indica que el PLC accedera a los datos de estado de la bobina obtenidos de la direccion MODBUS de la estacion
estacion esclava, debe almacenar los datos en la direccién inicial del registro del PLC. esclava, y los datos se almacenaran a partir de la direccion del PLC D3.

2) Descripcion de otros pardmetros de componentes de software en el ejemplo:
M8029: Indicador de fin de ejecucién de instrucciéon. M8029 se activa cuando la instruccién ADPRW comienza y finaliza su ejecucion.
M8402: Indicador de error de comunicacién MODBUS. Cuando la comunicacién MODBUS falla debido a un error humano en la configuracién del programa o a dafios en
el dispositivo, M8402 se activa.
D8402: Cuando falla la comunicaciéon MODBUS, el D8402 del PLC proporcionara el cédigo de error correspondiente. Junto con la explicaciéon del cédigo de error en el Apéndice B, esto
ayudara a los usuarios a comprobar la causa del error de comunicacion.
3) El proceso de lectura del estado de la bobina de la estacién esclava por parte de la estacion maestra del PLC se explica utilizando la rutina de la funcién 01:
En el ejemplo, cada vez que X1 cambia de desactivado a activado, MO se activa. Una vez activado MO, se activa ADPRW.

Funcidn de ejecucion de instrucciones (funcién 01 en el ejemplo, la condicién de accionamiento MO debe estar activada durante la ejecucién). Cuando M8029 cambia de desactivado a activado, indica...

No.37Pagina

Manual del usuario de la PC todo en uno serie ZM7




AMSAMOTION®
L] TR A

Se ha ejecutado la instruccion ADPRW.

En el ejemplo, la accién especifica de la instruccién ADPRW, que ejecuta la funcién 01, consiste en que la estacién maestra del PLC accede al estado de 32 bobinas desde la direccién
MODBUS 0 del dispositivo esclavo 1y, a continuacién, introduce el estado de la bobina leido en la direccién del PLC desde D3. El orden de almacenamiento va del bit bajo al bit alto de la direccién
MODBUS accedida inicialmente, correspondiendo uno a uno con el bit bajo al bit alto de la direccién almacenada en el PLC desde el principio.

- Aviso
- Al utilizar la instruccién ADPRW, mantenga el contacto de la unidad (como MO) en el estado ON hasta que finalice la instruccién ADPRW (cuando M8029 esté ON).

Al ejecutar varias instrucciones ADPRW simultaneamente en un maestro MODBUS, solo se ejecuta una instruccion a la vez. Tras finalizar la instruccién actual, se ejecuta la siguiente instruccion ADPRW en el orden del programa.

- No desconecte el estado antes de que finalice una comunicacién ADPRW. Si se desconecta el estado durante la comunicacién, la instruccién ADPRW quedard detenida y no se transferird a otras instrucciones
ADPRW. Tenga en cuenta las siguientes precauciones al programar el control de secuencia:

En las condiciones de transicion de estado, agregue la condicién activada de M8029 (bandera de fin de ejecucion de instruccién) para el enclavamiento, a fin de garantizar que el estado no se transfiera durante la
comunicacion con otras estaciones. Por ejemplo, en el ejemplo anterior, la condicién de accionamiento MO para la funcién 01 se restablecera y la condicién de accionamiento M1 para la funcién 02 se activara solo cuando M8029
esté activado.

Si el estado de comunicacién se interrumpe durante la comunicacion, la comunicacién restante puede completarse después de que el estado se active de nuevo. Sin embargo, dependiendo de la duracién de la interrupcién, puede producirse un tiempo de
espera de comunicacion. Al usar la instruccién ADPRW en el flujo de programa, esta no puede usarse en los siguientes flujos de programa:

Entre instrucciones de salto condicional CJ-P, entre instrucciones de bucle FOR-NEXT, entre subrutinas P-SRET y entre subrutinas de interrupcién I-IRET;

Funcién de lectura de cantidad discreta de entrada 02

" BEh2S his

001
27— [SET MO
2E THEEIE
zh
MO
30 — | ADPRW K1 K2 HO K32 D3
25 Y

zh

PAT2SIHREAJADPRWIES

MB029

} [RST MO
IEE AT 2ETHHELE
EHITRE zh

" <FEER T uhiE R A 1D >

[MOV Dg402 D100 ]

I'V'|84-|02

I
MODBUSIE
iiﬂ.f.i‘éﬁ

Inxy

La rutina de ejemplo para la funcion 02 se muestra en la figura anterior. Para obtener instrucciones sobre su uso, consulte el apartado "Funcion de lectura de bobina 01"
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-Funcién de lectura del registro de retencion 03
* BEN3E A

x0m

27— [SET MO i
IS EIE
£l

Mo

30— lh ADPRW K1 K3 HO K64 D3 i
?»J;E-ZE'JHEEE
L

HiT3ISThEERNADPRWIES

Ma029

[RST MO 1
LT 32 ThREE
e zh

<R T AL >

MOV Ds402 D100 |

M84-IDE

|
MODBUSHA
iitljiﬁﬁ

)

La rutina de ejemplo para la funcién 03 se muestra en la figura anterior. Para obtener instrucciones sobre su uso, consulte el apartado "Funcién de lectura de bobina 01".

Funcién de lectura del registro de entrada 04

= B=h4 2 ThEs

>001
27 —t [SET MO |
4= HEZIE
zh
MO
30— | ADPRW K1 K4 Ho K16 O3 1
L}h%mﬁas
=,

FiT4=THEERYADPRWIS S

MB029
| [RST Mo H
e AT 4= ThHEIE
fER zh
* 7R Y F wh0E RS TR >
MB402
| [ mow D8402 D100 X
MODBUSE
iiﬂ.d:.t‘a*ﬁ:

La rutina de ejemplo para la funcién 04 se muestra en la figura anterior. Para obtener instrucciones sobre su uso, consulte el contenido de "Funcién de lectura de bobina 01".
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-Funcion de escritura de bobina 05

- EEISS e

32—t [sET MO

- EEEFEON b

[ monw K1 Do I
X0
40 [sET M T
SSTHEERE
=2

- (BT OFF =
[MOv KO Do 1

48 — A [ ADPRW K1 K5 HO KO Do

S AT SSTHEERIADPRWIS S

[RST
[RST
- <IpEEN IR EE RS =
MBA0Z
— | {MOov  De402 D100 1

La rutina de ejemplo para la funcién 05 se muestra en la figura anterior. Para obtener instrucciones sobre su uso, consulte el contenido de "Funcion de lectura de bobina 01",
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-Funcién de escritura de registro 06

X001
32—t [sET MO 1
SRR
=1
© <BEK24F R 3T TrEE =
[MOV K234 D X
HO
40—l [sET M1 1
b ]
=2
© B HKIE|{R{FZrFEE »
MOV KD DD ]
Mo M1
42 — | 1 ADPRW H1 HE HO KO %) !
65 il 0e 65 ThESE
=i =2 HiT76SThEEHJADPRWIES
[RST MO X
TSR
=1
[RST R b
s
=2
- <EEEIER AL =
MB402

L1} [MOV D840z D100 ]

MODBUS:SE

FEaE

La rutina de ejemplo para la funcién 06 se muestra en la figura anterior. Para obtener instrucciones sobre su uso, consulte el contenido de "Funcién de lectura de bobina 01",
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Funcién de escritura de bobina por lotes con nimero OFH
" E0FHES SR
)({Il[lﬂ
32 It

| wy | weopo

[seT MO |
OFHE T
Eckeag
[ MOV  HOASAS DO I
[MOv  HOESA4 D4 |
EAR
45 il [=ET M1 |
OFHE mi
FE2
[FMOV KD Do Kz |
[T M1
i —|? 1+ [anFRW H1 HOF HD K2z w)] |
OFHE BEIFHE T
mal Bl

HATOFHSTIREAIADPRWIES

La rutina de ejemplo para la funcién OF se muestra en la figura anterior. Para obtener instrucciones sobre su uso, consulte el apartado "Lectura de la funcién 01 desde la bobina".

1 i [RsT MO |
OFHE R OFHS T 4R 47 OFHE ZgE
Wz I EEE Bigst
[R=T M1 |
OFHZ s
HE2
* <GELE AR 5
Ma40z2
I [Mov De4oz D00 |
MODBUS:E
=+ ‘.E.-c-_’
i
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-Funcién de escritura de registro por lotes 10H

Tilk

Z10HS 08

001

32 —if [sET MO ]
10HF 2
T IR AR IREE S K100 5
[FMOV K100 DO K3 ]
X001

42 [sET M1 ]
10HS aE

BEET
TS R ITSEEKD 5
[FMOV KO Do K3 ]

1] M1

52 | H { ADPRW H1 H10  HO K3 DO ]

HAT10HSIHEERNADPRWIES

[RsT MO 1
10HS mhes
BEET

[RsT M1 1
10HS s
BEE

* HEE EIhEALEE R *
Ma402
— | [MOV D84z Di0D ]
MODBUSE
wE#E

La rutina de ejemplo para la funcién 10 se muestra en la figura anterior. Para obtener instrucciones sobre su uso, consulte el contenido "Funcién de lectura de bobina 01°.
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7.4.2 PLC como esclavo de comunicacion MODBUS RTU

La interfaz 485_1 admite la comunicacién esclava MODBUS RTU, pero esta funcién viene deshabilitada de fabrica. Debe habilitarse configurando el valor de D8200 en K2

mediante las instrucciones del controlador M8411.

La implementacién de la funcién de comunicacién esclava MODBUS RTU en una unidad PLC generalmente implica dos pasos:

1) Configure los parametros de la estacion maestra mediante el programa de configuracién del PLC esclavo (se requiere la configuracién del controlador M8411, como configurar el registro de

configuracién de la funcién RS485 D8200 a 2, el formato de comunicacién D8420 y la estacién esclava con el nimero de estacion esclava D8434). Consulte los parametros de comunicacién del esclavo y el contenido

del programa del PLC esclavo.

2) Acceda al componente suave del PLC correspondiente segun los cédigos de funcién y las relaciones de mapeo de componentes suaves compatibles con la estacion esclava RTU.

Parametros de comunicacién serial del esclavo RTU

(485_1) Estacion esclava MODBUS RTUFormato de comunicacién funcional

Descripcion del estado del bit Lectura y escritura
Posicion significado
0 (APAGADO) 1 (ENCENDIDO)
b 0 Longitud de los datos No compatible 8 bits
00: Sin verificacion (Ninguna)
b2b1 Método de verificacién 01: Paridad impar (antigua)
11: Paridad uniforme
b3 Bit de parada 1 persona 2 personas

registro

0101:1200 1001:19200

D8420 R/W
0110:2400 1010:38400

b7b6b5b4 velocidad en baudios

0111:4800 1011:57600

1000:9600 1100:115200

b8 Protocolo de comunicacién No compatible Protocolo MODBUS
b9 Modo de comunicacién Modo RTU No compatible
b15~b10 No utilizar 0000000

Por ejemplo: cuando D8420 = 0x0181, la longitud de los datos es 8, no hay paridad, 1 bit de parada, la velocidad en baudios es 9600 y el protocolo MODBUS est4 en modo RTU.
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Registro de configuracién de la funcién esclava de RTU

reg istro Nombre de la funcién Descripcién de la funcién

c 6n de para de i6n MODBUS
M841 1 La configuracién de los parémetros MODBUS requiere el uso del controlador M8411; el PLC permaneceré conectado después del encendido.

Posicién de la bandera

D8200 Conmutacion de fa funcion del puerto de comunicacien | Cuando D8200=K2, la funcién de comunicacién 485_1 cambia a PLC como esclavo MODBUS RTU.

Comunicacion esclava MODBUS RTU  |configure el formato de comunicacién en serie cuando el PLC se utiliza como esclavo MODBUS RTU; consulte el formato de comunicacién esclavo MODBUS RTU mas arriba para

Formato obtener detalles.

D8434 Direccién cuando el PLC actia como estacién esclava Configure la direccién de la estacién (rango de nimero de estacion 1-247) cuando el PLC se utiliza como estacion esclava.

Programa de configuracién del PLC esclavo RTU

* <485 THHER M 6 O >
M8411

| MOV K2 D8200 |

* <435 1M B O EHI9600.8.1.none >

[MOV  H181 Dad20 |

*<PLCTREM ¥ I Bt 0 >

MOV K1 Da434 |

Al configurar el programa PLC esclavo, cambie el puerto 485_1 del PLC a un puerto de comunicacién esclavo MODBUS RTU y configure los parametros de comunicacion en serie.

El ndmero de estacién cuando el PLC se utiliza como esclavo de RTU y la explicacién del elemento de software de configuracién de parametros en la rutina del programa de configuracién del PLC esclavo que se muestra en la figura anterior son los siguientes:

DIRECCION Nombre de la funcién ilustrar
M 841 1 Banderas de configuracion de pardmetros de comunicacion MODBUS La configuracién de los parametros MODBUS requiere el uso del controlador M8411 y el PLC.Permanecerd conectado después del encendido.
D8200 R485 _1 Conmutacién de funciones de interfaz El valor de configuracién de rutina es K2, lo que indica que la interfaz 485_1 esta configurada para usarse como esclavo MODBUS RTU.

Cuando el PLC acttia como esclavo MODBUS RTU, se comunica a través del puerto serie. | En el ejemplo, el valor se establece en H181, lo que indica 8 bits de datos, sin paridad, 1 bit de parada, velocidad de transmisién de 9600 baudios y uso del protocolo

D8420

Formato del mensaje MODBUS en modo RTU. Para mas informacion sobre el formato, consulte la tabla de formatos de comunicacién del esclavo.
D8434 Direccion de la estacion esclava del PLC (1-247) El valor de configuracién de rutina es K1, lo que indica que la direccién de la estacién PLC es 1.
- Aviso
- EI PLC debe ser controlado por el M8411, y se deben escribir instrucciones via transmision de datos como MOV para cambiar los valores de i6n de los para delos suaves.Los cambios entraran en vigor después de un corte de energia y reinicio.Esta regulacién no

serd enfatizada nuevamente en las siguientes instrucciones; los usuarios deben tomar nota.

Tras encender el PLC y ejecutar el codigo de inicializacion anterior, se guardaran los parametros. Estos solo surtirén efecto tras un corte de energia y un reinicio. Para reducir el nimero de veces que se guardan y escriben parametros en la memoria flash al

encender, este c6digo de configuracion puede eliminarse tras su primera ejecucion. Posteriormente, puede reescribirse y afiadirse al programa cuando sea necesario modificar los parédmetros de comunicacion.
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- Cédigos de funcién admitidos por la estacién esclava RTU y relaciones de mapeo de componentes de software

Cuando el PLC actiia como esclavo MODBUS RTU, admite los cédigos de funcién 0x01, 0x02, 0x03, 0x04, 0x05, 0x06, 0xOF y 0x10.

Admite los componentes de software M, Y, Xy D, a los que puede acceder la estaciéon maestra RTU.

La correspondencia entre los cdigos de funcién y los componentes suaves del PLC es la siguiente:

cédigo de funcién

Nombre del cédigo de funcién

Prefijo de direccién Modbus

Componentes blandos operables

Puntos de acceso*1

01H Leer bobina 0x MI 1~1999
02H Leer cantidad discreta de entrada 1x M, Y, X 1~1999
03H Leer el registro de retencion 4x D 1~125
04H Leer el registro de entrada 3x D 1~124

05H

Escribe una sola bobina

Ox

MI

06H

Escribe un solo registro

4x

OFH

Escribe multiples bobinas

Ox

MI

1~1600

10 horas

Escribir multiples registros

4x

1~120

La correspondencia entre los elementos soft de bit del PLC y las direcciones MODBUS es la siguiente:

Direccion Modbus Direccion Modbus Codigos de funcion de soporte
cédigo de drea+2 Direccién del elemento bit
(decimal) (hexadecimal) (hexadecimal)
1 M0~M1535 0~1535 0~5FF
2 M1536~M7679 1536~7679 600~1DFF
01, 02, 05, OF

3 M8000~M8511 7680~8191 1E00~1FFF

4 YO0~Y377 8192~8447 2000~20FF

5 X0~X377 8448~8703 2100~21FF 02

La cor

ia entre los componentes suaves de la palabra PLC y las direcciones MODBUS es la siguiente:

cédigo de area-2

Direccién del componente de Word

Direccion Modbus

Direccion Modbus

Cédigos de funci6n de soporte

(decimal) (hexadecimal) (hexadecimal)
1 D0~D7999 0~7999 0~1F3F 03, 04, 06, 10
*3 *3
2 D8000~D8511 8000~8511 1F40~213F 03, 04, 06, 10

*1y*2: El nimero de puntos de acceso se refiere a la longitud de la direccién cuando la estacién maestra MODBUS RTU lee y escribe direcciones PLC. Ademas de acceder dentro del nimero permitido, es importante tener en cuenta que no se permite el acceso entre regiones de

direcciones.

* 3: Para proteger los parametros del PLC, solo se pueden escribir las direcciones de salida analégica D8080~D8081 y D8274~D8329 en el rango D8000~D8511.
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7.5 Comunicaciéon remota

7.5.1 Introduccién a las funciones remotas

Serie ZM7Unidad PLCAdmite la recopilacién de datos en la nube y la carga/descarga remota de programas mediante 4G o Wi-Fi (consulte la seccién 1.4 para conocer los modelos relevantes). La recopilacién

de datos en la nube implica que el usuario afiada varias variables de direccién PLC a través del host AIOT_WORKS, y los datos de estas direcciones PLC se informaran periédicamente.

El sistema sincroniza las actualizaciones con el servidor en la pantalla de configuracion de la nube creada por el usuario, lo que permite a los usuarios monitorear el sistema a través de un minip oun dor de ¢ a, o recibir notificaciones de
alarma de datos a través de notificaciones push de WeChat.

La funcién de carga/descarga remota permite que la unidad PLC se conecte al servidor AIOT_WORKS mediante 4G o Wi-Fi. El software de programacion del usuario se conecta al puerto serie virtual generado por el ordenador host
de AIOT_WORKS para la comunicacién de programacion. Simultdneamente, también se puede utilizar otro software de configuracién u ordenadores host compatibles con el protocolo de puerto de programacién FX3U.
La maquina también se puede configurar y monitorizar a través de este puerto serie virtual.
Comunicacién remota 4G

Como se muestra en la figura a continuacion, la méaquina todo en uno de la serie ZM7x-32Mx-xxxG esta equipada con una placa opcional EX-4G para permitir la comunicacion remota 4G.

(DEEAAIOT_WORKSAREHIE;
ORERIbEEENEOREER
(RIS EF XU N AT L
SAESEEER).

4GRS = HEXR

|

NI

E
dT
:
_}.|
2
:
i
4

o \HE = e e e
R8s

J.E’_Tﬂ‘flﬂ%&!itﬁf?

|
I
I
@ = [O
I
I
|

'l

o

INEFF i =iv2)]
(NNZ=EZ) (AIOT_WORKS)
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Comunicacién remota por WIFI

Como se muestra en la imagen a continuacion, laimpresora todo en uno de la serie ZM7x-32Mx-xxxW esta equipada con una placa EX-WIFI opcional para permitir la comunicacién WIFI remota.

Antes de habilitar la funcién de comunicacién, la placa opcional EX-WIFI requiere que los usuarios accedan a una pagina web para especificar el nombre y la contrasefia del punto de acceso a Internet disponible para conectarse correctamente a la red.

DEEAIOT WORKSEREEHIET;
QREEEEENEORE2EN
(FFET SR P XU RN ED i,
SRR,

HERERERE—AP
(USSR NAPLSEX-WIFISECAUIP)

APEET((F=4AP)
(NIEEEEHIAIP:192.168.1.13)

STARSE emre— e B e l
: EEIEAP ; = ‘
S — =] —22 K ERESEE AR

2 AGHZIT=RAP W
(PR ¥

e |

D= Fud =1

0, SESETS
ESEETT S(E

I

I

I
“i@ﬁﬁo_]

I

I

PLCEL

S —=

NER mivz;]8
(NY=EF)  (AIOT_WORKS)

7.5.2 Dispositivo de encuadernacién

Antes de usar la recopilacién de datos en la nube o las funciones de carga/descarga remota, debe vincular el ID de dispositivo de 16 digitos a su cuenta de usuario. Existen dos métodos de

vinculacién: uno mediante el software AIOT_WORKS en una computadora y el otro mediante el miniprograma de WeChat "Xiao Ai Cloud Manager". El propésito de ambos métodos es...

Son todos iguales, solo difieren las herramientas y métodos operativos. Los métodos para conectar dispositivos a 4G y Wi-Fi también son los mismos; usaremos la conexién Wi-Fi como ejemplo.

Obtener ID del dispositivo

@ Obtener el ID del dispositivo 4G

Para las maquinas todo en uno de la serie ZM7x-32Mx-xxxG que admiten comunicacién remota 4G, el ID del dispositivo est4 fijado en la ubicacién que se muestra en la imagen a continuacién.

X6 X7 X10 X11 X12 X13 X14 X15 X16 X17

ANT L4

12£51D: 2869080077972653

AMSAMOTION
By BB AL
MODEL:ZM7A-32MR-520G
Rated input power.7.5w
SN:20241012XXXXXX

MO A
6 97 1 XX XX

304XX
AMSAMOTION Automation Technology Co.,Ld.

00
0000
00000
00

CHINA

o000
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2 Obtenga el ID del dispositivo para el dispositivo WiFi.

Para la maquina todo en uno de la serie ZM7x-32Mx-xxxW compatible con la comunicacién remota por Wi-Fi, el ID del dispositivo, es decir, el punto de acceso generado por EX-WIFI, es el nimero de 16

digitos (F es hexadecimal) en "AMX-FFFFO00000001001", que se muestra en la figura siguiente. También se puede obtener rapidamente haciendo clic en el botén "Copiar" en la pagina web (consulte el contenido

sobre redes Wi-Fi en la seccién 7.5.3 para iniciar sesion en la pagina web).

78 AMSAMOTION-W4

Zg AMX-FFFF000000001001

Za AMX20215G
Za AMX2021
g DIRECT-24-Pantum M6500 Series

’r?a DuDu

Za MAXHUB-8584

- Enlace mediante AIOT_WORKS

1) Instalacién del software

Abra el navegador de su computadora y acceda al sitio web oficial de Amsamotion: www.amsamotion.com. Descargue el software desde el Centro de Descargas - IoT - PLC Cloud Gateway Series.

La instalacion del software es muy sencilla; sélo siga las instrucciones hasta que se complete la instalacién.

2) Inicio de sesién en la cuenta

Después de abrir AIOT_WORKS, primero ingrese el nombre de usuario y la contrasefia con los que se registré y luego inicie sesion.

AMSAMOTION™
XEB

Fiemeg?

IRRBER

- RFE | XEHBEA | JHER 138
Copyright @ 2024 All Rights Reserved - REIERH#HEREERAT
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3) Dispositivo de encuadernacion

Como se muestra en la imagen a continuacién, después de iniciar sesion, seleccione la interfaz "Administracién de dispositivos", haga clic en "Agregar di:

,ingrese el ID del di: itivo del médulo en el cuadro de entrada y luego haga clic en "Aceptar".

Se pueden vincular dispositivos y cuentas de usuario.

SRS

FFFFO00000001001 I —
I =

4) Vinculacién exitosa

Tras la vinculacién, el icono del dispositivo aparecera en las secciones "Carga/Descarga remota" y "Coleccién en la nube". El nombre del dispositivo se mostrard como su ID, por ejemplo...

Como se muestra en la imagen de abajo.

AMSAMOTION
T EB
AlOT Works

EREH
IR Fr, BUE &=
O &7 wiAREER, B FFFFO00000001001

B peEs EELTH

M OHrHE BOFE

FFFFOGO0OO00T00T ——
(] B
PLC e

L nEsR

PICRLETRIE 5

O mES =RE v
HisEE

[ JmEEE FFFFOODOOOD0T00T——
. & -
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5) Cambiar el nombre del dispositivo (recomendado)

Como se muestra en la imagen a continuacion, seleccione el dispositivo cuyo nombre desea cambiar en la seccién "Descarga remota" o "Adquisicién en la nube", luego haga clic derecho para que aparezca la ventana emergente.

En la ventana emergente, haga clic en el botén "Cambiar nombre del dispositivo", ingrese un nuevo nombre personalizado en la ventana de ingreso del nombre del dispositivo y haga clic en Aceptar.

Como se muestra en la imagen a continuacién, el nombre del dispositivo es “ZM7 All-in-One Remote Communication”, que utiliza el nimero de modelo del producto como nombre del dispositivo, mientras que el contenido actual del dispositivo todavia se muestra usando el nimero

AMSAMOTION
T EA
AlOT Works

O AREE T, AE - Sl
el A R FFFFO00000001001

mfE E T ~

5]
(] (=2]

PLC

B M O & BOFrHE

PLCEI S 12
O aRE ¥

AFEE
20 8 = [=5]

PLC R
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Vincular a través de Xiao Ai Cloud Manager

1) Abra el Administrador de nube Xiao Ai

Como se muestra en la imagen a continuacion, haga clic en la barra de bisqueda en la esquina superior derecha de la pagina de inicio de la cuenta oficial de WeChat de Aimo Xun.

19:30 BN N @3

¢ N— ., S

A, AMSAMOTION &R

i Tl FEGXERENAREERAT &
&

HRIREIZT20065F, 2T UMM~ RRTTREHNE,
BNRAFENHKRFAES MY, HREWERKE -

2MFEAE
NS : AMSAMOTIONZZEH
ST EAREE
EXEans EHE

Introduce "Xiao Ai Cloud Manager" en el cuadro de blsqueda y haz clic en el botén de busqueda. A continuacién, selecciona el miniprograma Xiao Ai Cloud Manager para abrirlo.

19:28 o8N 20 % %
— 3

M= KS WE O xE= HES BN ¥
NERER - S %

L\ NERER
\ g e
= YRAYBRFATAR

2) Inicio de sesion en la cuenta

Después de ingresar al miniprograma Xiaoyi Cloud Manager, haga clic en el botén "Ir a la pagina de inicio de sesién” en la pagina del dispositivo.

19:32 ON 2 k@
iaE .- ®
.
| T
28 s HE

RREEREIRBEAERKS!

ERETHE vy ey
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A continuacién, inicie sesién con su nombre de usuario o nimero de teléfono mévil en la pagina de inicio de sesién.

19:33 BRE aha @3

< B2 RINO)

{roF
MBERPMZER

APRE&ER

ERFNSHRESR/ M

BEARFREINEIEER (AP . &
CRFNSFKER, BHEEMIIZERKS.

3) Dispositivo de encuadernacién

Como se muestra en la imagen a continuacion, regrese a la pagina del dispositivo y haga clic en el signo "+" en la esquina inferior izquierda. Luego, en la ventana emergente para agregar métodos, seleccione el botén para ingresar el nimero de dispositivo.

o0 5 S @
23 o @

19:33

BEFFmA N

+

EiFHTIE INRERL
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Luego, en la pagina Agregar dispositivo, ingrese el nombre del dispositivo (personalizado) y el SN (es decir, ID del dispositivo) y haga clic en Confirmar adicién.

10:17 [0 Rt

iR e ®

IRERIR ZIMT—EHTAZER

*SN FFFF000000001001

MAC

4) Vinculacién exitosa

Después de una vinculacién exitosa, como se muestra en la imagen a continuacién, haga clic en el botén Atrés para regresar a la pagina del dispositivo.

19:34 GRS @
< 4RERLTH e ©
HBRERLTH
REAERIRGER

Como se muestra en laimagen a continuacién, el dispositivo con el nombre del dispositivo y la informacién de ID del dispositivo ingresados  anteriormente aparecié en la pagina del dispositivo, completando asi el proceso de vinculacién del dispositivo.

13:49 LE T

atl il =

Fa8

i .- @
: ;i
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24 it

W

o ZM7—{FHIETZBIR

SN:FFFF000000001001

REESZM-WIFI

FImAEPLC @

ERATHRR IREPL ey
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7.5.3 Redes de dispositivos
Para usar la funcién remota, el producto requiere conexién a internet. Para la comunicacion 4G, los clientes deben recargar sus tarjetas SIM 4G para garantizar un uso suficiente de datos. Para la comunicacién Wi-Fi...

Se le indica al cliente que configure una red Wi-Fi especifica para acceder a internet. A continuacién, se detallan las instrucciones.
1) Método 1: Conéctese a la red a través de la computadora host AIOT_WORKS
@ Obtener ICCID
Las consultas y recargas de datos de la tarjeta SIM 4G requieren un cédigo ICCID. Este cédigo ICCID se puede obtener seleccionando la interfaz "Administracion de dispositivos" en el ordenador host AIOT_WORKS.

La explicacién se muestra en la siguiente figura.

AMSAMOTION"
IR A

AIOT Works

ar - = Sl =
O &= B
BRETE v iR
prila = B R RPTTE ICCID#=, #EiET
MI—(RALEEE — Bictrl+cEHl
[ [e5] || ez ERBESIT—RABEAIICCID
PLC PLCRIS SR | iSiEiEplcae SiEERE
O =i
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@ Consulta de trafico y recarga

Como se muestra en la imagen a continuacion, puedes verificar tu uso de datos y recargar tu cuenta seleccionando la interfaz "Administracion de datos".

AMSAMOTION™
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AIOT Works
N &m
| REFERAER #INICCID

B rEHE I_—I
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2) Método dos: Conéctese a Internet a través de Xiaoyi Cloud Manager

@ Obtener ICCID

Abra Xiaoyi Cloud Manager y haga clic en el botén "Ver detalles" del dispositivo correspondiente en la pagina del dispositivo.

14:01 R S S
RE o @

A

=

%ﬁﬁﬁﬁ(%ﬁﬁﬁﬁ%ﬁﬁ%ﬁﬂmﬂﬁn
o FFICCID)

447

O M7—{FHliERiER
i SN:2869080077972653

REESZM-4G
FRER:PLC

ER ST WhEP L o

En la ventana de detalles del dispositivo, seleccione la pagina de datos basicos, recuerde el cédigo ICCID leido y luego regrese.

14:01 = BRIE T TEN
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ra Y
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@ Consulta de trafico y recarga

Seleccione la seccién Tarjeta IoT en la pagina Centro de funciones.

11:06 [ B W AReTRe] 46

gl e @

IEXR&

SIM CARD

& EREST £

Como se muestra en la imagen a continuacion, ingrese su ICCID en el campo de entrada y haga clic en "Vincular".

BEBEE
(89860623550021313434) 18N %)
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Como se muestra en la imagen a continuacién, después de la vinculacién exitosa, puede ver el uso de datos y la recarga.

1753 @8 <0

<

HFH - TRE ~

89860623550021313434 ERE
BRI

eEms: O -

&iEEE: - £

SIEM: 2024-08-22
00:00:00 4

- Red WIFI

1) Método 1: Configuracién de red a través de computadora

@ Conecte la computadora a la red

El ordenador puede elegir dos métodos de conexién. El primero consiste en conectarse al punto de acceso del médulo EX-WIFI (la contrasefia para ambos es 12345678), como se muestra

en la figura a continuacién como "AMX-FFFF000000001001".

& WLAN aO
= | AMX-FFFF000000001001] )

7 Internet, &=

BERE

El segundo método implica que el médulo EX-WIFI se conecte exitosamente a un dispositivo AP (enrutador) con el nombre de punto de acceso y la contrasefia especificados (ambos AMX666 de manera predeterminada).
O utilice un punto de acceso mévil y luego conecte su computadora al mismo dispositivo de punto de acceso (AP).Se puede acceder a través de WIFI o cable Ethernet.).

La diferencia entre el primer y el segundo método es que si la computadora no esté conectada a Internet a través de una conexién por cable, no podra acceder a Internet después de utilizar el primer método.

@ Acceda a la pagina web de configuracién de parémetros

Abra su navegador, introduzca la direccion IP del médulo en la barra de direcciones y pulse "Intro" para acceder a la pagina web. Como se muestra en la imagen a continuacion, si su ordenador es el descrito anteriormente...No.

Una especie deSi el punto de acceso AP propio del médulo esta conectado a la computadora, ingrese la direccion IP estatica.192.168.1.13",En el caso deEl sequndo tipoLa computadora y el médulo estan conectados al mismo

Para temas de actualidad, por favor rellene el espacio en blanco.Direccion IP asignada al médulo por el punto de accesoComo se muestra en la imagen a continuacion, "192.168.4.24".

Nota: Si el médulo no esté conectado al punto de acceso especificado, el estado del sistema en la pagina web de configuracién de pardmetros mostrara “No conectado al punto de acceso especificado”. En el modo de IP automtica (STA), la IP estaré vacia.
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@ Configurar la informacién del punto de acceso

Como se muestra en la imagen a continuacin, ingrese el nombre y la contrasefia especificados por el usuario en los cuadros de entrada "Nombre del punto de acceso" y “Contrasefia del punto de acceso" en la pagina web “Configuracién de pardmetros”punto de acceso de 2,4 GHz

Ingrese la informacién, luego haga clic en el botén “Guardar y reiniciar”y espere a que el médulo se reinicie para que la informacién del punto de acceso configurado surta efecto.

WiFBER * +

€ C O ©]192.168.1.13

ODmeEss O FFcE OSERL O mems

WIFIZF RS

SHEE EfAE

FERIS:  FFFFO00000001001 mmE
MAC:

AR

(STA)IP: | 192.168.4.24
FFS: | 255.255.255.0
PR3 | 192.1684.1

DHCP: @8mipoFaip

HSEER | AMSAMOTION-A4

HaEs:

2) Método dos: Configuracién de red a través del teléfono mévil

@ Conecte su teléfono a Wi-Fi

Aligual que las computadoras, los teléfonos méviles se pueden conectar de dos maneras. En este caso, nos conectamos al punto de acceso del médulo EX-WIFL, como se muestra en la imagen a continuacion.

16:04 [}

< WLAN -

WLAN O

7] 25 B 7

RS BE L E
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ERERN
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Cabe destacar que, dado que el punto de acceso del médulo no permite el acceso a internet en el teléfono, este podria solicitarle en ocasiones que cambie a otra red. Esto no se debe a que la sefial del médulo sea débil.

Simplemente seleccione "Cancelar".

EREEFEREWLAN

2451 “AMX-FFFF000000001001” f4&
REE, REATNENENIRESY
BIRLE?

i

(2 Acceda a la pagina web de configuracién de parémetros

Abra su navegador, introduzca la direccién IP del médulo en la barra de direcciones y su teléfono se conectara al punto de acceso del médulo. Introduzca "192.168.1.13" y acceda a la pagina web.

11:43 BN T T 6

< (afzmemE] ¢ A

® Configurar la informacién del punto de acceso

La pagina web se ve igual en el mévil y en la computadora. Introduce la informacién del punto de acceso de 2,4 GHz en los campos "Nombre del punto de acceso" y "Contrasefia del punto de acceso" y haz clic en "Guardar".

Los cambios tendran efecto después de hacer clic en el botén "Reiniciar”.

16:43 QR M T
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7.5.4 Adquisicién de datos en la nube

7.5.4.1 Agregar variables

Las variables solo se pueden agregar en el equipo host de AIOT_WORKS (méximo de 100 variables para la versiéon 4G y 50 para la versién Wi-Fi). A continuacién, se ofrece una explicacién detallada.
Explicacién de linea.
1) Agregar dispositivo de puerto serie

Como se muestra en la imagen a continuacién, en la interfaz "Administracién de dispositivos”, expanda la lista de adquisicion de datos en la nube, seleccione el dispositivo al que desea agregar variables y luego haga clic derecho en la opcién "Puerto serie" que aparece a la derecha.

Haga clicy luego haga clic izquierdo en el botén "Agregar dispositivo" que aparece.

AMSAMOTION™

TEAR
AIOT wWorks

LR
e
AN ER BN EEEH &%  FFFF000000001001

@ EELTE % B0
OFFEE  ga&E “FMRE

ZM7—{RliZEE
[] HEEE . A, |ﬁ]
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@ |=F&E ¥

ZM7—{FAILIE R

i (=2)
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@IEPEFINEEANEE

C RlI3R
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2) Agregar parametros del puerto serie

Tras completar el paso anterior, aparecera la siguiente ventana con la configuracién de los parametros del puerto serie. Seleccione Mitsubishi y la serie FX como marca y modelo del dispositivo, y asigne un nombre al dispositivo...
Para facilitar su memorizacion, la velocidad en baudios, los bits de datos, los bits de parada y la configuracién de suma de comprobacién de datos en la configuracién de comunicacion se pueden dejar en sus valores predeterminados.

El periodo de tiempo de espera de respuesta es el periodo de tiempo de espera durante el cual el PLC no responde, y el rango de configuracién es de 100 a 65535 (ms); el intervalo de consulta minimo es EX-WIFI/4G.
Después de recibir una respuesta del PLC, el médulo envia el siguiente mensaje de adquisiciéon de datos a intervalos que van desde 10 a 65535 milisegundos; el intervalo de informe es...

El médulo EX-WIFI/4G informa los datos variables recopilados por el puerto serie al servidor AimoXun en intervalos que van desde 1 a 65535 segundos.

Hrigh O34 2

* R = *EEES FXZ5]

*REER PLCEAST

BIEEE

* AT EE 9500 . * ¥R 7

&I 1 PR R

BREE

* O fE BB BY B(ms) 200 *mEEER(mMs) 30

* LiREIRE(S) 1

niE

Tras completar los pardmetros opcionales del puerto serie recién afadido y hacer clic en "Aceptar”, el dispositivo de puerto serie afiadido, "Unidad PLC", aparecera como se muestra en la imagen a continuacién. Haga clic derecho en su area.

Puedes restablecer el puerto serie.

=T ICI
FFFFOOOOOO001001 =

w L]
PLCE T

RUinaE
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3) Agregar variables

Como se muestra en la imagen a continuacién, seleccione el dispositivo de puerto serie y haga clic en el botén "Agregar”.

AMSAMOTION
TR A
AIOT Works
0 — = EEES-H Icaip: Bz
o FFFF000000001001 - V1.0
> - 201
B
=X Y BEORE
FEX o
. w5 e P
. ZM7—{SRLE B, m - -
pLC o=
© B EHR
Q

A continuacién, en la ventana emergente con informacién basica sobre la configuracién de las variables, el significado de cada pardmetro es evidente por su nombre y no se detallara en el manual. Haga clic en "Aceptar".
Afade una variable.

EXRER RERE FHEE

*TFEE  YI0 (BEY)

TER
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4) Emisiéon

Después de agregar todas las variables requeridas yEquipos en lineaLuego, haga clic en el botén "Enviar", como se muestra en la imagen a continuacién. Un mensaje indicando que el envio se realizé correctamente transferira los parametros del puerto serie y las variables agregada

Los datos se envian al médulo y surten efecto después de que el médulo se apaga y se reinicia.

AMSAMOTION
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O e BATEE. IccID: BN s il
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5) Vincular el control de configuracion de la nube

Consulte la seccién 7.5.4.2.
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7.5.4.2 Uso de la configuracién de la nube

1) Crear una nueva configuraciéon

Como se muestra en la siguiente figura, haga clic en el botén "Nueva configuracién de nube" en la interfaz "Configuracién de nube".

AMSAMOTION™
)

AlOT rks

0 8/ | axFlE

G RIgrzI=

—

A continuacién, se abriré automaticamente una ventana de edicién de configuracién en el navegador. Para crear una nueva configuracién, debe introducir el nombre de la configuracién, el nombre de la pagina, el tipo de pagina y el tamafio de la pagina.

Luego haga clic en Aceptar, como se muestra en la imagen a continuacion.

C 0O Q httpsyfeonfiguration.amsamotion.com/?user id= =i

gesn [ rouzes |
mEEw | o |
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mEsh | 1920v0mES - |
TIEEE 1820

TIEEE

1080
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2) Pagina web de edicion de configuracién

Como se muestra en la siguiente figura, la pagina web de edicién de configuracién se divide principalmente en cinco éreas.
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3) Coloque controles

Como se muestra en la imagen a continuacion, después de seleccionar el control deseado, presione y mantenga presionado el bot6n izquierdo del mouse para arrastrar el control desde la biblioteca de componentes al lienzo.
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4) Vincular puntos de datos

Una vez colocado el control detras del lienzo, es necesario vincularlo a una variable. Como se muestra en la figura a continuacién, hay dos maneras de abrir la ventana de vinculacién de puntos de datos.

=]

= i

==

FR R

Después de abrir la ventana de vinculacién de puntos de datos, como se muestra en la imagen a continuacién, primero seleccione el dispositivo por nombre del dispositivo y luego seleccione el punto de datos que se vinculara.

Por ejemplo, se crean las variables Y10 y DO, y aqui el control del interruptor se selecciona como Y10.

o
e e U R

REAIE: i v10
5 ¥io .

B SIRERT

|

Tenga en cuenta que al mostrar valores numéricos utilizando el control "Valor de la variable", el valor original solo se mostrara si el nimero de decimales es 0y el coeficiente X de la conversién de datos es 1.
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e
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5) Guardar y ejecutar

Después de vincular todos los controles a los puntos de datos y organizarlos estéticamente, haga clic en el botén Guardar en la parte superior del lienzo para guardar la configuracién inmediatamente y luego haga clic en Ejecutar.

Esto le permite monitorear variables.

onfiguration id=" o 77 G =0%

ey B astEy B=mwE B Smsene A B0 & 7
1 #AR E#RR & B @& SEasve BE BT 4= B =

Después de guardar la configuracion, como se muestra en la imagen a continuacion, puede actualizar la vista previa en la interfaz "Configuracion en la nube" de la computadora host AIOT_WORKS para ver la configuracién creada.

Luego puede volver a abrir el disefio de configuracién o la pdgina web en ejecucién aqui.
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En la pagina de configuracién regular de la pagina de vista previa de configuracién de control interno de Xiaoyi Cloud Manager, la configuracién establecida también aparece simultdneamente, pero solo la configuracion se puede abrir y ejecutar aqui.

La pantalla se muestra en la imagen de abajo.
- 188 8G . 8G <=
17:24 [ B WA TR R 100
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7.5.4.3 Funcion de alarma

La funcién de alarma se utiliza para detectar cuando el valor de la variable alcanza el valor de alarma establecido y enviar la informacion de alarma a la cuenta oficial de WeChat para que los usuarios puedan estar informados de las anomalias del equipo de manera oportuna.

La funcién de alarma debe configurarse Unicamente en el equipo host AIOT_WORKS, como se explicard a continuacion.

1) Crear un contacto

Como se muestra en laimagen a continuacion, en la interfaz "Administracién de Alarmas" del host AIOT_WORKS, seleccione la pagina "Contactos de Alarma" y haga clic en el botén "Agregar". Aparecera una ventana emergente...

Completa la informacién de la persona que llama, principalmente su nombre y nimero de teléfono, y luego escanea el cédigo QR con WeChat para vincular la cuenta oficial de Aimoxun. Después, cuando se active una alarma...

Se puede enviar a la cuenta de WeChat vinculada a través de la cuenta oficial de Aimoxun.

HREAELR

HIEEH

BRI S5

ETHTH3E A BEEE
15:11 o

< AMSAMOTION 2 iR B8

5. 2((E LR SIRTEBERRTD

5.1 s —
ERMEE—3 5 343

R T, RREE
REHLYEMD

2) Contacto de enlace del dispositivo

Como se muestra en la imagen a continuacién, en la interfaz "Administracién de dispositivos”, seleccione el dispositivo con variables que necesitan activar una alarma en la lista de recopilacién de datos y luego haga clic en el botén "Configuracién de alarma del dispositivo".

En la ventana de configuracién de alarma, seleccione el contacto que se vinculard al dispositivo en "Nombre del contacto", marque Cuenta oficial de WeChat como método de envio y, finalmente, haga clic en Aceptar.

Ahorre regularmente.
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3) Configuracion de alarma variable

La configuracién de alarmas para variables puede configurarse al agregarlas o después. Si agrega variables, debe configurar la alarma posteriormente.

Al hacer clic en la palabra "Detalles" en la fila de la variable donde desea agregar una alarma, como se muestra en la imagen a continuacién, aparecera la ventana de configuracion de la variable.

"AMSAMOTION®
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Como se muestra en la imagen a continuacién, en la ventana emergente de configuracién de variables, seleccione la ventana "Configuracién de alarmas". Los principales elementos de configuracién son las reglas de alarma, los valores de alarma y el contenido de la alarma.

Por ejemplo, si elegimos agregar una alarma usando la variable Y10, que es una variable booleana, entonces las reglas de alarma de ejemplo solo seleccionan "Activar" y "Desactivar", mientras que el valor de la alarma...

Este campo solo es obligatorio para alarmas de tipo no booleano; el contenido de la alarma puede completarse con cualquier informacién segun las necesidades. Ademas, la persona de contacto de la alarma y el método de envio se configuraron en el paso anterior.

El contacto esta vinculado, por lo que se genera automaticamente.
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4) Recibir informacion de alarma

El valor de la variable de alarma Y10, como se muestra en el software de programacién a continuacién, ya es el valor de la alarma.

U (T R) B
: #iRzesl EH
e | oo [ ]

Word[Sizned] it}

Se generara una alarma cuando una variable cambie de un valor sin alarma a uno con alarma. Como se muestra en la imagen a continuacién, la cuenta de WeChat vinculada a la alarma mostraré el mensaje "Acerca de la cuenta de servicio" en la interfaz de chat.

Las notificaciones de alarma del dispositivo Aimoxun se pueden ver haciendo clic en los botones correspondientes (o verlas en la ventana "Enviar mensaje" de la cuenta oficial de WeChat de Aimoxun).
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7.5.5 Carga y descarga remota

Los pasos generales para la carga y descarga remota son los siguientes.

1) Detener la recopilacion de datos en la nube

La recopilacién de datos en la nube debe detenerse durante la carga y descarga remotas. En la interfaz "Administracién de dispositivos", expanda la lista de recopilacion de datos en la nube, seleccione el dispositivo cuya recopilacion de datos en la nube debe detenerse y deténgalo.

Conéctese a Internet, haga clic derecho y luego izquierdo en el botén "Detener carga" en la ventana emergente y seleccione "Confirmar". Tras un mensaje de confirmacion, se detendré la recopilacién de datos en la nube.
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2) Puerto serie puenteado

Como se muestra en la imagen a continuacion, expanda la lista de carga/descarga remota en la interfaz de administracién de dispositivos, seleccione el dispositivo y, a continuacion, seleccione la ventana de puente serie a la derecha. Seleccione Mitsubishi como modelo de PLC.

Para la version FX3U Wi-Fi, los pardametros del puerto serie son los predeterminados (cualquier configuracion es vélida). Para la version 4G, la velocidad en baudios debe establecerse en 115200, los bits de datos en 8, la paridad en NINGUNA y detenerse.

Bit 1: El nimero de puerto serie virtual es utilizado por el software de programacién posterior u otros ordenadores host de configuracién para lograr la comunicacién remota. No debe coincidir con un puerto existente.

Repita este proceso y, finalmente, haga clic en el boton de puente y espere a que el puente se realice correctamente.
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Como se muestra en la imagen a continuacién, el texto del botén de puente cambia a "Desconectar puente, lo que indica que el puente se ha realizado correctamente.
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3) Seleccione la comunicacién del puerto serie virtual

Como se muestra en la figura a continuacién, en la ventana de configuracién de conexién del software de programacién del PLC, seleccione el puerto serie virtual generado anteriormente como puerto serie de comunicacién y la prueba de comunicacion seré exitosa.
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7.6 Comunicacién de larga distancia LoRa

7.6.1 Introduccién a la funcién de comunicacién LoRa

PC todo en uno serie ZM7x-32Mx-xxxLUnidad PLCEquipado internamente con la placa opcional EX-LRO1 para lograr la comunicacién inalambrica de larga distancia LORA (consulte la seccién 1.4 para los modelos relevantes), como
se muestra en la figura a continuacion, la unidad PLC actia como una estacion esclava Modbus RTU y el dispositivo esta conectado a nuestra solucién de chip SX1278 a través del puerto de red.
Como alternativa, se puede utilizar un médulo LORA de puerto serie (como LORA-ETH, R$232/422/485-LORA, USB-LORA, etc.). El médulo LORA-ETH de puerto Ethernet convierte el protocolo

Modbus TCP a Modbus RTU para la comunicacién con el PLC, mientras que el médulo LORA de puerto serie se comunica directamente mediante el protocolo Modbus RTU.

I

I

I

Modbus TCPEIEL _ |
" Modbus TCPiSH I
I

I

LORAZ &A%

ModbusTCPiE Modbus TCP
EFHEE

EX-LRO1

PLCETT
(Modbus RTU k)

Modbus RTU

I

I

Modbus RTUEIRE [ Il' I
" Modbus RTUES :E |
I

7.6.2 Relacionado con Modbus

Para conocer la relacién de mapeo entre los componentes suaves y los registros MODBUS en la unidad PLC, consulte la seccién 7.4.2.

El nimero de estacién del PLC se determina mediante el valor de D8434. Cuando el valor es 0, el PLC puede recibir solicitudes Modbus RTU de cualquier nimero de estacién. Cuando el PLC
configura el registro D8434 con un valor distinto de cero mediante el controlador M8411 y el equipo multifuncién se apaga y se reinicia, el PLC solo recibird solicitudes Modbus RTU con el nimero
de estacién D8434.

M8411
0 | [MOv K1 D8434

7.6.3 Configuracion de parametros de LoRa

Los parémetros LORA relevantes del EX-LRO1 se muestran en la Tabla 7.6.3. Deben coincidir con el médulo LORA de tipo de red o puerto serie emparejado. Las reglas de coincidencia y la velocidad en

baudios aéreos se pueden consultar en el manual del médulo emparejado. Los usuarios pueden leer y configurar los pardmetros mediante el registro D especial del PLC o enviando comandos AT.

Nimero de pardmetro  Parametros correspondientes ilustrar
01 frecuencia de transmisién inalémbrich  Un valor decimal de 3 digitos (rango 410-525, unidad: MHz) debe ser el mismo que la frecuencia de recepcién inaldmbrica del terminal de comunicacién.
02 frecuencia de recepcién inalédmbrica Un valor decimal de 3 digitos (rango 410-525, unidad: MHz) debe ser el mismo que la frecuencia de transmision inaldmbrica del terminal de comunicacién.
03 Energia nalsmorica Valores 5-20 (unidad: dB)
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04

ancho de banda de la sefial

Los valores 0-9 corresponden al ancho de banda inalambrico (en
kHz): 0: 7,8
1:10.4
2:15.6
3:20.8
4:31.2
5:41.6
6:62.5
7:125
8:250
9:500

05

Factor de propagacién

Los valores 7-12 corresponden al factor de propagacién inalambrica (unidad: chips):
7:128

8:256

9:512

10:1024

11:2048

12:4096

06

tasa de codificacion

Los valores 1-4 corresponden a las tasas de codificacion:

1:4/5
2:4/6
3:4/7
4:4/8

07

Habilitar direccion

0 indica habilitado, 1 indica deshabilitado.

08

¢Habilitar el cifrado?

0 indica habilitado, 1 indica deshabilitado.

09

Direccién del dispositivo

Consta de cuatro digitos (0-9) y la letra «af» (por ejemplo, af09).No distingue entre mayusculas y mintsculas

10

ID de red

Consta de dos digitos (0-9) y la letra «af» (por ejemplo, a9).No distingue entre maytsculas y mintisculas

Tabla 7.6.3 Contenido de los parametros LORA

7.6.3.1 Registro de parametro D de LORA

Los usuarios pueden leer y configurar los pardmetros de LORA configurando el registro D especial de la unidad PLC. Este registro se muestra en la Tabla 7.6.3.1 a continuacion.

La configuracion solo se puede realizar después de encender la maquina multifuncién y si el valor del registro D especial es distinto de 0. Después de configurar el registro D especial, compruebe el valor de autoincremento de D8497. Si cambia, la configuracion se ha

realizado correctamente. A continuacion, apague y reinicie la maquina multifuncién para que los cambios surtan efecto.

parametro

Direccién especial D

valores numéricos sistema éri ilustrar

frecuencia de transmision inalambrid

3 D8490

410-525 10

Predeterminado: 433

frecuencia de recepcion inalambrica

D8491

410-525 10

Predeterminado: 433

Energia inalambrica

D8492 Alto 8 bits

5-20 16

Valor predeterminado: 0x1408, donde los 8 bits superiores (0x14) representan una potencia inalambrica de 20 dB y los 8

ancho de banda de la sefial

D8492 8 bits bajos

0-9 16 bits inferiores (0x08) un ancho de banda de sefial de 250 kHz. Los demas valores se muestran en la Tabla 7.6.3.

Factor de propagacion

D8493 Alto 8 bits

7-12 16

Predeterminado: 0x0702, los 8 bits altos 0x07 indican un factor de expansion inaldmbrica de 128, los 8 bits bajos...
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tasa de codificacion D8493 8 bits bajos 1-4 16 El bit 0x02 indica una tasa de codificacién de 4/6; otros valores se muestran en la Tabla 7.6.3.

Habilitar direccién D8494 Alto 8 bits 0-1 16

Predeterminado: 0; Ejemplo: 0x0101, donde los 8 bits altos 0x01 indican la direccién habilitada y los 8 bits

¢Habilitar el cifrado? D8494 8 bits bajos 0-1 16 bajos 0x01 indican el cifrado habilitado.

Direccion del dispositivo D8495 0x0-0xFFFF 1 6 inado: 0; Las reglas de paré se referencian en la Tabla 7.6.3.

ID de red D8496 8 bits bajos OXO'OXFF 1 6 Predeterminado: 0; Ejemplo: 0x00A9, donde A9 representa el ID de red. Consulte la Tabla 7.6.3 para ver las reglas.

Restablecimiento de fabrica D8496 Alto 8 bits Ox5A 16 Ejemplo: 0x5A00; 0x5B00 se muestra en un reinicio exitoso y 0x5C00 se muestra en una falla.

Tabla 7.6.3.1 Registro especial D de LORA

7.6.3.2 Comandos AT

Los comandos AT deben utilizarse aproximadamente después de encender la maquina todo en uno.En 10 segundosComo se muestra en el diagrama a continuacion, nuestra solucién de chip utiliza el SX1278 y...Restablecimiento de pardmetros

FabricakEl médulo LoRa de tipo puerto serie o de red (como LoRa-ETH, RS232/422/485-LORA, USB-LORA, etc.) envia comandos AT para leer...

Recuperar los pardmetros LORA de la configuracién EX-LRAO1.Primero debeEnviar comando de inicio "---"Entrar en el modo de comandoLa maquina todo en uno se reiniciard después de un corte de energia o enviando "AT+REST".

Los siguientes parametros tendran efecto; las instrucciones especificas son las siguientes.

I

I

LORATCEA% |
I

4l o | B

- B B B |

PLERE RN I

_______ g

EX-LRO1

B[R EF

|
|
(- !
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1) Los ajustes de pardmetros para los comandos de inicio y salida se muestran en la siguiente tabla:

instruccién Instrucciones (las letras de comando estan en mayusculas, los caracteres se ingresan en inglés de medio ancho).

Tras el envio, se devolvera el mensaje "Configuracién” y el médulo LORA entraré en modo de comando AT. Solo después de enviar este comando para poner el médulo en modo de comando se podran enviar otros comandos

AT de forma efectiva.

EN+SALIDA Salir del modo de comando

2) El formato del comando para leer los parametros del comando AT es: AT + 4 caracteres de comando = ?, como se muestra en la siguiente tabla:

instruccién Instrucciones (las letras de comando estan en mayusculas, los caracteres se ingresan en inglés de medio ancho).
AT+TFRQ=7 El valor devuelto es 410-525 MHz, que indica la frecuencia de transmisién inalambrica LoRa.
AT+ RFRQ=7 El valor devuelto es 410-525 MHz, que indica la frecuencia de recepcion inaldmbrica LoRa.
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EN+RAPW=?

Obtenga la potencia de transmisién inalambrica, que varia de 5 a 20 dB; cuanto mayor sea la potencia, mayor seré la distancia de transmision.

¢AT+RSSI=?

Obtener la intensidad de la sefial recibida inalambrica

AT+DIRECCION=?

La funcién de lectura de direccién local consta de una combinacién de 4 digitos (0-9)y el carécter "af" (sin distinguir entre maydsculas y minsculas).

EN+BANDA=?

Para obtener el ancho de banda inaldambrico, introduzca este comando. Devolverd un valor de 0 a 9, correspondiente al ancho de

banda inaldmbrico (en kHz): 7,8; 10,4; 15,6; 20,8; 31,2; 41,6; 62,5; 125; 250; 500.

EN+SPFT=?

Para obtener el factor de propagacién inaldmbrica, introduzca este comando. Devolvera un valor entre 7y 12, correspondiente al factor

de propagacién inaldmbrica (en chips): 128, 256, 512, 1024, 2048, 4096.

AT+CDRT=?

Para obtener la tasa de cédigo inalambrica, introduzca este comando. Devolveré un valor entre 1y 4, correspondiente a tasas de codigo de 4/5, 4/6, 4/7 y 4/8, respectivamente.

AT+USAD=?

Para comprobar si el encabezado de direccién est habilitado: 0 indica deshabilitado, 1 indica habilitado.

AT+USPW=?

Compruebe si la contrasea estd habilitada: 0 significa deshabilitada, 1 significa habilitada.

EN+DESVIO=?

£l comando de verificacién de tipo de dispositivo devolvié el nimero 2, lo que indica que este es el producto.

EN+NTID=?

Recupere la direccién de identificacion de red, que consta de dos digitos (0-9) y el caracter "af" (sin distinguir entre mayusculas y minusculas).

EN+LEER=<0000>

£l comando para leer todos los parametros devuelve valores ordenados por nimero de parametro en la Tabla 7.6.3, y el valor el parametro correspondiente al nimero de parametro més pequefio aparece primero.

3) El formato del comando de configuracién del parametro del comando AT es: AT + 4 caracteres de comando = <valor de configuracién>, como se muestra en la siguiente tabla:

instruccién

Instrucciones (las letras de do estan en a los se ingresan en inglés de medio ancho).

AT+TFRQ=<valor>

Establezca la frecuencia de transmisién inalambrica. Introduzca un ntimero entero entre 410 y 525 (unidad: MHz) en el campo <>.

AT+RFRQ=<valor>

Establezca la frecuencia de recepcién inalambrica. Introduzca un nimero entero entre 410 y 525 (unidad: MHz) en el campo <>.

AT+RAPW=<valor>

Para configurar la potencia inalambrica, ingrese un nimero entero entre 5 y 30 (unidad: dB) en el campo <>.

AT+ADDR=<valor>

Establezca la direccion local de 4 bits. Introduzca cuatro nimeros enteros (del 0 al 9) o una de las letras "af" en los campos <>, por ejemplo, <af19>. No se distingue entre

mayusculas y mindsculas.

AT+BAND=<valor>

Para configurar el ancho de banda inalémbrico, introduzca de 0 a 9 en el campo <>. Para selecciones especificas, consulte las instrucciones del comando "AT+BAND:

AT+SPFT=<valor>

Para configurar el factor de expansion inalambrica, introduzca entre 7y 12 en el campo <>, Consulte la descripcion del comando "AT+SPFT=?" para ver las opciones especificas.

AT+CDRT=<valor>

Para configurar la velocidad de codificacion inalambrica, introduzca de 1 a 4 en el campo <>. Consulte la descripcion del comando "AT+CDRT=2" para ver las opciones especificas.

AT+USAD=<valor>

Para habilitar o deshabilitar los cédigos de encabezado de direccién para la comunicacién, ingrese 0-1 en el campo <> (0 para deshabilitado, 1 para habilitado).

AT+USPW=<valor>

Para establecer si el proceso de comunicacion esté encriptado, ingrese 0-1 en el campo <> (0 para sin encriptacién, 1 para encriptacion).

AT+NTID=<valor>

Establezca el ID de red. Introduzca una combinacién de dos digitos (0-9) y el caracter "af" en el campo <>, por ejemplo, <a9>. No se distingue entre mayusculas y mintsculas.

EN REPOSO

El comando de reinicio suave del médulo, enviado sin apagar el equipo, aplica la configuracién del médulo. La luz SYS parpadea dos veces y luego se apaga, lo que indica un reinicio

exitoso.

AT+DEFA

El comando de reinicio de parametros restaurara el dispositivo a su configuracién de fabrica (los pardmetros predeterminados se muestran en la Tabla 4.6) y realizara un reinicio suave (la luz SYS parpadearé dos

veces y luego se apagar4, lo que indica que el reinicio se completd sin apagarlo).

EN+ESCRITURA=

El comando de configuracion de parametros por lotes utiliza el campo <> para introducir los valores numéricos de todos los parametros correspondientes a sus respectivos niimeros de parametro en la Tabla

<Todos los numeros de para «

El valor numérico del nimero >

por los ndmeros mas pequefios. Los valores se separan con comas (). Tras la transmision correcta, la luz SYS parpadeara dos veces y luego se apagard, indicando que los parametros

configurados por lotes se han aplicado.
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VIIL Instrucciones de control de posicionamiento

La unidad PLC integrada de la serie ZM7, especificamente el modelo ZM7x-32MRT, que solo incluye canales de salida de transistor, admite control de posicionamiento. A continuacién, se presenta una breve explicacion.

8.1 Caracteristicas del control de posicionamiento

- Puede admitir una salida de pulsos de alta velocidad de hasta 4 ejes desde YO
- a Y3; cada canal puede emitir pulsos de hasta 100 kHz.
- Admite Mitsubishi PLSV, PLSY, PLSR, DRVA, DRVI, ZRN y otros comandos; admite el cambio

- entre pulso + sefial de direccién y pulso de avance/retroceso.

8.2 Descripcién general de funciones

La siguiente tabla enumera los comandos utilizados en la funcién de ubicacién.

Instrucciones de posicionamiento Funcién capitulo
ZRN/DZRN Retorno de origen mecénico 8.5.1
PLSY/DPLSY Salida de pulsos 8.5.2
PLSV/DPLSV Salida de pulsos de velocidad variable 8.5.3
PLSR/DPLSR Con salda de pulso de aceleracign/desaceleracion 8.5.4
DRVI/DDRVI Posicionarmiento relativo 8.5.5
DRVA/DDRVA posiconamiento absoluto 8.5.6

8.3 Asignacion de puntos de E/S

Asignacién de puntos de entrada

Funcién Introducir nimero ilustrar
Conecte los cables a cualquier campo de entrada.
Regreso al origen Todos los puntos de entrada
Si la entrada de cableado es ON, entonces active la instruccién ZRN.
Conecte los cables a cualquier campo de entrada.
Si la entrada estd activada, se activa el indicador de limite de avance. Los indicadores de limite de
avance se muestran en la tabla a continuacién, segun el terminal de salida de pulsos.
Terminal de salida de pulsos Indicador de limite de rotacién hacia adelante
Limite de rotacién hacia adelante (LSF) Todos los puntos de entrada o
Afos M8343
Ao 1 M8353
A2 M8363
A3 M8373
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Limite inverso (LSR)

Todos los puntos de entrada

Conecte los cables a cualquier campo de entrada.

Si la entrada esté activada, se activa el indicador de limite de reversa. Este indicador varia

segln el terminal de salida de pulsos, como se muestra en la tabla a continuacién.

Terminal de salida de pulsos Bandera de limite inverso

Afos M8344

Ao 1 M8354

A2 M8364

Ao 3 M8374

Asignacién de puntos de salida

Funcién

Namero de salida

ilustrar

Sefial de tren de pulsos

(Terminal de salida de pulsos)

Afios 0a 3

Conecte los terminales Y0 a Y3 que estan configurados como terminales de salida de pulso utilizando el comando de posicionamiento.

Sefial de direccion

(Sefal de direccion de rotacion)

El elemento blando Y estd numerado por el comando de posicionamiento, pero no puede ser...

Reutilizacion o conflictos funcionales entre instrucciones (por ejemplo, YO~Y3)

Sirve tanto como terminal de salida de pulsos como terminal de direccién de rotacién.

Conecte el cableado a la salida que se especifica como sefial de direccién de rotacién utilizando el comando de posicionamiento.

sefial clara

Todos los puntos de salida

Cuando utilice la instruccién ZRN para emitir una sefial cero, conecte los cables.

Dependiendo del terminal de salida de pulso especificado por la instruccion ZRN, la sefial de puesta a cero predeterminada se muestra en

la siguiente tabla.

Terminal de salida de pulsos. sefial clara

Afos Atod

Ao 1 Ao 5
Afio 2 Ao 6
Ao 3 Afio 7

Si se utiliza la funcién de especificacién de sefial clara, entonces el registro de especificacién de elemento suave de sefial clara se puede utilizar para

especificar cualquier salida correspondiente a cada terminal de salida de pulso.

El registro especificado por el elemento suave de sefial clara se muestra en la siguiente tabla, dependiendo del terminal de salida de pulso.

Como se muestra.

Terminal de salida de pulsos Dispositivo suave de sefial clara, registro especificado

Afos D8464

Ao 1 D8465

Ao 2 D8466

ARo3 D8467
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8.4 Lista de componentes de software relacionados

- Relés auxiliares especiales:

Los relés auxiliares especiales relevantes se muestran en la tabla a continuacién. YO, Y1, Y2 e Y3 son componentes suaves para la salida de pulsos.

Niimero de componente blando Instrucciones de objeto
nombre propiedad
ANOS s Afo2 (Admite instrucciones de 32 bits)
M8029 Bandera de fin de ejecucion de instruccion Salo lectura ZRN/PLSY/PLSR/DRVI/DRVA

M8340 | M8350 | M8360 | MB8370 | wmonitoreo durantela salida de pulsos (OCUPADO/LISTO) saio lectura ZRN/PLSY/PLSV/PLSR/DRVI/DRVA
M8341 | M8351 | M8361 | M8371 L funcion de salida d sefal de puesta  cero es efectv. o ectura ZRN
M8343 | M8353 | M8363 | M8373 Limite de rotacién haca adelante sio ectura ZRN/PLSY/PLSV/PLSR/DRVI/DRVA
M8344 | M8354 | M8364 | M8374 Limite inverso sio ectura ZRN/PLSY/PLSV/PLSR/DRVI/DRVA
M8348 | M8358 | M8368 | M8378 Controlador de nstucciones de posiconamiento sio lectura ZRN/PLSV/PLSR/DRVI/DRVA
M8349 | M8359 | M8369 | M8379 Comando de parada de pulso tegibleyescrivible | ZRN/PLSY/PLSV/PLSR/DRVI/DRVA
M8464 | M8465 | M8466 | M8467 La funcion especifcada delelemento suave de sefal lara es efectiva Legibley escribible ZRN

- Registros de datos especiales:

Los registros de datos especiales relevantes se muestran en la tabla a continuacién. YO, Y1, Y2 e Y3 son componentes suaves en los terminales de salida de pulsos.

Numero de componente blando Instrucciones de objeto
B nombre Longitud de los datos valor inicial
An oS Afio 1 Afio 2 (Admite instrucciones de 32 bits)
D8140 D8142 D8144 D8146
(Posicién baja) (Posicién baja) (Posicion baja) (Posicién baja) Registro de valor actual
32 bits 0 PLSY/PLSR
D8141 D8143 D8145 D8147 [POR FAVOR]
(Nivel alto) (Nivel alto) (Nivel alto) (Nivel alto)
D8340 D8350 D8360 D8370
(Posicién baja) (Posicién baja) (Posicion baja) (Posicién baja) Registro de valor actual
32 bits 0 ZRN/PLSV/DRVI/DRVA

D8341 D8351 D8361 D8371 1POR FAVOR]
(Nivel alto) (Nivel alto) (Nivel alto) (Nivel alto)
D8342 D8352 D8362 D8372 Velocidad base [Hz] 16 bits 50 ZRN/DRVI/DRVA
D8343 D8353 D8363 D8373
(Posicin baja) (Posicién baja) (Posicion baja) (Posicin baja)

Velocidad maxima [Hz] 32 bits 50k ZRN/DRVI/DRVA
D8344 D8354 D8364 D8374
(Nivel alto) (Nivel alto) (Nivel alto) (Nivel alto)
D8348 D8358 D8368 D8378 Tiempo de aceleracion [ms] 16 bitS 1 00 ZRN/DRVI/DRVA
D8349 D8359 D8369 D8379 Tiempo de desaceleracién ms] 16 bits 100 ZRN/DRVI/DRVA
D8464 D8465 D8466 D8467 Especificacion del elemento blando de seftal clara 16 bits 0 ZRN
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8.5. Explicacion de las instrucciones pertinentes

8.5.1 Retorno de origen mecanico - Instruccion ZRN

Descripcién general de las instrucciones

El comando para regresar rapidamente al origen.

Numero de bits

instruccién Funcién Formato de instruccién

ZRN 16 9

Regreso al origen

DZRN 32 17

Elemento de posicién Componentes de Word constante

operando

incognita Y METRO S T d 0 D K H

La velocidad al inicio de la regresién del origen, rango de frecuencia: 10~32,767Hz (BIN16 bits).

0 10~100.000 Hz (BIN32);

Para especificar la velocidad de arrastre, se habilita cuando la sefial de origen esté activada, con un rango de 10 a 32,767 Hz.

Se introduce la sefial de origen DOG y la sefial X responde mejor.

€D
D
D
&>
€D
G2
GO
&S

Para especificar el nimero de puerto para la salida de pulso, puede especificar YO~Y3.

Acciones funcionales

M100

€D

F— zrn

k1000

k50

X3

YO
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- Salida de pulsos: admite salida de dos ejes YO~Y1

- @y @Las direcciones son las mismas y el valor absoluto de la primera es mayor que el valor absoluto de la segunda.
- Después de que M100 activa la instruccién, el PLC, siguiendo el pulso,@A partir del puerto de salida de pulso de alta velocidad especificado YO @Velocidad de regresién de origen 1000HZ

que el servomotor/motor paso a paso se mueva hacia el origen.

= cuando@(:uando el estado de la sefial de origen DOG X3 cambia de OFF a ON, la frecuencia de salida de YO disminuye a @Velocidad de arrastre 50 Hz

- Cuando el estado de la sefial de origen DOG X3 cambia de ON a OFF, YO detiene la salida de pulsos y escribe 0 en el registro de valor
actual (YO00: [D8341, D8340]).

Cuando M8341 (funcién de salida de sefial de borrado) estd activada, se emite una sefial de borrado. Posteriormente, cuando el indicador de finalizacién de ejecucién
(M8029) esta activado, la monitorizacién de la salida de pulsos (Y0: [M8340]) se desactiva.

Componentes de software especiales relacionados con esta instruccién

1. Registro de valor actual de la salida YO (32 bits): [D8341 (byte alto), D8340 (byte bajo)]

2. Registro de valor actual de la salida Y1 (32 bits): [D8351 (byte alto), D8350 (byte bajo)]

3. Registro de valor actual de la salida Y2 (32 bits): [D8361 (byte alto), D8360 (byte bajo)]

4. Registro de valor actual de la salida Y3 (32 bits): [D8371 (byte alto), D8370 (byte bajo)]

5. Parada de salida de pulsos YO~Y3 (parada inmediata): M8349, M8359, M8369, M8379

6. Monitoreo de la salida de pulsos YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8340, M8350, M8360, M8370

~

. Monitoreo controlado por comando de posicionamiento YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8348, M8358, M8368, M8378
8. Limites de rotacién hacia adelante YO~Y3 (OCUPADQ/LISTO): M8343, M8353, M8363, M8373
9. Limites de inversién de YO~Y3 (OCUPADQ/LISTO): M8344, M8354, M8364, M8374
10. Bandera de fin de ejecucién de instruccién: M8029
11. Velocidad base al ejecutar la instruccién ZRN:
Salida de pulso YO: D8342; Salida de pulso Y1: D8352; Salida de pulso Y2: D8362; Salida de pulso Y3: D8372
Rango de ajuste: inferior a 1/10 de la velocidad maxima. Si es superior a este valor, tome 1/10 de la velocidad méxima.
12. Velocidad maxima al ejecutar la instruccién ZRN:
Salida de pulsos Y0: [D8344 (byte alto), D8343 (byte bajo)]
Salida de pulsos Y1: [D8354 (byte alto), D8353 (byte bajo)]
Salida de pulsos Y2: [D8364 (byte alto), D8363 (byte bajo)]

Salida de pulso Y3: [D8374 (byte alto), D8373 (byte bajo)]

Frecuencia de salida del pulso de comando @, @Requiere una velocidad inferior a la velocidad maxima; rango de ajuste: 10~100 000 Hz

13. Tiempo de aceleracién/desaceleracion al ejecutar la instruccién ZRN (unidad: ms):
Tiempo de aceleracion de salida de pulso YO~Y3: D8348, D8358, D8368, D8378
Tiempo de desaceleracion de la salida de pulsos YO ~ Y3: D8349, D8359, D8369, D8379. El tiempo de aceleracién indica el
tiempo necesario para alcanzar la velocidad maxima desde la velocidad base.

El tiempo de desaceleracién representa el tiempo necesario para alcanzar la velocidad base desde la velocidad maxima.
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8.5.2 Salida de pulsos - Comando PLSY

Descripcién general de las instrucciones

Comando de salida de pulso cuantitativo unidireccional sin variacién del tiempo de aceleracion o desaceleracion.

instruccion Funcién Numero de bits Formato de instruccién

POR FAVOR 1 6 7

Salida de pulsos POR FAVOR

DPLSY 32 13

Elemento de posicién Componentes de Word constante

operando

incégnita Y METRO S T d 0 D K H

Especifique la frecuencia de salida del pulso, rango: 10~32,767 Hz (BIN16 bits).

0 10~100.000 Hz (BIN32);

Especifique el nUmero de pulsos de salida, que varia de 1 a 32 767 PLS (BIN16 bits).

0 1~2,147,483,647 PLS (BIN 32 bits);

000060

Para especificar el nimero de puerto para la salida de pulso, puede especificar YO~Y3.

Acciones funcionales

M100 O

PLSY I k100 I DO Y0 I

Después de que la instruccién es controlada por M100, el PLC comienza desde A partir del puerto de salida de pulso de alta velocidad especificado YO Envia pulsos a una frecuencia especificada de 100 Hz.

Cuando el nimero de pulsos emitidos alcanza Cuando se alcanza el valor especificado en el registro DO, la salida del pulso YO se detiene y se establece el indicador de finalizacién de ejecucion (M8029).

EN.
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Componentes de software especiales relacionados con esta instruccién

1. Recuento de pulsos de salida YO (32 bits): [D8141 (bit alto), D8140 (bit bajo)]

2. Recuento de pulsos de salida Y1 (32 bits): [D8143 (bit alto), D8142 (bit bajo)]

3. Recuento de pulsos de salida Y2 (32 bits): [D8145 (bit alto), D8144 (bit bajo)]

4. Recuento de pulsos de salida Y3 (32 bits): [D8147 (bit alto), D8146 (bit bajo)]

5. Parada de salida de pulsos YO~Y3 (parada inmediata): M8349, M8359, M8369, M8379

6. Monitoreo de la salida de pulsos YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8340, M8350, M8360, M8370
7. Limites de rotacién hacia adelante YO~Y3 (OCUPADOQ/LISTO): M8343, M8353, M8363, M8373

8. Limites de inversion de YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8344, M8354, M8364, M8374

9. Bandera de fin de ejecucién de instrucciéon: M8029
8.5.3 Salida de pulsos de velocidad variable - Comando PLSV

Descripcién general de las instrucciones

Comando de salida de pulso de velocidad variable con direccién de rotacion.

instruccion Funcién Numero de bits Formato de instruccién Pasos
PLSV 16 7
Velocidad variable
s GO
Salida de pulsos
DPLSV 32 13

Elemento de posicién Componentes de Word constante

operando
incégnita Y METRO S T d O D K H
[ ] [ ] [ ] [ ] [ ]
[ ]
[ ] [ ] [ ]

Especifique la frecuencia de salida del pulso, rango: -32,7681~32,767Hz (excluyendo -10~10, BIN16 bits).

0 -100.000 a 100.000 Hz (excepto -10 a 10, bits BIN32), donde el signo negativo indica la direccién opuesta.

Para especificar el nimero de puerto para la salida de pulso, puede especificar YO~Y3;

Para especificar el nimero de puerto de salida o la variable de bit para la sefial de direccion de rotacion, por ejemplo, especifique Y4 como la sefial de direccién de rotacién, de acuerdo con... @Iegumbres
No.85Pagina N .
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La direccién se determina por el signo de la frecuencia de salida. Cuando la frecuencia es positiva, el puerto de salida Y4 esta activado, lo que indica funcionamiento directo; de lo contrario, esté desactivado, lo que indica funcionamiento

inverso.

Acciones funcionales

it
—— PLsV k1000 YO Y4

- Después de que la instruccién es controlada por M100, el PLC comienza mA partir del puerto de salida de pulso de alta velocidad especificado YO @Espec‘ﬁque una salida de pulso de 1000 Hz cuando
.EEI puerto de salida de sefial de direccién de rotacion especificado niimero Y4=ON indica la direccidn positiva.

Componentes de software especiales relacionados con esta instruccién

1. Registro de valor actual de la salida YO (32 bits): [D8341 (byte alto), D8340 (byte bajo)]
2. Registro de valor actual de la salida Y1 (32 bits): [D8351 (byte alto), D8350 (byte bajo)]
3. Registro de valor actual de la salida Y2 (32 bits): [D8361 (byte alto), D8360 (byte bajo)]
4. Registro de valor actual de la salida Y3 (32 bits): [D8371 (byte alto), D8370 (byte bajo)]
5. Parada de salida de pulsos YO~Y3 (parada inmediata): M8349, M8359, M8369, M8379
6. Monitoreo de la salida de pulsos YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8340, M8350, M8360, M8370
7. Limites de rotacién hacia adelante YO~Y3 (OCUPADQ/LISTO): M8343, M8353, M8363, M8373
8. Limites de inversién de YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8344, M8354, M8364, M8374
9. Monitoreo controlado por comando de posicionamiento YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8348, M8358, M8368, M8378
10. Habilitacién de aceleracién/desaceleracion: M8338
1. Velocidad base durante la aceleracién/desaceleraci6n al ejecutar el comando PLSV:
Salida de pulsos Y0: D8342; Salida de pulsos Y1: D8352; Salida de pulsos Y2: D8362; Salida de pulsos Y3: D8372. Rango de ajuste: Por
debajo de 1/10 de la velocidad maxima. Si el valor esta por encima de este rango, tome 1/10 de la velocidad méaxima.
12. Velocidad maxima durante la aceleracién/desaceleracion al ejecutar la instruccién
PLSV (unidad: ms): Salida de pulso YO: [D8344 (bit alto), D8343 (bit bajo)]
Salida de pulso Y1: [D8354 (orden alto), D8353 (orden bajo)]
Salida de pulso Y2: [D8364 (byte alto), D8363 (byte bajo)]

Salida de pulso Y3: [D8374 (byte alto), D8373 (byte bajo)]

Frecuencia de salida del pulso de comando @Requiere una velocidad inferior a la velocidad maxima; rango de ajuste: 10~100 000 Hz

13. Tiempo de aceleracién/desaceleracion al ejecutar la instruccién PLSV:
Tiempo de aceleracién de salida de pulso YO~Y3: D8348, D8358, D8368, D8378 Tiempo
de desaceleracién de salida de pulso YO~Y3: D8349, D8359, D8369, D8379
El tiempo de aceleracién representa el tiempo necesario para alcanzar la velocidad méxima desde la velocidad base.

El tiempo de desaceleracién representa el tiempo necesario para alcanzar la velocidad base desde la velocidad méxima.
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8.5.4, Con salida de pulso de aceleracién/desaceleracién - comando PLSR

Descripcién general de las instrucciones

Comando de salida de pulso con funcién de aceleracion/desaceleracion.

instruccion Funcién Numero de bits Formato de instruccién

PLSR 16 9
Con aceleracion y desacelerafion

PLSR
Salida de pulsos

DPLSR 32 17

Elemento de posicién Componentes de Word constante

operando

incégnita Y METRO S T d 0 D K H

Especifica la frecuencia mas alta de la salida del pulso, que va desde 10 a 32 767 Hz (bits BIN16).

0 10~100.000 Hz (BIN32);

Especifique el nimero de pulsos de salida, que varia de 1 a 32 767 (bits BIN16).

0O 1~2,147,483,647 (PLS) (BIN 32 bits);

El tiempo de aceleracion/desaceleracién especificado, que varia de 50 a 5000 (unidad: ms), tenga en cuenta que los tiempos de aceleracién y desaceleracién son los mismos;

000 VOO0

Para especificar el nimero de puerto para la salida de pulso, puede especificar YO~Y3.
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Acciones funcionales

RATE (=)
I-—||—| PLsr | k1000 | Do | x=2ooo | YO |
] Ay H FNFERIEE FE HH s
b= B oeh B} 5] CYO. Y12
CHZD g =] Cms D

CPLSD

-Después de que la instruccion es controlada por M100, el PLC comienza desde... @Se emite un pulso desde el puerto de salida de pulso de alta velocidad designado Y0, y luego... @Especiﬁcar el tiempo de aceleracion 2
Alcanzado en seg@l?speciﬁque un pulso de frecuencia de 1000 Hz, ejecttelo durante un periodo de tiempo y luego... @La salida se detiene después de un tiempo de desaceleracion especificado de 2 segundos.
Total emitido en el tiempo @Especifique el nimero de pulsos de salida, DO.

BXigmER (HZ )
1 AR

2EohEE (PLS )

1 T
D S SE— ) SE—
prissa) =R 1E)
- C es de software iales relaci dos con esta instruccién

—_

. Registro de valor actual de la salida YO (32 bits): [D8141 (byte alto), D8140 (byte bajo)]

2. Registro de valor actual de la salida Y1 (32 bits): [D8143 (byte alto), D8142 (byte bajo)]

3. Registro de valor actual de la salida Y2 (32 bits): [D8145 (byte alto), D8144 (byte bajo)]

4. Registro de valor de corriente de salida Y3 (32 bits): [D8147 (byte alto), D8146 (byte bajo)]

5. Parada de salida de pulsos YO~Y3 (parada inmediata): M8349, M8359, M8369, M8379

6. Monitoreo de la salida de pulsos YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8340, M8350, M8360, M8370
7. Limites de rotacién hacia adelante YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8343, M8353, M8363, M8373

8. Limites de inversidn de YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8344, M8354, M8364, M8374

o

. Monitoreo controlado por comando de posicionamiento YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8348, M8358, M8368, M8378

10. Bandera de fin de ejecucién de instruccién: M8029

8.5.5 Posicionamiento relativo - Comando DRVI

Descripcién general de las instrucciones

Comando de control de pulso de segmento unico de posicionamiento relativo.

instruccion Funcién Numero de bits Formato de instruccién Pasos
DRVI 16 9
DRVI @ @
DDRVI 32 17
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Elemento de posicién Componentes de Word constante

operando

incégnita Y METRO S T d O D K H

Para especificar el nimero de pulsos de salida, el rango es de -32,768 a 32,767 (excluyendo 0, bits BIN16).

0-999,999~999,999Hz (excluyendo 0, bits BIN32), donde el signo negativo representa la direccién opuesta;

Especifique la frecuencia de salida del pulso, rango: 10~32,767 Hz (BIN16 bits).

0 10~100.000 Hz (BIN32);

Para especificar el nimero de puerto para la salida de pulso, puede especificar YO~Y3;

00 0 9000

Para especificar el nimero de puerto de salida o la variable de bit de la sefial de direccién de rotacién, por ejemplo, especifique Y4 como sefial de direccién de rotacién. La direccion a poRrelisigiio

del conteo de pulsos. Cuando el conteo de pulsos es positivo, el puerto de salida Y4 esta activado, lo que indica operacién directa; de lo contrario, esta desactivado, lo que indica operacién inversa.

Acciones funcionales

M100 G (=D (D) =]
- orwi [ ksoocoo]| kiooo | v1 | ws ]

A d g widH am O BEFE A5 M
Bk Bik Yo, ¥12 1=
=B i s = (Y, ¥5)D)
(PLSY CHZD)
- Después de que la instruccién es controlada por M100, el PLC comienza desde.+ A partir del puerto de salida de pulso de alta velocidad especificado Y1 Especificar salida de frecuencia de 1000 Hz
Especifique un pulso de 30000 pls, cuando El puerto de salida de sefial de direccién de rotacién especificado niimero Y5=ON indica la direccién positiva.

El nimero de pulsos de salida es relativo al registro de valor actual como una posicién relativa.

Las instrucciones pueden usarse varias veces en un programa, pero el contenido del operando no debe modificarse durante la ejecuciéon del mismo puerto. La desaceleracién
solo debe ocurrir durante la siguiente ejecucién de la instruccién cuando el contacto de accionamiento esté desactivado. En este momento, el indicador de fin de ejecucién de la
instruccién M8029 no se activara. Cuando la monitorizacién (BUSY/READY) de la salida de pulsos esté activada, no se pueden ejecutar instrucciones de posicionamiento que

utilicen dicha salida.
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-Incluso si el contacto de la unidad de instrucciones estd APAGADO, no ejecute instrucciones de posicionamiento (incluido PLSY) que especifiquen el mismo nimero de

salida mientras el monitoreo (BUSY/READY) estda ENCENDIDO en la salida de pulso.

w

R

—C

Sl § =
: A =30000 ‘

- C es de software especiales relaci dos con esta instruccién

1. Registro de valor actual de la salida YO (32 bits): [D8341 (byte alto), D8340 (byte bajo)]
2. Registro de valor actual de la salida Y1 (32 bits): [D8351 (byte alto), D8350 (byte bajo)]
3. Registro de valor actual de la salida Y2 (32 bits): [D8361 (byte alto), D8360 (byte bajo)]
4. Registro de valor actual de la salida Y3 (32 bits): [D8371 (byte alto), D8370 (byte bajo)]
5. Parada de salida de pulsos YO~Y3 (parada inmediata): M8349, M8359, M8369, M8379

6. Monitoreo de la salida de pulsos YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8340, M8350, M8360, M8370
7. Monitoreo controlado por comando de posicionamiento YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8348, M8358, M8368, M8378
8. Limites de rotacién hacia adelante YO~Y3 (OCUPADOQ/LISTO): M8343, M8353, M8363, M8373
9. Limites de inversién de YO~Y3 (OCUPADQ/LISTO): M8344, M8354, M8364, M8374
10. Bandera de fin de ejecucién de instruccién: M8029
10. Velocidad base al ejecutar los comandos DRVIy DRVA:
Salida de pulso YO: D8342; Salida de pulso Y1: D8352; Salida de pulso Y2: D8362; Salida de pulso Y3: D8372
Rango de ajuste: menos de 1/10 de la velocidad méxima; si el valor es mayor que este, tome 1/10 de la velocidad méxima.
11. Velocidad maxima (en milisegundos) al ejecutar los comandos DRVI y DRVA:
Salida de pulso Y0: [D8344 (orden alto), D8343 (orden bajo)]
Salida de pulsos Y1: [D8354 (byte alto), D8353 (byte bajo)]
Salida de pulsos Y2: [D8364 (byte alto), D8363 (byte bajo)]

Salida de pulsos Y3: [D8374 (byte alto), D8373 (byte bajo)]

Frecuencia de salida del pulso de comando @Requiere una velocidad inferior a la velocidad maxima; rango de ajuste: 10~100 000 Hz

12. Tiempo de aceleracién/desaceleracion al ejecutar instrucciones DRVI y DRVA:
Tiempo de aceleracién de salida de pulso YO~Y3: D8348, D8358, D8368, D8378
Tiempo de desaceleracién de salida de pulso YO ~ Y3: D8349, D8359, D8369, D8379
El tiempo de aceleracién representa el tiempo necesario para alcanzar la velocidad méxima desde la velocidad base.

El tiempo de desaceleracién representa el tiempo necesario para alcanzar la velocidad base desde la velocidad méxima.
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8.5.6 Posicionamiento absoluto - Instruccién DRVA

Descripcién general de las instrucciones

Comando de control de pulso de segmento unico de posicionamiento relativo.

instruccién

Funcién

Numero de bits

Formato de instruccién

DRVA

DDRVA

posicionamiento absoluto

16

32

17

Elemento de posicién

Componentes de Word constante

operando

incégnita Y METRO S T d 0 D K H

Para especificar la ubicacién absoluta (objetivo), el rango es -32,768 a 32,767 (excluyendo 0, bits BIN16).

0 -999,999~999,999Hz (excluyendo 0, bits BIN32);

Especifique la frecuencia de salida del pulso, rango: 10~32,767 Hz (BIN16 bits).

0 10~100.000 Hz (BIN32);

Para especificar el nimero de puerto para la salida de pulso, puede especificar YO~Y3;

00 0 90060

Para especificar el nimero de puerto de salida de la sefial de direccién de rotacién o la variable de bit, por ejemplo, especifique Y4 como sefial de direccién de rotacién. La direccid a poaleseigito de

la diferencia entre la posicién actual y la posicién anterior. Cuando la diferencia es positiva, el puerto de salida Y4 esta activado, lo que indica operacién de avance; de lo contrario, esté desactivado.

Esto indica que la operacion se realiza a la inversa.
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Acciones funcionales

] orwa [ k3oocoo]| kiooo | w1 | w5 ]

| 100
£@ Al T I im0 BEFE Fo1E)

CPLSY BiksAp cyo, ¥i)D ==
H = (¥4, Y52
CHZ )
= Después de que la instruccién es controlada por M100, el PLC comienza desde A partir del puerto de salida de pulso de alta velocidad especificado Y1 Emite pulsos a una frecuencia especificada de 1000 Hz.
El impulso hace que el dispositivo de movimiento se mueva a una distancia del origen del comando. Especifique el punto objetivo de 30000 pulsos pls, cuando m Especificar la direccion de rotacion

El puerto de salida de sefial Y5 est configurado en ON, lo que indica la direccién positiva.

La posicién absoluta es el nimero de pulsos con respecto al origen. Por lo tanto, para garantizar una posicién absoluta precisa, se debe utilizar la instruccién ZRN durante la inicializacién para volver al origen y determinar la posicion.

Ubicacién del punto

El comando se puede utilizar varias veces en el programa, pero no se envia al mismo puerto simultdneamente.

Si se modifica el contenido del operando durante la ejecucion de la instruccién, el cambio solo se reflejara en la siguiente ejecucién. Cuando el contacto de la unidad esta desactivado durante la ejecucion de la instruccién,

la desaceleracion se detiene. En este momento, el indicador de fin de ejecucion de la instruccién M8029 permanece inactivo.

Cuando la monitorizacion de la salida de pulsos (OCUPADO/LISTO) esté activada, no se pueden ejecutar comandos de posicionamiento que utilicen esta salida. Incluso si el

contacto de control de comandos esta desactivado, ejecute el comando mientras la monitorizacién de la salida de pulsos (OCUPADO/LISTO) esté activada.

No ejecute instrucciones de ubicacién (incluido PLSY) que especifiquen el mismo niimero de salida.

A 4

RV E

¢/ RN =TT
: LRI E ! BfMUE
Vi L
=y 1
+30000
= [« es de software iales relaci dos con esta instruccién

1. Registro de valor actual de la salida YO (32 bits): [D8341 (byte alto), D8340 (byte bajo)]

2. Registro de valor actual de la salida Y1 (32 bits): [D8351 (byte alto), D8350 (byte bajo)]

3. Registro de valor actual de la salida Y2 (32 bits): [D8361 (byte alto), D8360 (byte bajo)]

4. Registro de valor actual de la salida Y3 (32 bits): [D8371 (byte alto), D8370 (byte bajo)]

5. Parada de salida de pulsos YO~Y3 (parada inmediata): M8349, M8359, M8369, M8379

6. Monitoreo de la salida de pulsos YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8340, M8350, M8360, M8370
7. Monitoreo controlado por comando de posicionamiento YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8348, M8358, M8368, M8378
8. Limites de rotacién hacia adelante YO~Y3 (OCUPADQ/LISTO): M8343, M8353, M8363, M8373

9. Limites de inversién de YO~Y3 (OCUPADO/LISTO): M8344, M8354, M8364, M8374

10. Bandera de fin de ejecucién de instruccién: M8029

10. Velocidad base al ejecutar los comandos DRVI'y DRVA:

Salida de pulso YO: D8342; Salida de pulso Y1: D8352; Salida de pulso Y2: D8362; Salida de pulso Y3: D8372

Rango de ajuste: menos de 1/10 de la velocidad maxima; si el valor es mayor que este, tome 1/10 de la velocidad maxima.
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11. Velocidad méxima (en milisegundos) al ejecutar las instrucciones DRVI y
DRVA: Salida de pulso Y0: [D8344 (bit alto), D8343 (bit bajo)]
Salida de pulso Y1: [D8354 (byte alto), D8353 (byte bajo)]
Salida de pulso Y2: [D8364 (byte alto), D8363 (byte bajo)]

Salida de pulso Y3: [D8374 (byte alto), D8373 (byte bajo)]

Frecuencia de salida del pulso de comando @Requiere una velocidad inferior a la velocidad méaxima; rango de ajuste: 10~100 000 Hz

12. Tiempo de aceleracién/desaceleracion al ejecutar instrucciones DRVI y DRVA:

Tiempo de aceleracién de salida de pulso YO~Y3: D8348, D8358, D8368, D8378

Tiempo de desaceleracién de salida de pulso YO ~ Y3: D8349, D8359, D8369, D8379

El tiempo de aceleracion representa el tiempo necesario para alcanzar la velocidad maxima desde la velocidad base.

El tiempo de desaceleracion representa el tiempo necesario para alcanzar la velocidad base desde la velocidad méaxima.
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Apéndice A, Lista de instrucciones admitidas por el PLC

Tipo de instruccién

Codigo de instrucciones

Descripcién de la funcion

Observacion

Instrucciones de contacto

LD

(Iniciar la operacion légica en el contacto a)

LDI

Invertir (la operacién I6gica comienza en el contacto b)

PLD

Toma el flanco ascendente del pulso (comienza la operacion de deteccion del flanco ascendente)

LDF

Captura el flanco descendente del pulso (comienza la operacion de deteccién del flanco descendente).

(Contacto en serie)

ANI

NAND (contacto serie b)

ANDP

[Conexién en serie con el flanco ascendente del pulso (deteccion del flanco ascendente)

ANDF

[Conexi6n en serie con el flanco del pulso (deteccién del flanco

0]

O (paralelo a un contacto)

ORI

OR (contacto b paralelo)

ORP

0 el flanco ascendente del pulso (conexién en paralelo para detectar flancos ascendentes)

ORF

0 el flanco descendente del pulso (conexién en paralelo para detectar flancos descendentes)

INV

Revertir el resultado de la operacién

Instrucciones combinadas

ANB

Bloques de bucle conectados en serie entre si.

ORBE

Bloque de bucle o (conexién en paralelo de bloques de bucle)

MPS

Empujar sobre la pila (operacion de almacenamiento)

MRD

Leer desde la pila (leer desde el almacenamiento)

MPP

Extraer de la pila (leer desde el almacenamiento y reiniciar)

eurodiputado

Flanco ascendente del resultado del calculo

Ministerio de Economia y Finanzas

Flanco descendente del resultado del calculo

Instrucciones de salida

AFUERA

Salida (accionamiento de bobina)

[COLOCAR

Posicién (manteniendo la accién)

RST

Restablecer (libera la accién de retencién, borra el valor actual y los registros)

POR FAVOR

Pulso ascendente (salida de pulso de flanco ascendente)

PLF

Pulso descendente (salida de pulso de flanco descendente)

Comando de control maestro

MC

Control principal (comando de bobina de contacto de serie general)

MCR

Reinicio del controlador principal (comando de liberacion de contacto de serie general)

Otras instrucciones

NOP

Sin programa (sin operacién)

Fin del comando

FIN

Fin (El programa finaliza el procesamiento de entrada/salida y vuelve al paso 0).

Diagrama trapezoidal escalonado

instruccion

STL

Diagrama de escalera escalonada (inicio del diagrama de escalera escalonada)

RETIRADO

Regresar (Fin del diagrama de escalera escalonada)
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CJ Redireccién condicional

LLAMAR Llamada de subrutina

SRET Retorno de subrutina

Flujo del programa

DEFENDERSE Finaliza el programa principal

PARA Inicio del rango de bucle

PROXIMO Fin del rango de bucle

MOV retetransporarse

S M OV cambio

CMP Comparar

ZC P Comparacion de intervalos

L M C [ Teletransportacién inversa

Comparacién de transmisiones

BMOV Entrega porlotes
FMOV retetransportacion mtipunto
XCH intercambio

BCD Conversién BCD

PAPELERA Conversién BIN
[AGREGAR Adicién de BIN
SUB Resta BIN

M U L Multiplicacién BIN

DIV Divisién BIN
Cuatro principios. Ca [CONTENEDOR +1
Operaciones DIC BIN menos uno
[VARITA MAGICA Légica Y
TRABAJO OR légico

WXOR XOR l6gico

Negativo Encuentra el complemento a dos

L D= [Comparacion de contactos LD S1=52

L D> Comparacién de contactos LD S1>52

L D< [Comparacion de contactos LD S1<52

LD<> Comparacién de contactos LD S1#S2
Comparacion de contactos

L D<= [Comparacion de contactos LD S1<52

LD>= Comparacién de contactos LD S1=>S2

Y= Comparacién de contactos Y S1=52

Y> Comparacién de contactos AND S1>S2
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Y< Comparacién de contactos Y S1<S2

Y<> Comparacién de contactos Y S1#S2
Y<= Comparacion de contactos Y S1<S2
Y>= Comparacién de contactos Y S12>S2

= Comparacién de contactos O $1=52

Comparacién de contactos

O> Comparacién de contactos O S1>S2
O< [Comparacién de contactos O S1 < S2
O<> Comparacién de contactos O S1#S2
0<= Comparacion de contactos O S1<S2
O>= Comparacién de contactos O S12>S2

RO R Desplazamiento circular a la derecha

ROL Desplazamiento circular a la izquierda

RC R Desplazamiento circular a la derecha con acarreo

RCL Desplazamiento circular a la izquierda con acarreo

SFTR Desplazamiento a la derecha

Desplazamiento circular

SFTL besplazamiento ala zquierca

WSFR Desplazar el personaje hacia la derecha

WSFL Desplazar el personaje haciala izquierda

SFWR Escritura por turnos [para control FIFO/LIFO]

SFRD Lectura por turnos [para el control de tltimo en entrar, primero en salir (LIFO)]

ZRST Reinicio por lotes

SIGNIFICAR MEDIA (media)
Proceso de datos FLT Conversion de entero BIN a punto flotante binario
RESPUESTA Alarma de sefial establecida
AN R Reinicio de alarma de sefial
REFF Ajuste del filtro
Procesamiento de alta velocida S P D Densidad de pulso

PWM Modulacién por ancho de pulso

ZRN Retorno de origen mecanico

POR FAVOR Salida de pulsos

P LSV Pulso de velocidad variable

Control de posicionamiento Soporte de instrucciones de doble palabra

P LS R Con salida de pulso de aceleracion/desaceleracion

D RVI Posicionamiento relativo

DRVA bosconamiento absolto

DECMP Comparacion de punto flotante binario

DEZCP Comparacién del rango de niimeros de punto flotante binario
Aritmética de punto flotante
DEMOV Transmisién de datos de punto flotante binario
DEBCD Conversion de nimeros de punto flotante binarios a nimeros de punto flotante decimales
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DEBIN Conversion de nimeros de punto flotante decimales a nimeros de punto flotante binarios
MUERTO Suma de punto flotante binario
DESUB Operacién de resta de punto flotante binario
DEMUL Multiplicacién de punto flotante binario

Aritmética de punto flotante D EDIV Operacion de division de punto flotante binario
INT Conversion de nimeros de punto flotante binarios a enteros (BIN)
DSI N (Operacion SIN de punto flotante binario
DCOS Operaciones COS de punto flotante binario
DTAN Operaciones TAN con nimeros binarios de punto flotante
INTERCAMBIO Conversion de bytes

Procesamiento de datos 2
Por cierto Combinacién de datos en bytes

TCMP Comparacion de datos de reloj

TZCP Comparacién del rango de datos del reloj

TADD Operacion de adicion de datos de reloj

Funcionamiento del reloj

TSUB Operacion de resta de datos del reloj
TRD Lectura de datos del reloj
TWR Escritura de datos del reloj
GRY Conversion de cédigo Gray

GBIN Conversién inversa del codigo Gray

Dispositivos externos

ADPRW Lectura/escritura MODBUS

PID Célculo de PID

SER Recuperacion de datos Soporte de instrucciones de doble palabra

Instrucciones de conveniencia

ALT alida alernativa
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Apéndice B, Explicacion de los cédigos de error de comunicacién MODBUS RTU (datos D8402)

MODBUS

Nombre del error Acciones de componentes de software relacionados
Cc’)dlgo de error Sitio principal/Sitio esclave Métodos de eliminacién
Yy detalles (Direcciones especiales M y D)
(Decimal)

1) Cuando M8063 esté configurado en ON, 6321 se
almacenara en D8063.

2) M8122 se configurara en ON, salida de comunicacién
Error ADP de comunicacién MODBUS no detectado

201 Sitio principal/Sitio esclavo

Se almacenarén c6digos de error Por favor confirma si lo has utilizado.
E n D81 22 Adaptador de comunicaciéon MODBUS
Error en la deteccion del adaptador de comunicacion MODBUS.

3) M8123 se establecerd en ON; para obtener detalles del error...

Se almacenaré informacion detallada

En D8123

La i6n de los para de MODBUS es incorrecta. Por favor, confirme los registros de datos pertinentes.
2 02 Sitio principal/Sitio esclavo Consulte el contenido anterior Por favor confirme los valores de los pardmetros.
Las iones de los paré de icacion MODBUS no son vélidas. Programa de configuracién de comunicacién MODBUS

Otras comunicaciones ocupan el puerto de comunicaciones.

Se configuran dos o mas métodos de comunicacién en un canal. Confirme la comunicaciéon MODBUS.

2 03 sitio principal/Sitio esclavo Consulte el contenido anterior
;Es solo 1 canal?

(Ejemplo: se utiliza comunicacién MODBUS en el mismo canal)

(y redes N:N)

Confirme la i6n del formato de

D8400/D8420

204 Error de paridad, error de desbordamiento, error de trama Sitio principal/Sitio esclavo Consulte el contenido anterior

Error de CRC/LRC

Confirme la configuracién del formato de comunicacién.

D8120, retardo de reproduccién
205 Texto CRC/LRC no vélido: longitud de texto menor a 3 Sitio principal/Sitio esclavo Consute el contenido anterior
Estado de error de D8180,
bytes en modo RTU y longitud de texto menor a 8 bytes
retraso entre solicitudes D8174
en modo ASCIL

Desbordamiento de caracteres
Por favor, confirme el retraso de reproduccion D8180.
- Al recibir mas de 256 bytes en modo RTU El retraso entre solicitudes D8174
206 (51 3 bytes 0 mas en modo ASCH) Sitio principal/Sitio esclavo Consulte el contenido anterior equivocado

Se ha producido un error. Por favor, confirme la comunicgcion.
- Durante la tramitacion de la solicitud anterior se recibieron otras solicitudes. ¢ Es correcta la configuracién del puerto?

Solicitar hora (solo desde la estacion)

No.98Pagina

Manual del usuario de la PC todo en uno serie ZM7




AMSAMOTION®

¥R &

207

El texto de la solicitud no tiene el formato correcto.

El ndmero de puntos de acceso para recibir texto y el nimero de puntos realmente recibidos.

Inconsistente

0 el nimero de puntos de acceso excede el limite maximo de funciones.

Sitio principal/Sitio esclavo

Consulte el contenido anterior

Confirme si la estacion esclava esta en uso.

Comunicacién MODBUS, si se acepta

Recibi el correcto

Para la funcionalidad, confirme el acceso al comando.

€1 conteo de puntos es entre las estaciones esclava y mal

Dentro del 4rea de la estacion

Sino se programa correctamente, entonces

A veces ocurren errores de protocolo.

stra?

208

Error al recibir el texto.

No se puede convertir a cédigo de bytes en modo ASCII

Sitio principal/Sitio esclavo

Consulte el contenido anterior

Consulte el cédigo de error 207.

Método de configuracién

209

Recibir el cédigo de funcién que no corresponde

El codigo de funcién solicitado no es vélido o no corresponde.

Desde la estacion

Consulte el contenido anterior

Confirme que la funcién que esta utilizando es correcta.

:Cumple con las reglas del sitio principal y del sitio esclavi

red

Confirme la configuracién MODBUS en el sitio esclavo.

Estan correctamente asignados los componentes blandds?
A un elemento suave MODBUS no asignado configuracion.
210 Desde la estacion Consulte el contenido anterior Por favor, confirme si los datos del sitio principal estan prpsentes.
Elemento suave MODBUS seleccionado o elemento suave + acceso Dentro del rango efectivo de la funcién seleccionada
El nimero de puntos excede el rango admitido por la estacion esclava.
Por favor, confirme que ha accedido al sitio principal.
Gama eficaz de componentes blandos
Por favor confirme el ntimero de estacién y el codigo de deceso.
211 Se agoto el tiempo de respuesta del servidor. Sitio principal Consulte el contenido anterior
Estan configurados correctamente los parametros de la fefial?
Recepcion de texto de respuesta de excepcion:
La estacion esclava envié un texto de respuesta de excepcién (consulte lo siguiente).
Respuesta anormal
Por favor, confirme las funciones que esta utilizando y
(cédigo)
2Los parametros funcionales coinciden con el sitio princigfal?
2 1 2 Sitio principal Consulte el contenido anterior y desde la estacion

Informacién detallada:

Byte de orden superior: Codigo de funcion de excepcién

Byte de orden inferior: cdigo de respuesta de excepcion

Especificacion
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Los nimeros de estacién no coinciden:

El texto de la solicitud y el texto de respuesta tienen diferentes nimeros de estacion.
Consulte el cédigo de error 0207
21 3 Informacion detallada: Sitio principal Consulte el contenido anterior
Métodos de eliminacion

Byte alto: el nimero de estacion local de la estacion esclava solicitada.

Byte de orden bajo: el nimero de estacion local del esclavo que responde.

Codigos de funcion inconsistentes:

Los cédigos funcionales de los textos de solicitud y respuesta son inconsistentes.
Consulte el cédigo de error 0207
214 Informacién detallada: Sitio principal Consulte el contenido anterior
Métodos de eliminacién
Byte alto: Cédigo de funcién para solicitar texto

Byte de orden inferior: Cédigo de funcion para responder al texto

Error de solicitud de reproduccion:
El sitio recibié una funcién de reproduccién que no admite ciertas caracteristicas.
Solicitud de liberacion
Informacion detallada:

Funcién no diagnéstica
Confirme si la funcién esta disponible en el sitio esclavo.
2 1 5 Funcion de diagndstico Desde la estacion Consulte el contenido anterior
Las especificaciones corresponden a la reproduccion.
Byte de orden superior: 0
Codigo de funcién

Byte de orden bajo: Cédigo de funcion Subfuncién

cédigo

La solicitud de datos de texto fallé:
El valor de los datos es inconsistente con la especificacion MODBUS. Consulte el cédigo de error 0207
216 Desde la estacion Consulte el contenido anterior

(Por ejemplo: OFF=[0000H], ON=[FFOOH], escribe el Métodos de eliminacién

valor [5H] en la bobina 1)

El comando ADPRW se est4 utilizando incorrectamente. Utilice ADPRW en el sitio principal.
217 Desde la estacion Consulte el contenido anterior

El comando ADPRW se utilizé en la estaci6n esclava. instruccion

Rango de datos de los operandos de instrucciones de la aplicacion:
La instruccién ADPRW lee/escribe el software del objeto. Consulte el contenido anterior o

El articulo no es valido o la cantidad de puntos utilizados excede el limite vélido.

Confirme si la funcién esta disponible en el sitio principal

21 8 Informacién detallada: Sitio principal M8067 se activara y se
Dentro del alcance de las especi o blandos
e deordensuperior 0 almacenaran 6705 o 6706.
Byte de orden bajo: De acuerdo con la instruccion RS, S.54 D no tiene D8076

Almacenamiento efectivo de parametros 1-4.

La longitud de los datos recibidos no cumple con la |Consulte el cédigo de error 207.
21 9 Longitud de datos incorrecta Sitio principal/Sitio esclavo
especificacion MODBUS. Meétodo de configuracion
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El cédigo de respuesta de excepcién correspondiente para la estacién esclava MODBUS (detalles del error en la estacién maestra, datos en D8403).

Cédigo de respuesta de excepcién Nombre del cédigo de respuesta de excepcién
01 H Excepcion del cédigo de funcién El codigo de funcién solicitado no corresponde al sitio esclavo.
La cantidad de dispositivos MODBUS o puntos de acceso solicitados excede el rango vélido de la
02 H Mal funcionamiento de componentes blandos

estacion esclava.

Una regién de datos del texto solicitado excede el rango valido (longitud de datos, nimero de
03 H ‘Anomalia de datos

componentes blandos).

04H Manejo de interrupciones Se produjo un error fatal mientras el servidor esclavo procesaba el texto de la solicitud.

0 canales Error de E/S de envio o recepcién de datos Longitud de datos incorrecta o error de comprobacién CRC

Apéndice C, Ejemplos de calculo para aplicaciones de cantidades analégicas

Apéndice C-1, Entrada analégica

Complementando los conocimientos basicos:

Las sefales analdgicas que los usuarios necesitan recopilar (como temperatura, humedad, presién, peso, concentracién de CO2, etc.) se obtienen de los sensores pertinentes (como sensores de temperatura y humedad, etc.).
Tras la recopilacién de datos mediante celdas de carga, sensores de temperatura PT100, etc., estos se convierten internamente en sefiales de corriente o tensién (las sefiales de salida tienen diferentes rangos,
cominmente 0~20 mA, 4~20 mA, 0~10V, etc.) y se conectan al canal de entrada analégica del PLC. EI PLC convierte las sefiales analégicas de tensién/corriente en sefiales analégicas de tensién/corriente.
La sefial se convierte en un valor digital mediante un circuito de conversién A/D antes de que la MCU pueda utilizarla para realizar el calculo.

Este PLC acepta entradas de sefiales analdgicas en el rango de 0 a 10 V 0 0 a 20 mA. Recupera directamente los valores de las direcciones de canal correspondientes
(D8030, D8031, D8032, D8033) de los canales de entrada analdgica utilizados (IN1, IN2, IN3, IN4) y los sustituye en la entrada programada por el usuario.
El programa PLC, que calcula una ecuacién lineal de dos variables baséandose en la relacién lineal entre las magnitudes analdgicas y las magnitudes digitales del PLC (valores de D8030, D8031, D8032 y D8033), puede
mostrar directamente los valores de las magnitudes analégicas recopiladas por el sensor en el ordenador central, el panel de configuracién o la pantalla tactil conectada al PLC. A continuacion...

Esto se explicard utilizando cuatro escenarios donde el rango de voltaje/corriente de salida del sensor es relativo al rango de entrada analégica del PLC.

AvisoSi el resultado del clculo es un decimal infinito, se recomienda tener una precisién de 4 decimales.

Caso 1: Sefial de entrada analégica 0~10 V (rango completo del PLC)

Suponiendo que existe un sensor de pesaje que puede medir pesos de 0 a 500 g y emite una sefial de voltaje analégica de 0 a 10 V, que esté conectado al canal de entrada analdgica 1 de

un PLC, entonces la relacién lineal entre la sefial analégica y la sefial digital del PLC (estado ideal) es la siguiente:

HRBRENG: €% HESHEEEES PL;@gﬁﬁ?)\;ﬁ

Seay el peso recogido por el sensor de pesaje, y x la entrada digital del canal de entrada analégica del PLC, entonces podemos obtener una ecuacién lineal en dos variables:
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40004-500

Resolviendo para k, obtenemos: k =

Por lo tanto, la relacién de conversién de analégico a digital en este caso esy = 0,125x. Se puede

obtener el siguiente cédigo de ejemplo:

MBD;DZ

" REIEEESERNENE00g. FL0T10vRINER R HiRiNER A AE]
F RS MEEE Ny DO030MNE (R A GRIET) g
F AR MEEE SD030EM AN —m— R A: y=0.125

0,125

<HETm— I ARERRK >

B
oLE
SEEE
i

Ma000

14— |

[DEDIN K125 K1000 DO 1
=TT
HEEH

k

[MOV DB8030 D2

R E
MRIET

R FERTHAE IO >

[FLT D2

<HE AN EeER >

Caso 2: Seial de entrada analégica 5~10 V (rango parcial del PLC)

[DEMUL DO D3 D5 1
i Zha—i NMEEE
HERHS Hix y=kor

k

Supongamos que tenemos una celda de carga que puede medir pesos de 0 a 200g y emite una sefial de voltaje analégica de 5 a 10V, que esta conectada a la entrada analégica de un PLC.

En el canal 1, la relacién lineal entre la magnitud analégica y la magnitud digital del PLC (estado ideal, correspondiente a...)Limite inferior del rango digitalSe basa en el voltaje de salida del sensor.

S
10 4000

HERBRENS: TE

u
Sefales y magnitudes digitalesrelacion proporcional

5vCantidad digital correspondier“e

(obtenido)

HRBREEELES

PLCAE 3L E 4 A d i
HEeRFE

2000~4000

Seay el peso recogido por el sensor de pesaje, y x la entrada digital del canal de entrada analégica del PLC, entonces podemos obtener una ecuacién lineal en dos variables:

-20004-6-0
-4000k-b-200

Resolviendo para:

-k-0.1
-b--200
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Por lo tanto, la relacién de conversién de analégico a digital en este caso esy = 0,1x - 200. Se puede obtener

entonces el siguiente cédigo de ejemplo:

" ERRE SRS EIMEE 02000, HiH ST 10GEIAERE - HEL SR A JBiE
iR RS MR E R AyEs . Da0304E C4EH R A 0BIE 1 EENEE Mx
" MEISME S8 S De020iEE#ER _— 3 ATE: »v=0.1=-200
T HE AR RSk =
ME002
o— {DEDINV K1 K10 Do 1
FAG ¥ B e
o EDE FIEEE
HiEEE k
3
= <HHE T AR S b >
{DEDIV K-200 K1 D2 T
R
FiZEE
b
MED0D
o7 } [ maow De030 D4 1
FE L B2
AJEIET
- <fSFr==E R i HAE T A =
[FLT D4 D5 i
i
HiEx
* i H SRR A R =
[ DEMUL DO D5 D7 1
o T e o
?ﬁ%ﬁx FiEx iR ke
© i H TR gy =locbRt R =
{DEADD D7 D2 Do
r—dm —am—de MIEsEe
TR ko ?ﬁé‘é;ﬂ y=hx+b

Caso 3: Senal de entrada analégica 0~20 mA (rango completo del PLC)

Suponiendo que existe un sensor de temperatura que puede medir temperaturas de 0 a 600 °C y emite una sefial de corriente analdgica de 0 a 20 mA, que esté conectado al canal de entrada analégico 1

de un PLC, entonces la relacién lineal entre la sefial analdgica y la sefial digital del PLC (estado ideal) es la siguiente:

HRBERENF: RE HRERELREES

PLCAR M EM A @&
HERTE

Bt
0~600 ( °C) 0~20 (ma)

RN B
Seay el peso recogido por el sensor de temperatura, y x la entrada digital del canal de entrada analdgica del PLC, entonces podemos obtener una ecuacién lineal en dos variables:

40004-600

Resolviendo para k, obtenemos k = 0,15

Por lo tanto, la relacién de conversién de analégico a digital en este caso es y = 0,15x. Se puede

obtener el siguiente cédigo de ejemplo:
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FEEEEAMEIE00T , Hih0T20maE B, BENER BB
F R R EME R E Ay D030 (EIEH A RIE— ) HREEE A
MATEN R E S D030 #AERN Zm— R y=015x

MSqDE

<HBETR—RARER >

TR E
W B
e
bl

[DEDIV K15 K100 DO H
i

2R
k

M3000
14— |

[MOV  DB8030 D2
R B
M RIET

T EH T BRSO >

[FLT D2 D3 i
Ml

< E IR RIS R >

Caso 4: Seial de entrada analégica 4~20 mA (rango parcial del PLC)

[DEMUL DO D3 D5
R Zm—i MERE

kﬁﬁ%’:zﬁl FI¥Ex y=hx

Supongamos que tenemos un sensor de temperatura que mide temperaturas de 0 a 200 °C y emite una sefial de corriente analégica de 4 a 20 mA, conectada al canal de entrada

analdgica 1 de un PLC. ;Cudl es la relacion lineal ideal entre la sefial analdgica y la sefial digital del PLC?Limite inferior del rango digitalSe basa en el voltaje de salida del sensor.

Iy 4 4mamadcCantidad digital correspondieﬁte .
Sefiales de streaming y cantidades digitalesrelacién proporcional 2_0 = 4000 (Obter"do)
HFRERAENE: B8R HERBHREEARZS

0~200 ( °C)

PLCEE fol & 4 A 3B i
HNEHRTE

800~4000

Sea y el peso recogido por el sensor de temperatura, y x la entrada digital del canal de entrada analdgica del PLC, entonces podemos obtener una ecuacion lineal en dos variables:

-800k-b-0
~40004-b-200

Resolviendo para:

-k-0.0625
“b--50

Por lo tanto, la relacién de conversién entre cantidades analdgicas y digitales en este caso esy = 0,0625x - 50.

Se puede obtener entonces el siguiente codigo de ejemplo:
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¥ E A B

" RS EIME O 2000 IR R Witk 4 T 20maiBIN B
AR EEEEMIER R = Ay D2020HhhE (3R ER S A 0RiE— » ESELF{E M=
- MIEIISMIE R ES De030E BRI ——2 0 A¥E A v=0.0625x-50
S HE iR Sk =
Ma002
o—| [DEDIV KB25 K10000 DO I
e
?ﬁ%%ﬁl
s o = b e 1] >
[DEDIV K-50 K1 D2 T
e
FHigEdn
b
Ma000
27 } [mov  Dso3o D4 1
FE BB g
A BIET
* gl AT d >
{FLT (n¥1 D5 T
—m—i
FAiEx
- S E T TR R >
[DEMUL DO DS D7 1
—im—w im—dm e
?ﬁﬁi{ FHiEx FiF ke
- S = R iRy oo b SR >
{DEADD D7 D2 Dg I
i o MERE
FadE ke ?ﬁ.éi& v

Apéndice C-2, Salida analdgica
Supongamos gque tenemos un convertidor de frecuencia que se puede controlar de 0 a 50 Hz ingresando una sefial de corriente analégica de 0~10 V o0 0~20 mA al PLC.

Sila tasa de cambio es tal que su canal de entrada analdgico esta conectado al canal de salida analégico del PLC, entonces la relacién lineal entre la sefial analégica y la sefial digital del PLC (estado ideal) es la siguiente:

PLC# & & iz 5

BB & F:
TABME

PLCH 51 ¥ 4 b 6 &
HEHHTE

0~4000

PLC# & £z 5

Sea x la frecuencia del inversor y y el valor digital del canal de salida analégica del PLC. De esta manera, podemos obtener una ecuacién lineal con dos variables:

504-4000

Resolviendo para k, obtenemos: k = 80

Por lo tanto, la relacién de conversién de analégico a digital en este caso es y=80x.

Se puede obtener entonces el siguiente cédigo de ejemplo:
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[ ] X B & 1

*ﬂ%ﬁk >

MB002
| [DEDIV K4000 K50 Do ki
k
MB000
| [DEMUL DO D2 D4 ki
k WEME D08l =

(0-50hz) {8

R RAEEN >

[INT D4 D6 b
Da0a0# =
Big

ST S .

[MOV D6 Daoan |

Apéndice D, Visualizacién del nimero de version del PLC

El registro D8105 registra la informacién de la versién del PLC. Como se muestra en la figura a continuacién, tras convertir el valor de D8105 a un nimero decimal sin signo, las decenas

representan la version principal del software y las unidades, la versién secundaria.

D8105%E ( 160 I/Ci5S1033H1EL )

SH1THH3111110

I BAGhRFS

( ERFS FhRFS, HIV1.0)

Fransehy

Rolocheging Manual del usuario de la PC todo en uno serie ZM7



	封面 
	前言
	手册内容
	使用注意
	免责声明
	联系方式

	版本历史
	使用手册指南
	目录
	一、产品概述
	1.1、产品简介   
	1.2、产品命名规则
	1.3、特点功能
	1.4、产品选型

	二、产品规格
	2.1主要规格
	2.2安装尺寸
	2.3接口定义
	2.4数字输入输出接线

	三、功能规划
	四、软元件说明
	4.1、软元件分配
	4.2、掉电保持地址说明
	4.3、高速计数器说明
	4.4、特殊软元件

	五、模拟量使用说明
	5.1、模拟量输入
	5.2、模拟量输出
	5.3、其它选配

	六、触摸屏使用说明
	6.1、HMIStudio组态软件
	6.2、触摸屏程序下载

	七、通讯指南
	7.1、通讯资源
	7.2、机内通讯
	7.3、编程口通讯
	7.3.1、编程说明
	7.3.2、485_1接口切换编程口功能

	7.4、MODBUS RTU通讯
	7.4.1、PLC作MODBUS RTU主站通讯
	7.4.2、PLC作MODBUS RTU从站通讯

	7.5、远程通讯
	7.5.1、远程功能简介
	7.5.2、绑定设备
	7.5.3、设备联网
	7.5.4、云采集
	7.5.4.1、添加变量
	7.5.4.2、云组态使用
	7.5.4.3、报警功能

	7.5.5、远程上下载

	7.6、LORA远距离通讯
	7.6.1、LORA通讯功能简介
	7.6.2、Modbus相关
	7.6.3、LORA参数配置
	7.6.3.1、LORA参数D寄存器
	7.6.3.2、AT指令



	八、定位控制说明
	8.1、定位控制特点
	8.2、功能一览
	8.3、I/O点分配
	8.4、相关软元件一览
	8.5、相关指令说明
	8.5.1、机械原点回归——ZRN指令
	8.5.2、脉冲输出——PLSY指令
	8.5.3、可变速脉冲输出——PLSV指令
	8.5.4、带加减速脉冲输出——PLSR指令
	8.5.5、相对定位——DRVI指令
	8.5.6、绝对定位——DRVA指令


	附录A、PLC支持指令表
	附录B、MODBUS RTU 通讯出错代码（D8402数据）说明
	附录C、模拟量应用部分计算案例
	附录C-1、模拟量输入
	案例1：模拟量输入信号0~10V（满PLC量程）
	案例2：模拟量输入信号5~10V（部分PLC量程）
	案例3：模拟量输入信号0~20ma（满PLC量程）
	案例4：模拟量输入信号4~20ma（部分PLC量程）

	附录C-2、模拟量输出

	附录D、PLC版本号查看

