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Control Posicion. Entrada a transistor

Control de posicionamiento por pulsos (500 Kpps)

Modos de Control posibles
FORMATO SENALES PEMEECIE
oW N e e I
CW-CCW =1
CCW 2 t2 I_l_
IMPULSO IMPULSO = SRR B AR
SENAL SENAL = rg:: 1 ;:r
DESFASE DE A rpnee S L LA A
90° A-B B spese= e [ | _HL [T
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Conexionado Modo Posicion Obligatorias

: | n case of open colleclor VFY (1) when you use the external
7 230 1
Command pulse COM+ o [ ] OPC1 |, resistor with 12V and 24V
— - Dembn c;u;mr =+ INH e = 1 PULS1 P . power supply
| clearinput 30 cL IEiID 200 PULS?2 L | ._.z_m_i;u_l-éll_ia
,__ Servo-ONinput _29 [gpy.on} ik & opcz | i |l N
Recomendables swichnginpt 1 28 | D1V sionz L6 <! us win !
g Ewaﬁpr-.iirl'_llg ?:nartoil 26 GND 0 kgpsorless) l
\ I Copur?I Enpdpa 32 VS-SEL1 hi l
Switc Ing input C_MODF 21
= . - OA+ A-phase
— F‘:';::;Eg;:.”p“t 31 A-CLR oa |12 _' D output | [\, [Specifications|[ voc=15 1oma
~_over-travel inhibiion input 9 | pOT 48 : ; of R 1+220
Negative direction 8 OB+ _ D__" B-phase|l|12v]| 1kQ1/2w
T~._Over-traval inhibition input NOT OB- 49 : output 24V | 2kO1/2W
Servo-Heady output 23 L
n. 35a, 0z - Z-phase | (2) When you do not use the
{1 S-RDY +
Lal * oz 12 [ @D output external resistor with 24V
Servo-Alarm output 37 I power supply
0 AL+ Ty — —
Ll 36 ALM- H- | 220 operfy o
Voc Positioning complete output 4 aND 12 = I=¥] 1;% %z:fm!a f L
A INP+ E’j’:* o Z-phase output | SRR
38| |NP- 19 (open collector) | 230 opcilz .ot
ME&“—. UUJIPUAI. 11 CZ i_,__ L 122:3‘2_.': : ! 24Voc
o BRKOFF+ H:* —i_ i'—jﬂ z‘él mwzis/ i
#‘M’HFF' — B L_______El_iq l
orque in-imit oufput 45 o : e \
[l = mn| ;o
Zererapeec-detection-output ‘ED—P O (—J— : Twisted pair)
L&J 121 zsp 0 |90 [oornon 14 T
4] cowm- #- o 8 T En funcion de la
- 44 A0 20| 040 180 16 ~ .- T—D—I__'r- I- .z
_[:{FULSH1 = -|P-ATLTROR IS aplicacion
| 45 ' ’ GND Flo— 5
5 4SFULSH2 o ] N - o
SIGNH1 2 ;: A N-ATL ! }Negatwe direction torque limit input
% 47 (-10 to +10V)
T SIGNH2i o4 10 - T . .
| ' 13| GND b—o— gp Velocity monitor output
) 1kQ 42 .
Command pulse input B I 50| Eq ——o— M Torque monitor output

(Use with 4Mpps or less.) | o Il

Be sure 10 connect. . | S ——— —— - ]



Ejemplo de conexionado Transistor

CONEXIONADO NPN MINAS A5

Salida a colector abierto, NPN

Salidas pulsos PLC

14

4

24 Vcc

Salida del PLC

_______________________

0 Vcc

24 Vcc

_________

4

6

13

29

50

PULS2

SIGN2

GND

SRV-ON

OPC1

OPC2

COM+

FG
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Control Posicion. Entrada LINE DRIVER

Control de posicionamiento mediante LINE DRIVER (4Mpps)

Line Driver I/F
Este es un buen método de transmision
de sefial que resulta menos sensible a

los ruidos.
Recomendamos éste modo de control | i G ok dban calocion e
para mayores precisiones y para opct | »_\
mantener la fiabilidad de las senales. ﬁﬂE PULST 3
4
& PULS?2 = /7(
Command
SIGN1 \?(: input A
200 6 Ky (Use with
SIGN2 = \/r B0 b e
»L_ GND
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Funciones Salidas de Pulsos

Instrucciones de salidas de pulsos FP-XO | FPOR FPX | FP:
Control Trapezoidal F171 | F171 | F171 | F171
Vuelta al Orige F177 | F171 | F171
e Funciones diferentes para F172  F172 F172
la misma aplicacion

Operacién JOG F172 | F172 | F172
Operacion JOG y posicionagaiaatg F171

Control por Tabla de Datog Funcion de_pen(_illente de la F174 | F174 | F174

aplicacion
Interpolacion Linear F175 | F175 | F175
Interpolacién Circular (centro) F176
Interpolacion Circular (punto de paso) 4n disnonible s6la F176
al( 9 Odeld

El cédigo de control de cada funcion difiere dependiendo del tipo de PLC usado.
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Ejemplo de conexionado LINE DRIVER

REPLICA DE ENCODER MINAS A5

Salidas LINE Driver (no aisladas)
Replica de encoder (A, B, Z)
Max. 4 Mpps

I \
" D 3
21 OA+ : ! @ | . In case of open collector I/F
22 OA- . — 4 22 opct
’ N 220 [ PULST -
48 0B+ : — > 5 =9) %07 20 4 <
! : 6 o PULS2 .
49 OB- : i > 220 Command
: I 220 fo_ il 5 pulse
23 0z+ : ! - a zkﬁl *— SIGN1 L input A
| : s 20 6 (Use with
24 0z- : : © SIGN2 500 kpps or less.)
: | GND
25 GND  —==— ! 13 a7
19 cz f L
50 G -----1 T
Salida a colector abierto NPN
Fase Z del encoder
Resolucidon del encoder:
* Encoder Absoluto de 17 bits (131072)
* Encoder Incremental de 20 bits (1048576)
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Ejemplo de conexionado Modo Velocidad

CONEXIONADO EN VELOCIDAD MINAS A5 W

X v 14 SPR
Consigna analégica 0 - 10 Vcc

—— 15 GND
+ : : 43 sp
Monitorizacion analégica 0 — 10 Vec i |
__——i———'i-—__ 17 GND
) ) | | AT-SPEED-
Existen c?'os tipos t:'fe'contro!. — : 3B Vo (¥)
» Consigna an’a{og:ca . i : a4 S RDY-
Entrada analégica SPR (pin 14). Entradas del PLC ! !
o : 36 ALM-
+ Consigna digital (8 multi-velocidades) —_— : 12 zsp
Combinacion de eqtradas digitales ; | , 39 SRV-ON
(INTSPD1, 2y 3 (Pin 33, 30 y 28). i i e S EROSPD
Para mas informacion, véase ! | i’
Salidas del PLC l ! > 33 INTSPD1
! ., 30 INTSPD2
l ! , 28 INTSPD3
- | ! 39 AT-SPEED+
« ! | V-COIN+ (¥)
(*) Seleccionables mediante parametrizacidn. L 35 S-RDY+
! —0— 37 ALM+
A e CoM+
—H 8 NOT
Limites de sobrecarrera i :
s -i 9 POT
M aammm 50 FG
1
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Control de Par

CONEXIONADO EN PAR MINAS A5

: — 7 " > 14 TRQR
Consigna analégica 0 — 10 Vcc : !
. ! > 15 GND
< \ : 42 IM
Monitorizacién analégica 0 — 10 Vcc | i
“—-—r--T--- 17 GND
«— i 40 TLC
- | 34 S-RDY-
Entradas del PLC P : i 36 ALM-
: : > 29 SRV-ON
Salidas del PLC . : > 3 S-RDY+
: —p 37 ALM+
0 Vee : ! 7 COM+
— - 8 NOT
Limites de sobrecarrera i i
—l- 9 POT
Sl 50 FG
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Protocolos de Comunicacion
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Redes de comunicacion

PEW_A5_RS485 Libreria que permite el control y supervision del driver MINAS
A5 a traves del puerto RS485 via cualquier PLC.

= W Function

@ MC_0_1_Read_Cpu_WVersion

[£1 MC_0_5_Read_Driver_Model

[£1 MC_0_6_Read_Mator_Model

[£1 MC_1_7_Capture_Release_EX_Right

[21 MC_2_0_Read_Out_Status

[E] MC_2_1_Read Command_Pulse_Counter

[E] MC_2 2 Read Feedback_Pulse_Counter

[F1 MC_2_4 Read_Speed

B MC_2_5 Read_Torque

[E] MC_2_6_Read Positional_Command_Deviation
[£1 MC_2_7_Read_Input_Signal

[£1 MC_2_8_Read_Output_Alarm_Signal

B MC_2_9 Read_Speed_Torque_PosDeviation
B MC_2_A_Read_Inputs_Outputs_Alarms

[E] MC_2_D_Read_Absolute_Encoder

[E] MC_2_E_Read_External_Scale_Deviation_Sum_Pulses
[E] MC_7_0_Read Parameter

[E1 MC_7_1_Write_Parameter

[£1 MC_7_2_Write_EEPROM

[E1 MC_9 0 Read Present_Alarm_Data

[£1 MC_9_2_Read_History_Alarm

[£1 MC_8_3_Clear_Alarm_History

[E1 MC_9 4 Clear_Present_Alarm

[E] MC_9_B_Clear_Absolute_Encoder

Read_Torgue
MC_2 5 Read Torgue ‘

ERM EMO
bStart —— bStart bDone ’—-bDune
1 —— iComPort bError ,—-bErrur
1 —— iMNoSlave wErrorCode wErrorCode

iTargue ——iTorgue

15
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Redes de comunicacion

m Libreria que permite el control y supervision del driver MINAS

A5 a traves del puerto RS232 via cualquier PLC.

= W Function
@ MC_0_1_Read_Cpu_WVersion

[£1 MC_0_5_Read_Driver_Model

[£1 MC_0_6_Read_Mator_Model

[£1 MC_1_7_Capture_Release_EX_Right

[21 MC_2_0_Read_Out_Status

[E] MC_2_1_Read Command_Pulse_Counter

[E] MC_2 2 Read Feedback_Pulse_Counter

[F1 MC_2_4 Read_Speed

B MC_2_5 Read_Torque

[E] MC_2_6_Read Positional_Command_Deviation

[£1 MC_2_7_Read_Input_Signal

[£1 MC_2_8_Read_Output_Alarm_Signal

B MC_2_9 Read_Speed_Torque_PosDeviation

B MC_2_A_Read_Inputs_Outputs_Alarms

[E] MC_2_D_Read_Absolute_Encoder

[E] MC_2_E_Read_External_Scale_Deviation_Sum_Pulses
[E] MC_7_0_Read Parameter

[E1 MC_7_1_Write_Parameter

[£1 MC_7_2_Write_EEPROM

[E1 MC_9 0 Read Present_Alarm_Data

[£1 MC_9_2_Read_History_Alarm

[£1 MC_8_3_Clear_Alarm_History

[E1 MC_9 4 Clear_Present_Alarm

[E] MC_9_B_Clear_Absolute_Encoder
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Redes de comunicacion

La libreria permite:

El uso de la funciones de posicionamiento simple, sin tener que conocer la
transferencia de datos con modulos inteligentes

Libreria de control del modulo RTEX. (FPSigma-FP2SH)

» El control completo de todos los ejes por programacion el el PLC.
* Monitorizar y configurar los parametros del driver.
»-IF RTEX_HomeOffsetValue [VOID] (FUN, 110 passi)
:> -{} RTEX_HomeReturn [Void] (FUN, 203 passi)
F . . - > -} RTEX_HomeReturnSettings [VOID] (FUN, 229 passi)
4 %@ POUs: RTEX Library v1.3 (3130 passi) A RTEX_HomeVaIueChangs [VOID] (FUN) ’
> 4} RTEX_AMP_ReadParameter (FB, 430 passi) b RTEX_IDs [VOID] (FUN)
> -{F RTEX_AMP_Restart (FB, 239 passi) o AP RTEX_InPosition [BOOL] (FUN)
> 4F RTEX_AMP_WriteEEPROM (FB, 239 passi) » ¥ RTEX_LimitSwitchFeedback [Void] (FUN)
> -4} RTEX_AMP_WriteParameter (FB, 391 passi) ) RTEX_MotorSpeed [INT] (FUN, 71 passi)
-3k AxisinputError [BOOL] (FUN, 16 passi) -4} RTEX_MotorTorqueCommand [INT] (FUN, 71 passi)
> 4} AxisSlotinputError [BOOL] (FUN, 26 passi) b T RTEX_OperationDone [Void] (FUN)
i} CalculateIXIY [VOID] (FUN, 39 passi) »-F* RTEX_PositionDeviationSimpleMonitor [DINT] (FUN)
------- ﬂ' PositioningBankSlotNo [WORD] (FUN) :> -} RTEX_PositioningRepeat [Void] (FUN)
------- ﬂ' PositioningStartingAddressMCParameter [WORD] (FUN) > - RTEX_PositioningTableData [VOID] (FUN)
>4+ RTEX_AMP_FeedbackValue [DINT] (FUN, 90 passi) »-IF" RTEX_PulserOperation [VOID] (FUN)
N RTEX_AMP_InputMonitor [Void] (FUN) [> -IF RTEX_ServoJOG [VOID] (FUN, 125 passi)
> -7} RTEX_AUX_Contact_Modes [VOID] (FUN) >4k RTEX_ServoJOGSettings [VOID] (FUN, 148 passi)
-> A RTEX_AUX_contacts [Void] (FUN) > -{F RTEX_ServoOnOff [BOOL] (FUN, 125 passi)
> RTEX_AxisGroupSetting [VOID] (FUN) »>-{F RTEX_ServoStop [Void] (FUN, 128 passi)
» {F* RTEX_CurrentValueChange [VOID] (FUN) g g RTEX Softwarelimitsettings [VOID] (FUN)
. £} RTEX ErrorWarning [VOID] (FUN, 247passh  § |~ RTEX SpeedRate [INT (FUN) _
» {F* RTEX_General_Purpose_IOs [Void] (FUN) > 4 RTEX StartAtTableNo [VOID] (FUN, 203 passi)
> -4 RTEX_SynchronousFunction [VOID] (FUN)
»-{¥* RTEX_TorqueLimit [VOID] (FUN)
b A} RTEX_UnitConversionFeedbackValue [DINT] (FUN)
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Redes de comunicacion dedicadas

Existen en el mercado diversos buses de campo, como EtherCAT, SERCOS, etc.

f

100 Mbit (full duplex)

. J
( )
En cada estacion (hasta 65535) el dato se actualiza al vuelo*
> <
EtherCAT  / <
S
EtherCAT. \ )

Gran protecciéon ante EMI o error de cableado. Redundante.

Datos securizados segun IEC 61508 (TUV)
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https://www.facebook.com/panasonicew.es
http://www.youtube.com/PanasonicEWEsp
https://twitter.com/pew_es
http://www.linkedin.com/profile/public-profile-settings?trk=prof-edit-edit-public_profile

