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Funciones FPWIN PRO (IEC61131)
RTEX
Ethercat Motion Control
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Control de Movimiento Integral 2

Controller

MC_MoveAbsolute
— bhStart bErrar
— dilnitialAndFinalspeed binputCarrected
— diTargetSpeed bTargetvalueReached —
— iAccelerationTime
— iDecelerationTime
— diTargetwalue
— AxisConfiguration_DUT

Software

L

L

Motion
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Elementos a considerar 3

A la hora de afrontar una aplicacion de control de movimiento se han de
considerar previamente los siguientes criterios

Control de movimiento via Alimentacion
* Redes  Minas LIQI: 100W hastal000W
ASN, A4P Minas A5: 50W hastal15000W
* Pulsoy seial
A5, ASE, LIQI
* Analdgicas
A5
Control Velocidad de arranque
* Solo control de Posicion: * Normal:
AS5E, LIQI, A4P A5N : 0,5 sec
» Velocidad/Par/Control de posicion: * Rapido:
A5, A5N* (*el control RTX de A5/ABE: 1) Salida de pulsos estandar
Panasonic es solo posicionamiento) 2) Médulo de posicionamiento
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Funciones segun el controlador

T T T T T
RTEX Expansién PP FP-Sigma FPOR FP-X
Méaximafrecuencia Actualizacion del ciclo 4 MHz 1 Ch. x 100 kHz Hasta 4 Ch. x 50kHz 2 Ch. x 100 kHz
de salida de pulsos cada 0.5ms 0 500 kHz 0 2 Ch. x 60 kHz ' y 2 Ch. x 20 kHz
Velocidad de
ejecucion (por Valor no aplicable Valor no aplicable 0.32 psec/step 0.08 — 0.58 usec/step 0.32 psec/step
instruccion basica)

Control Trapezoidal
Jog
Linear interpolation

Jog

Jog con
posicionamiento

Vuelta al origen

Control de tablade
datos

Interpolacion Lineal

Interpolacion
Circular
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Ventajas/Inconvenientes

FPOR

FP-Sigma

FP-X

Ventajas

4 canales de salidas de pulsos
Jog con posicionamiento

Permite tiempos diferentes de
aceleracion y deceleracion

Alta velocidad de micro (con
programas de menos de 3000 steps)
Canales independientes para el
contador de velodidad y la salida de
pulsos

Alta frecuencia de salida de pulsos si
se utiliza un Gnico canal

Interpolacion Circular

Dispone de expansiones de
posicionamiento (PP, RTEX)

4 canales de salidas de pulsos
Alta resolucion en 2 de los canales

Canales independientes para el
contador de velodidad y la salida de
pulsos

Inconvenientes

No dispone de interpolacion circular

No dispone de expansiones de
posicionamiento (PP, RTEX)

Only two positioning channels
The channels for pulse output and
HSC counter functions can not be
used simultaneous.

No dispone de interpolacion circular

No dispone de expansiones de
posicionamiento (PP, RTEX)

Panasonic
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Aplicaciones Tipicas 6

Aplicaciones tipicas

* Mesas XY (que sélo requieran de interpolacion lineal, puede controlar hasta dos mesas XY simultaneamente)
» Aplicaciones Pick and Place (que requieran sélo de interpolation lineal)
FPOR « Etiquetadoras (parar el arrastre de papel siempre a una distancia constante cuando se detecta el final de la etiqueta)

* Maquinas de procesos de movimiento como el corte, impresion,.. (parar el servomotor a una distancia constante
desde donde se ha de realizar el proceso sobre el opbjeto)

» Varias aplicaciones donde se requiera de 1 o 2 ejes independientes
FP-Sigma «  Mesas XY de 2 ejes (interpolacion lineal y circular: s6lo una mesa XY)
» Aplicaciones Pick and Place

» Varias aplicaciones donde se requiera de hasta 4 ejes independientes
FP-X * Mesas XY (que sélo requieran de interpolacién lineal, puede controlar hasta dos mesas XY simultaneamente)
» Aplicaciones Pick and Place (que requieran sélo de interpolation lineal)
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Software 7

Software

1. Calculo del dimensionamiento del servomotor ;f'l
- MSELECT (gratuito) tselecta 1E

2. Configuracién y monitorizacion del servo MINAS A5 =
- PANATERM 5.0 (gratuito) PANATERTM

3. Configuracién y monitorizacion RTEX
- Configurator PM

4. Programacion del PLC para control del MINAS A5
FPWIN Pro 6 FEAWIN Pro 6
Libreria Motion Control para las CPUs (gratuito)

Libreria Motion Control para los modulos PP (gratuito)
Libreria Motion Control para los modulos RTEX (gratuito)

Libreria de comunicion con Minas A5 para lectura y escritura
de parametros. (gratuito)

N2 20 20 28 Z

Descargue los gratuitos de  http://www.panasonic-electric-works.com/peweu/en/html/fpwin_pro.php
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Sensors
lonizers
Laser markers
I4achine vision
UV curing systems
Programmable controllers
Power supplies
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PRO

Control FPWIN Pro

The FPWIN Pro PROFIBUS library provides
several control and diagnosis services for
PROFIBUS DP.

WF-CE Inverter Profibus Library: For fast and
easy control of yvour VF-CE inverter in a
FPROFIBUS-DP network.
PROFIBUS, DeviceMet, CAMopen und
PROFIMET IO Library for configuration of FP2
and FPG Fieldbus Slave Units. GSD, EDS and
GSDML files are included. FPWIN Pro

Data sheet FPWIN Pro (1.33MB) WVer.5.2 3 or higher needed
Manuals, software, other downloads
E3 Add to favourites

Print this page

FRODPS2Z PROFIBUS DP-Slave GSD-File

Fieldbus Master Maodule {(FMLU} Librany for
PROFIBUS-DF, Devicelet and CAMNopen (FP-
Sigma, FP2)

Laser Marker Library
Solar Tracking Library
CPLU Mation Contral Library

RTEX Mation Control Library

=\

=

=\

=

=

EM

=\

=\

=

072006

072006

09/2011

08/2003

08/2003

03/2010

022011

10/2012

1042012

Pruduct Rele ase

[u,asma}

NE
= =
B

[
=
=
=

s
[y
= ||+
=Ll
-

Panasonic ideas for life N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Funciones Propias del PLC 9

FPWIN PRO (IEC60870)
Funciones Propias del PLC

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Funcionalidad en CPU 10

Contador de Alta Velocidad Salida de Pulsos
N2 de Frecuencia N2 de Frecuencia Maxima
Canales | Maxima Canales
Simple fase | 4 4 x 20-50 KHz 2 2 Ch. X 20KHz (L14-L30)
Encoder 2 2 x 20 KHz 2 Ch. X 50KHz (L40-L60)
Simple fase | 6 6 Ch x 15-50KHz 4 4 Ch. X 50 KHz
Encoder |3 3 Ch x 8-15 KHz
Simple fase | 8 4 Ch x 50-100KHz | 4 2 Ch. X 100 KHz
4 Ch x 10 KHz
Encoder |4 2 Ch x 25-35 KHz 2 Ch. X 20 KHz
2 Ch x 5 KHz
Simple fase | 4 4 Ch x 20-50KHz 2 2 Ch. 60-100KHz
Encoder |2 2 Ch x 15-20 KHz
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FPWINPRO. Funcionalidad en CPU. Funciones Propias

Las funciones trabajan con codigos de control (registros codificados con la accidn a realizar)
Los cadigos de control para una determinada funcién varian en funcion del PLC utilizado

Instrucciones de Salida de Pulsos FP-XO | FPOR | FPX  FP:
Control Trapezoidal F171 | F171 | F171 | F171
Vuelta al Orige F177 | F171 F171
VAIRTIp  Nombre de la funcion 172 F172  F172 | F172
segun el PLC

JOG con Valor de s 172 F172 | F172 | F172
JOG y Posicionamiento F171

Control de Tablas de DatodRASUCSRCCOUERNCEUPZUN 174 F174  F174

diferentes funciones
Interpolacion Lineal F175 | F175 F175
Interpolacion Circular (centro) F176
Interpolacion Circular (punto paso) nes disponible n F176
Dara = s O s

11
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FPWINPRO. Funcionalidad en CPU. Funciones Propias 12

Ejemplo: Salida de pulsos trapezoidal

Filtro Contextual ] Ventana de Seleccion
de Instrucciones

cation v| T T o~ T
Filt things: <ALl A <alls £ <alls

krapezoidal
=-chg FP librar I I
s e ——] 1) Instrucciones del tipo FP
E-'eE  FP kool librar . .

" IF Pulscourput Trapezoidal F 2) Instrucciones del tipo Tool

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Funcionalidad en CPU. Funciones Propias 13

Ejiemplol: Salida de pulsos trapezoidal

Movimiento trapezoidal

1) Configurar el cédigo de control
2 ) Ejecuta el movimiento

3)Lectura de la posicion actual en numero de impulsos
Lectura y configuracion de la posicion de destino en pulsos

\)POSIbIhdad de detener el movimiento en cualquier momento al instante.
Parada de emergencia (sin rampa de deceleracion)

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Funcionalidad en CPU. Funciones Propias 14

Solucién 1: Utilizando Instrucciones FP

¢ 1 ) 4 o 'IT*;.-'pE | Initial | Caomment |
Céd|go de control F171_PulseOutput_Trapezoidal_DUT [ dwControlCode = 16#212, [ 2=191Hz-100kHz frequency range
; dwConktrolCode = 164212 2=191Hz-100kHz frequency range
del FPSigma dilnitialandFinalSpeed := 10630, i oy 3 SIS
d!TargetSpn_aed =20000, 2=Pulses + direction output Forward FALSE
dificcelerationdndDecelerationTime 1= 500,
diTargetyalue ;= 100000

2)
mumero de canal

F171_PulseQutput Trapezoidal |

ER EMO
ojdall —— =_dutDataTable ’~

- 2—— n_iPulseQutputChannel™

Registro de sistema s ysmulseChannel2E apsedyalue = 28752 — MOVE |—diEv2 = 28730 -
asociado al CH2 _ S
gys_diPulseChannel2Targetyalue = 100000 —  MOWE diT2 = 100000
4) J|E|J EM ENO — - - - - .
T~ . 4 o o 16#£2008 — ——sys_wHscOrFPulseCantrolCade = 168000
Cdédigo de control del |. . . . . | . . _— T T
mte_rrgmplr .el S EEI000—— ——sys_wHscOrPulseContralCode = 1680000 -
posicionamiento

Para modificar el nUmero de canal hay que modificar el programa

Para modificar el nUmero de canal hay que modificar el programa

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Funcionalidad en CPU. DT90052 15

| \4) Codigo de control (DT90052) utilizado para interrumpir la salida de pulsos

=
Bits 0-15 of the control code are allocated in groups of four. The bit setting in each group is represented
by & hex number (e.g. 0002 0001 0000 1001 = 16#2109).
15 12 11 8 7 4 3 0
@ @ON@|IC|I@®|@
v I11 11 |
Group IV (D Channel number {channel n: 16#n)
Group III 1 {fixed) =
L) 2o @ e Bits 015 of the control code are allocated in groups of four. The hit setting in
0 dizabled 1: enahled by a hex number (e.g. 0002 0001 0000 1001 = 1642109).
(3) |Decelerated stop request 15| N 12 11 —_— 8 7 — 4 3 0
0: disabled 1- enabled © @ @@ |@©
@} Fear home input hit 4) (see note) ﬁ; 111 ﬁ T
0: FALSE 1:TRUE Group IV @ Channel number {channel n; 163
Group I () [Pulse output (hit 3) Group 11T |@ |1 theedh
0: continue 1: stop Group II  [(® |Mearhome input (it 4) (see note)
Clear pulse output control ¢hit 23 0: FALSE ‘1:TRUE
0 continue 1: stop Group I (9} [Pulse output (hit 3
@ Count (bit 1) 0: continue ‘1:510;]
(&) |Count hit 1)
0 permit 1: prohibit : =
0: permit ‘1:pruh|bn
Feset elapsed value to O ¢hit 03 Reset elapsed value to 0 (bit 0)
0 no 1:ves 0 no ‘1:3@5
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FPWINPRO. Funcionalidad en CPU. Funciones Propias 16

Solucion 2: Utilizando funciones del tipo TOOL

1 DUT l]nlca Coml:ln para 12 PulseCutput_Channel_Configuration_DUT 'i(:iléahgnnenle::j,zj
tOdaS IaS funCioneS boOutpuk_Pulse ForwardFalse (= TRLUE
......... TrapEEDidaH . . . . . . . . . . . . .
- bz=tat - - - FPulseCutput Trapezoidal FE |- - - - - -~ - -
| JlElJl .....
2 | TRUE — e
‘ . . - - 10000 — dilnitialAndFinalspeed | - o
Significado claro de | - 2oom0— diTametSpees |- - -
- - BO00— diAccelerationTilme | o
IaS entradas - - - BO00—— diDecelerationTirne |- - oo
- -100000 — diTargetvalue |- o
------- dutChannel2 — dutChannelConfiguration S
N
------------- FulselnfoReadElapsedyalua S ‘ 3
©+ dutChannel2.iChannel = 2—— iChannel —diEVZ = 1600000 Solucion
------------- Pulselnfo_ReadTargetvalue |- - - - - - - - - Indlpendeﬂdlente al
- dutChannel2.iChannel = 2—— iChannel ——diTv2 = 100000 ,
namero de canal
o I:nJStl:u ------ PulseControl PulseQOutputStop | -------- -
4 ) - nnel =| 2—— iChannel r S
o [ T e [ o
FunC.IOFIes qe C_O_ntrOI - FulseControl PulseQutputCantinue | o "'aumento en el n de
sencillas e intuitivas | - — BN S Bl Pasos de programa
nnel = 2—— iChannel S

Es posible cambiar el numero de canal por ejecucion del programa

Solucion independiente del tipo de PLC y del nimero de canal

Es posible reutilizar el codigo entre diferentes PLCs con varias funciones de movimiento

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Librerias

FPWIN PRO (IEC60870)
Librerias

17
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FPWINPRO. Libreria. Posicionamiento [ Gratuita] 18

Vie Zilseelfiatie (Elegzlpy| Libreria de control de posicionamiento para la salida de

pulsos del CPU, basada en instrucciones Tool

Home sensor is NOT in start direction

» Funciones de origen. Incluso colocando el sensor de
origen en la direccion en la direccion contraria al
desplazamiento.

* Funcion de origen con o sin sensor de origen

--------- MC_Initial_Configuration o

* Inicializacion de la DUT para cada canal ot WUETHRER) — EN "ol
HRL - - ICHAMWNELO—— iChannel . ChannelConfiguration_DUT ——q_dutAxis1
al inicio del proyecto | 1~ bAccelerationStepss0 Beror |

"""" 1—— bDutyRatio25 o
------- 2—— iFrequencyRange o
------- 0—— bExecutelninterrupt o
"""" 0—— iCQutputMethod o
------- 1—— bTargetCorrectionType o

« Sefal de fin de proceso para permitirle concatenar funciones de desplazamiento

------------------ FB Relative3- - - - - - - - o o
------------ MC_MoveRelative T e
-------- bStart—— bExecute bError - - - - - -Pause- - - - - - - - - - . - . - - - . . -FB Relatived- - - - - - - - - - - -
------ dilnitSpeed — dilnitialAndFinalSpeed binputCorrected — - - - - TOF | T MC_MoveRelative o
- diTargetSpeedRelative — diTargetSpeed bTargetValueReached [N Q r bExecute bError — - - - - -

- diAccelerationTime — iAccelerationTime - T#2s— PT BT - - - - - dilnitSpeed —— dilnitialAndFinalSpeed  blnputCorrected —~ - - - - -

- diBecelerationTime—— iDecelerationTime |- - - - - - - - - . diTargetSpeedRelative?2 —— diTargetSpeed bTargetValueReached ——bRel4Done
""" diMoveDistance — diTargetValue <o - - - - - - - - - - diAccelerationTime2 — iAccelerationTime e
------ g_dutAxis1—— ChannelConfiguration_DUT < - - - - - - - - - - diDecelerationTime2 — iDecelerationTime o

------ diMoveDistance2 — diTargetValue S
-------- g_dutAxis1—— ChannelConfiguration_DUT o

: Profilo motion
Combinazione di diverse funzioni per creare un rpofilo motion definito dall'utente

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Libreria. Posicionamiento [Gratuita] 19

MC_PP_Library Beta Libreria de control de posicionamiento para la salida de

pulsos de las expansiones de posicionamiento del tipo
PP del FPSigmay FP2SH.

La libreria permite el uso de funciones de movimiento
simple, sin tener que realizar escrituras en modulo

inteligente.

Supported positioning units . d
PLC class |Positioning Description N _ Fun(.no.nes e

N D IF MC Initial Configuration movimiento
FPG (FP- |FPG-PP12 |Line driver output, 1-axis ~4F MC_MoveVelocity : .
Sigma) — S -IF MC_MoveRelative dISp0n|b|eS

FPG-PP22 Line driver output, 2-axis -{F MC_MoveAbsolute

FPG-PP11 Transistor output, 1-axis -JF MC _MoveHome

FPG-PP21 Transistor output, 2-axis | 7 {F MC_ReadStatus

; , — 1F MC_ReadlQOStatus

FP2 FP2-PP22 Line driver output, 2-axis | TF MC ReadStatus

FP2-PP42 Line driver output, 4-axis | .. {F MC_ReadVelocity

FP2-PP21 Transistor output, 2-axis | 1F MC_Stop

FP2-PP41 Transistor output, 4-axis | {F MC_DeceleratedStop

Panasonic

N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Libreria. Posicionamiento | Gratuita 20

RTEX_Library v1.3 Libreria de control del modulo RTEX. (FPSigma-FP2SH)

La libreria permite:

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

» El control completo de todos los ejes por programacion el el PLC.

« Monitorizar y configurar los parametros del driver.

b 4} RTEX_HomeOffsetValue [VOID] (FUN, 110 passi)
>-IF RTEX_HomeReturn [Void] (FUN, 203 passi)

‘--E_ POUs: RTEX Library_v1.3 (3130 passi) >4} RTEX_HomeReturnSettings [VOID] (FUN, 229 passi)
> At RTEX_AMP ReadParameter (FB, 430 passi) > A RTEX_HomeValueChange [VOID] (FUN)
»-1F RTEX_AMP_Restart (FB, 239 passi) > I} RTEX_IDs [VOID] (FUN)
> F RTEX_AMP_WriteEEPROM (FB, 239 passi) :> I} RTEX InPosition [BOOL] (FUN)
> F RTEX_AMP_WriteParameter (FB, 391 passi) »-{+" RTEX_LimitSwitchFeedback [Void] (FUN)
...... i} AxisInputError [BOOL] (FUN, 16 passi) > -1} RTEX_MotorSpeed [INT] (FUN, 71 passi)
) AxisSlotInputError [BOOL] (FUN, 26 passi) »-{F RTEX_MotorTorqueCommand [INT] (FUN, 71 passi)

I} CalculatelXIY [VOID] (FUN, 39 passi) > A RTEX_OperationDone [Void] (FUN)
; ﬂ* POSitiOﬂingBankSlOtNO [WORD] (FUN) .> ﬂ* RTEX_pOSitiOnDeViatiOnSimpleMOnitOr [DINT] {FUN)

1} PositioningStartingAddressMCParameter [WORD] (FUN) > A} RTEX PositioningRepeat [Void] (FUN)
> -IF" RTEX_PositioningTableData [VOID] (FUN)

> A RTEX_PulserOperation [VOID] (FUN)

> A RTEX_ServolOG [VOID] (FUN, 125 passi)

> Bl RTEX_ServolOGSettings [VOID] (FUN, 148 passi)
oAb RTEX_ServoOnOff [BOOL] (FUN, 125 passi)

i> 4+ RTEX_AMP_FeedbackValue [DINT] (FUN, 90 passi)
> A RTEX_AMP_InputMonitor [Void] (FUN)

> L} RTEX_AUX_Contact_Modes [VOID] (FUN)

> -F* RTEX_AUX_contacts [Void] (FUN)

b "ﬂ'* RTEX_AxisGroupSetting [VOID] (FUN) »{F RTEX_ServoStop [Void] (FUN, 128 passi)

» A} RTEX CurrentValueChange [VOID] (FUN) » 4" RTEX_SoftwareLimitSettings [VOID] (FUN)

b 4} RTEX_ErrorWarning [VOID] (FUN, 247 passi) ...... {}* RTEX_SpeedRate [INT] (FUN)

» I} RTEX_General_Purpose_IOs [Void] (FUN) »-{F RTEX_StartAtTableNo [VOID] (FUN, 203 passi)

:> g RTEX_SynchronousFunction [VOID] (FUN)
b I+ RTEX_TorgueLimit [VOID] (FUN)
> I} RTEX_UnitConversionFeedbackValue [DINT] (FUN)

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



FPWINPRO. Libreria. Comunicaciones

Gratuita 21

PEWAANS RS Libreria que le permite monitorizar y controlar el driver A5
con un PLC por comunicaciones via RS485

Valido para todo PLC con puerto RS485.

B MC_0_1_Read_Cpu_Version

[£1 MC_0_5_Read_Driver_Model

[£1 MC_0_6_Read_Motor_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 Torgque
MC_2 5 Read Torgue |

En ENO r
bStart — bStart bDone l—hDDnE
1— iComPort hError l—hEerr

1—— iMoSlave wErrorCode l—wErranndE
iTarque ——iTargue

Panasonic
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FPWINPRO. Libreria. Comunicaciones [ Gratuita] 22

w Libreria que le permite monitorizar y controlar el driver A5 con

un PLC por comunicaciones via RS232C
Valido para todo PLC con puerto RS232C.

= U Function
B MC_0_1_Read_Cpu_Version
[£1 MC_0_5_Read_Driver_Model
[£1 MC_0_6_Read_Motor_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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RTEX

RTEX
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RTEX

Driver MINAS A5N

Fijar el N° de estacion (mediante

rueda selectora).

Un moédulo RTEX permite un maximo de 8

Config. N° ejes estaciones diferentes (8 ejes) (*)

Parametrizacion

Servo Amp
MINAS A4N
produced by Matsushita

Test Electric Industrial Co., Ltd.

Config. Cableado:

Posicionamiento Conectar “TX” a “RX".

24

Commercially-available LAN Cable
(Ethernet category 5 shielded type)

doan®

Fow e e e

‘- -
ooood

-
N

- '(I » - ~.l. A
00000000 000OO000

wo mn,m

Programacion PLC

(*): iDepende del médulo RTEX utilizado!

Especificaciones
Topologia:

Distancia entre nodos: max. 60m

Longitud Total:

Anillo

max. 200m

Panasonic
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RTEX

Cableado

Config. N° gjes

Parametrizacion

Test

Config.
Posicionamiento

Programacion PLC

1. Seleccion del n® de ejes a usar.

\ Set Axiz  Option  Help

Change Mxiz..

FParameter settingz.. Cirl+0]

2. Seleccionar, si es necesario, el

25
Setting used axis &|
v 1axiz W 2axic W Jaxiz W 4axis
Eais Woais BUEE PBais vl |
Choose the axiz to uge.
interpolation eroup settinegs [‘5—('

n° de grupos de interpolacion.

* Marcar los diferentes ejes auiihizanyientes =

arrastrarlos hasta los grupos de interpolacion.

Max. 4
* N° ejes por grupo: Max. 3

* N°de grupos:

* Eje Maestro: El de menor N°

(si hay mas de 2 ejes por grupo). o

Grupos de Interpolacion ==

Ependen

|

Pinchar&Arrastrar

Interpolation gro

j,. j, . [fl- |5
B U it ] AN A
5 axiz 1 axis 3 axis 6 axis
o] D
Change group oK Cancel |

Panasonic
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RTEX

Cableado 3.

Config. N° gjes

Parametrizacion

Test

Parametrizacion individual de cada gje.

|
oet fxis

Change Axis..

Farameter Settin

Help Icono

Cr L

Citr [+

Cption - - "
o 3 M| #

LS LS L g ) LSL R LN SR R S LR R LS R LR ) O ey

Cada parametro es
modificable haciendo doble
click sobre él.

Parameter settines

1 axis [B] / ‘ 3 axis [B] ‘ 8 axis [B] ‘ 2 axiz
Unit setting Pipulze / Pipulze Ppulse Ppulse Ppulse
Pulse number per roration

4 axiz *

Movement amaunt per ratation
CW/CCW direction setting

Limit switch

O:CW direction +
NMot available

O:CW direction +
NNt available

DCW direction +
MMt available

DCW direction +
NMot available

D:CW direction +
N:Hot available

Config.
Posicionamiento

Limit switch connection

Software limit (Positionine control) MMt available MMot available MMot available MMot available

MN:Hot available

Software limit (Home return)

26

MNMot available MN:Not available M:Mat aeailable REMot s ailable WMot aailable
Sottware limit (JOG operation} MMot available MMot available k .,
Upper limit of softmare limit 1073741823 1077641823 |nf0|’m aclon acerca del
Lower limit of software limit 1073741823 ez
Auxiliary output mode fMot uged MMt uged I “ 3
Auxiliary output ON time (ms) 10 10 parametro SeleCCIonado'
Completion width {pulse) n n

NMot available
Manitor error - Torque judgment value () 5000

Kl

Ionitor error - Torque judement NN available M:Not available M:Mot available N:Mot available

5000 5000 5000 ﬂ

\ |

Specify the unit of each axis.
Choose from the followings.

Si no se utilizan estos limites,

como entradas normales.

estas entradas se pueden utilizar

Ppulze, Wum [Min 011 Mum [Min 1], Tinch [Min 0000011 Einch [Min 00001], Drdeeree [Min 011 Drdeeree [Min 11

‘ 0K I Cancel GCopy axis Tnitialize Help

Panasonic
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RTEX

Cableado
Config. N° gjes

Parametrizacion

Config.
Posicionamiento

Programacion PLC

27

Test de operacion mediante ConfiguratorPM.
Sin ninguna parametrizacion, es posible realizar
un test del movimiento.

= | = | ah
Online Debug  Set Axis =I'1 ='|'l'| %['_lm m

opecify Station Mo, »

oelect zlot..
t [
. Data m':'rt”t':'r--- i Tool operation E
«  otatuz Digplay.. -
] _ 1l
. Wite FROM X | Serva ON/OFF.. |
Harming. .. |
Positioning... |
JOG... |
Teaching... |
Esit |

Panasonic
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RTEX

28

Visualizacion del cuadro de dialogo

Cableado

Destination of communization : Home - Slot No. 0 |Unit of position : pulse |Unit of speed : pulze / =

Unidad Posicion

Tahle Mo. Pattern Thterpola.. | Cantral ... | ¥ oaxiz() mo... | Woaxizll) auxi.. | Y ais Un | dad VeIOC|dad
1 E: End |0: Linear = || T Ihcrem.. 0 0
2 E: End : Linear Composite speed)
5 E End 1: Linear (Lone axis speed) 3
) 0 o - BN & Spiral Genter point/CW direction/¥-axis movement)
Conflg . N ej es 4 E: End B: Spiral Genter point/GOW direction/X-axis movement]
. C: Spiral (Center point/CW direction/Y-axiz movement)
B E: End O: Spiral Genter point/CCW direction/Y-axis move ment)
f E: End E: Spiral Center point/CW direction/Z-axis movement) ¥
| £ Untitled - Configurator PM
File Edt Wew Online Debug Set Axis Option Help
P t o ODS- % @ 2% Ne o2
ar am e r I ZaC I 0 n Destination of communication | Hame - Slak o, O |Unit of position @ pulse |Unit of speed @ pulse | 5
Table Mo, Pattern ‘ Ciontrol method | H axiz(1) movement amount | ficcel Sdecel. pattern Aeceleration time (me) ‘ Deceleration time (msl | Aziz Speed | Dwell Timetms) ‘ AUK OUT | Comment ﬁl
1 |E: End = || E Incremant 0 L Linear 100 100 1000
2 C: Continuation ent 0 L Linear 100 100 1000 1} 1}
3 B Pase ent 0 L Linear 100 100 1000 1} 1}
4 “End T Thorement 0 L Linear 100 100 1000 i i
5 EEnd Ilcrement 0 L Linear 100 100 1000 0 i
& EEnd I Tcrement 0 L Linear 100 100 1000 i i
7 E End I Increment 0 L Linear 100 100 1000 1} 1}
T t ] EEnd  Ilncrement 0 L Linear 100 100 1000 i i
es ] EEnd  Ihcrement 0 L Linear 100 100 1000 0 i
10 EEnd  Ilcrement 0 L Linear 100 100 1000 i i
11 Efred—i = ~ 100 100 1000 0 i
[T [AI2ads /Y [BI4B8Axis /N 1Axis /N This [\ 8hxis /|
<] \ f
:{Chuuse from C:Continuation point cun&l, E:End point control, P:Pass point control, ]
icionamiento

Programacion PLC

Explicacion del elemento
seleccionado

Seleccion de grupos de interpolacion o
ejes independientes

Panasonic
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RTEX 29

Parametrizacion s1_BankSlot:,

Cableado _ _
en las instrucciones F150 o F151.
MSB byte LSB byte
Config. N° ejes N iy Y

_
~
|——> Slot #: 16#00 ~ 16#1F

> Bank #: 16#00 ~ 16#FF

Parametrizacion Antes de comenzar, forzar la sefial SERVO ON. (jNo es necesario cableado!)

2 bSRY_ON_axis2 viog | Fere ON
1/ F C) ‘
3 bSRY_ON_axis2 y151 | Semo OFF
Test N [ ) Axis 2 r
d ~a
Iniciar la operacion tras seleccionar que elemento de la tabla se va a ejecutar
Confirmar que el eje esta habilitado (SERVO_ON) y blogueado (SERVO_LOCK).
config. .
.. . 4 bHMI_action F151 WRT |
Posicionamiento P EN ENO

1680000 — s1_BankSlot
iTableMo—— 52 Start

1—— n_Number
16#101 —— d Start

Pro ramaCIGn PLC 5 bHMI_action #1111 Y:H_:]
F— | L

Sero Lock Start Joh

Nota: Si la sefial SERVO_LOCK no esta a ON ocurrira un error.

Panasonic N. Lapique ‘ Panasonic Electric Works



RTEX 30

Partners provide various devices.

“AJINEXTEK fgé % II
- e -~ ~
woie
R Aurotek
COSMOrecrs - i
STORY A.u;IAIIIZ)N TECHNOLOGIES

Bitpass
Soft Servo /
SYSTEMS, INC
@&/comzm

//.\, DELTA TAU

TiETECH “ 74 Data Systems, Inc.
. y Y

e HPIEC  —_gTRIO

MOTION|TECHNOLOGY

Prime Motion.
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ETHERCAT

ETHERCAT Minas A5B
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Panasonic ideas for life
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ETHERCAT 32

A5B

Most obedient condensed EtherCAT slave

= Most flexible cabinet design space

=  Smallest drive size by integrated signal processer, and
platform technology

= Most flexible mechanical design

= Motor with smallest size, wide environment durability IP67,
lowest cogging torque, and highest feedback resolution

Comming
soon

Panasonic ideas for life N. Lapique Panasonic Electric Works



Gracilas
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Panasonic
Socio
Tecnologico en
Automatizacion
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