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INTRODUGAO

1 INTRODUGAO

Esta Nota de Aplicagcéo apresenta as principais caracteristicas e informacgdes necessarias para a configuragao
e utilizacdo do PLC500MC juntamente com o servoconversor SCAQ6.

Para o controle de movimento, é essencial a correta configuragao da rede e dos dispositivos envolvidos. Por
favor, siga as as etapas descritas neste documento para uma configuragao apropriada.

Para mais informagdes a respeito do hardware do produto, interfaces e protocolos de comunicagao, consulte
o0 Manual do Usuario do PLC500, disponivel em http://www.weg.net.

1.1 ABREVIAGOES E DEFINIGOES

CNC: Comando Numérico Computadorizado, € um método que controla os movimentos de maquinas pela
interpretacao direta de instrugdes codificadas na forma de nimeros e letras.

Codesys: Plataforma de programagédo que permite desenvolver, configurar e monitorar solugbes para
automagcao industrial e integragao de sistemas.

CoE: CANopen sobre EtherCAT (CANopen over EtherCAT).

EDS: Arquivo de configuracdo que contém informagdes sobre os objetos, servigos e configuragbes de um
escravo de rede.

EEPROM: Memodria Somente de Leitura Programavel Apagavel Eletrobnicamente (Electrically-Erasable
Programmable Read-Only Memory)

Ethernet: Arquitetura de interconexao para redes locais (IEEE 802.3).

EtherCAT: Tecnologia para comunicagao de tempo real baseada em Ethernet (Ethernet for Control Automation
Technology).

FB: Bloco de funcéo.

MC: Controlador de movimento.

PDO: Dados de processo.

PLC: Controlador l6gico programavel.

PLCopen: Organizagdo que promove o controle industrial com base na norma IEC61131-3.
POU: Unidade de organizac¢ao do programa (Program Organization Unit).

SCAO06: Servoconversor WEG - SCA06.

SoftMotion: Controle suave de movimento.

SDO: Dados de servigo.

u: Unidade de aplicagao.

XML: Arquivo de configuracao que contém informagdes sobre os objetos, servigos e configuragdes de um
escravo EtherCAT.

PLC500MC | 1-1
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1.2 SOBRE O PLC500MC

O PLC500 Motion Controller (PLC500MC) é um Controlador Ldégico Programavel com funcionalidades
SoftMotion que possibilita o controle de até 32 eixos reais ou virtuais, viabilizando uma extensa variedade de
controles de movimento, como o posicionamento de eixos simples, sincronizagdo de multiplos eixos (cames
eletrbnicos e engrenagens eletronicas), interpolagao de multiplos eixos (linear, circular e helicoidal), controle
de velocidade, controle de torque, leitura e interpretacao de Cédigo-G, controle de maquinas CNC, controle
para maquinas de corte e robds industriais, entre outras funcionalidades.

E desenvolvido para atender aplicagdes de médio e grande porte. Possui alta velocidade de processamento
devido a sua CPU composta por um processador Dual-core ARM Cortex-A7 rodando a 1 GHz, um
coprocessador Real-time ARM Cortex-M4 de 200 MHz, memdéria RAM de 1 GByte e Flash de 4 GBytes.

Possui um total de 8 saidas digitais, sendo 3 destas com funcionalidade PWM até 300 kHz, e 8 entradas digitais,
das quais 4 podem operar até 150 kHz.

Como interfaces de comunicacgao, estao disponiveis duas portas Ethernets independentes, porta CAN, serial
RS485, USB OTG, USB device e Micro SD Card.

Sao utilizados supercapacitores internos para o Relégio de Tempo Real (RTC) e também para salvar dados
retentivos em memoaria Flash durante o Power Off, dispensando assim o uso de baterias.

O PLC500MC permite a conexao de cartdes de expansao de entradas e saidas digitais, analdgicas, termopar,
PT100, PT1000, célula de carga, relés, etc., dando mais flexibilidade as aplicagbes. Possui conectores plug-in
e a fixagao pode ser feita em trilho DIN 35 ou diretamente no painel.

A programacao do PLC500MC é realizada pelo software CODESYS, amplamente difundido no meio industrial,
possibilitando a utilizacdo de uma infinidade de aplicagdes, e fungdes ja desenvolvidas no mercado, bem como
a importagao de aplicagdes de outros produtos.
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Figura 1.1: PLC500 Motion Controller.

O PLC500MC possui grande area de memoria disponivel para o usuario. O uso da memoaria de uma aplicagao
pode ser visualizado através do codesys em: View->View memory usage.
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A memoadria do PLC500MC é divida conforme tabela abaixo.

Memoria Capacidade Descrigao
Area 0 (DATA) 128M Bytes | Armazena todos os dados locais e globais (variaveis, blocos de fungédo, instancias, etc).
Area 1 (CODE) 32M Bytes Armazena todo codigo gerado pela aplicagcao e também os dados constantes.
Area 2 (RETAIN) 64k Bytes Armazena as variaveis do tipo retain (mantém o valor apés o reboot do controlador).
Area 3 (PERSISTENT) 16k Bytes Armazena as variaveis do tipo persistent (mantém o valor apés o reboot e também apés o
donwload, se o layout delas se manter idéntico).

Tabela 1.1: Areas de memoria.

1.3 TECNOLOGIA ETHERCAT

EtherCAT (Ethernet for Control Automation Technology) € uma poderosa tecnologia para comunicagéo de
tempo real baseada em Ethernet. Com seus tempos de ciclo curtos, baixo valores de jitter e diferentes
topologias de rede, o sistema é padrao em muitas aplicagbes de automacgao industrial atualmente.

1.3.1 Interfaces EtherCAT PLC500MC

O PLC500MC possui duas interfaces independentes (ETH1 e ETH2) que podem ser utilizadas para a
comunicacdo EtherCAT. A Figura 1.2 mostra o PLC500MC e suas duas interfaces possiveis para a
comunicagao EtherCAT.
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Figura 1.2: Interfaces EtherCAT

1.3.2 Abrangéncia EtherCAT
As funcionalidades suportadas pelo protocolo EtherCAT disponivel no PLC500MC incluem:

= Diferentes topologias de barramento (linha e estrela).

m Grande flexibilidade com conexao quente.

= Clocks distribuidos.

= Diagnéstico de barramento: pelo editor e pela aplicagao.

= Varredura de rede: reconhecer e insirir escravos conectados.
= Redundancia EtherCAT.

= Camadas de protocolos suportados:
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— CoE (CANopen over EtherCAT) / Comunicagao SDO.
— EoE (Ethernet over EtherCAT).

— SoE (Servodrive over EtherCAT).

— FoE (File over EtherCAT).

— VoE (Vendor over EtherCAT).

m Suporte para escravos MDP (Modular Device Profile).

= Diversos blocos de fungao para uso na aplicagao.

Para as configuragdes da rede, o PLC500MC possui uma interface que facilita as configuragdes do mestre da
rede EtherCAT e seus escravos. Através desta interface é possivel:

= Configurar a rede de forma automatica ou utilizar o modo especialista.

= Adicionar e configurar escravos utilizando arquivos XML EtherCAT (ESI).
= Configurar unidades de sincronizagdo. (Sync Unit)

= Configurar PDOs (dados de processo).

= Configurar parametros de inicializagdo para CoE e SoE.

= Configurar escravos EoE.

= Visualizar objetos CoE de forma online e suporte para upload de SDOQinfo.
m Visualizar historico de diagndstico da rede de forma online.

= Ler e escrever na memoria EEPROM dos dispositivos.

1.4 CONTROLE DE MOVIMENTO

O PLC500MC possibilita o controle de movimento para eixos Unicos e multiplos eixos sincronizados (cames
eletrbnicos e engrenagens eletrénicas) além de possibilitar o controle de maquinas CNC e robés industriais.

Os servoconversores compativeis com a CiA402 podem ser operados facilmente pelo PLC500MC sem que os
usuarios se preocupem com palavra de status, palavra de controle, modo de operagao e outros parametros
necessarios para o controle de movimento.

O PLC500MC apresenta diversas funcionalidades especificas para o controle de movimento, entre elas:

= Extensa biblioteca com blocos para controle de eixos, manipulagdo e processamento de caminhos CNC,
grupos de eixo, além de transformagdes cinematicas populares.

= Editor came integrado.

= Editor CNC 3D integrado de acordo com DIN 66025 (G-Code).

= Configurador de grupos de eixos para diferentes cinematicas (constumizavel).

= Facil comissionamento de eixos (utilizando Online Configuration Mode).

= Blocos de fungéo certificados de acordo com PLCopen MotionControl, Part 1 (V20).

m Decodificador de G-code, incluindo suporte para subprogramas e expressdes em G-code.
m Blocos de fungao para testar velocidades de transigao.

= Blocos de funcgéo para leitura e processamento de caminhos CNC de arquivos (para caminhos criados e
processados externamente).

= Blocos de funcéo certificados de acordo com PLCopen MotionControl Part 4 (movimento coordenado).
1-4 | PLC500MC
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1.4.1 Editor came

O PLC500MC possui um editor de tabelas came que facilita a visualizagdo e implementagao para este fim.

Abrangéncia do editor came:

= Planejamento grafico e numérico para o came usando qualquer base em representacdo de distancia,
velocidade, aceleragéo e jerk.

= Interpolagéo linear ou polinomial (polinbmio de 52 ordem).
= Configuragao dos tuchos e seu comportamento de chaveamento no came.
= Configuracdo do came relativos a requisitos de dimenséo, periodo e continuidade.

m Possibilidade de importar e exportar tabelas came.
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Figura 1.3: Editor came.
Informacgdes adicionais referentes ao Editor Came podem ser encontradas diretamente no site da Codesys,
disponivel em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Basic Motion > Cams).
1.4.2 Editor CNC 3D
O PLC500MC possui a capacidade de interpretar e executar programas G-Code de acordo com DIN 66025.
Abrangéncia do editor CNC 3D de acordo com DIN 66025 (G-Code):
= Editor grafico e textual simultaneo.
m Pré-processamento de caminho (visualizagao offline dos efeitos, por exemplo, suavizagdo de angulo).

m Pré-interpolagdo de caminho (pré-visualizagao (offline) da posicao resultante, velocidade, aceleragéo e
curvas jerk de todos os eixos suportados).

= Importar arquivos DXF e ASCII (.cnc, .gcode, .txt).
m Ler e salvar em arquivo.

= Transformacgdes do programa (girar, deslocar e redimensionar o cédigo G).
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= Converséo para tabelas.

® Informagdes do programa (comprimento do caminho, duragdo do caminho, nimero de objetos, etc.)
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FF-NiEs i 4 ~* Appendspline

“ W Y-
N U U

Figura 1.4: Editor CNC 3D.

Informacgdes adicionais referentes ao Editor CNC 3D podem ser encontradas diretamente no site da Codesys,
disponivel em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > CNC > Editor).

1.4.3 Abrangéncia das bibliotecas SoftMotion + CNC Robotic

As instru¢des para o controle de movimento sao definidas como blocos de funcao (FB) e podem ser utilizadas
durante a aplicagédo para realizar uma extensa variedade de movimentos. As instrugdes para o controle de
movimento s&o desenvolvidas com base nas especificagdes dos blocos de fungdo PLCopen'. Além das
instrucdes baseadas na PLCopen, também estao disponiveis blocos adicionais que facilitam a implementagao
do controle de movimento.

= Blocos de fungéo certificados de acordo com PLCopen MotionControl, Parte 1 (V20):

— Posicionamento absoluto e relativo (MC_MoveAbsolute, MC_MoveRelative).

— Posicionamento sobreposto (MC_MoveSuperimposed).

— Movimento em velocidade constante (MC_MoveVelocity).

— Suporte consistente de perfis com limitagéo de jerk (aceleragdo continua para qualquer tipo de interrupg¢ao
de o movimento atual).

— Retorno guiado por drive (MC_Home).

— Parada de bloqueio (MC_Stop).

— Liberacao de controle (MC_Power).

— Leitura e gravagéo em parametros (MC_Read/WriteParameter).

— Leitura da posigao real (MC_ReadActualPosition).

— Perfis de posicao, velocidade e aceleragao (MC_*Profile).

— Definir e mover a posi¢ao (MC_SetPosition).

1A PLCopen é uma organizagéo que promove o controle industrial com base na norma IEC61131-3. Para mais informagdes sobre o
PLCopen, consulte o site oficial em: http://www.plcopen.org/.
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— Leitura da velocidade real e o torque real (MC_ReadActualVelocity, MC_ReadActualTorque).
— Chaveamento de came (MC_DigitalCamSwitch).

— Engrenagem eletrénica com posigéo de sincronizagcao (MC_GearinPos).

— Parada completa (MC_Halt).

— Rastreamento de sinais mestres respeitando os limites de velocidade, aceleracdo e jerk
(SMC_TrackSetValues).

— Blocos adicionais.

— Controle e consulta do freada.

— Monitoramento do erro de lag, uma janela de posigéo ou valores maximos.
— Medigao de distancia percorrida.

— Gerenciamento de erros nos blocos de fungao.

— Retorno guiado pelo controlador (MC_Homming).

— Comissionamento de dispositivos.

— Posicionamento absoluto e relativo com velocidade de transigdo (SMC_MoveContinuousAbsolute e
SMC_MoveContinuousRelative)

— Configuragdo do modo de controle (posi¢ao, velocidade ou torque).

= Modelos de visualizagéo para os blocos de fungdo mais importantes utilizados para o comissionamento rapido
integrado no software Codesys.

= Decodificador de cédigo G.

m Suporte para subprogramas e expressdes em codigo G.

= Limitador para restringir os valores de dindmicas de velocidade e aceleracéo para um ou mais eixos.

= Blocos para testar velocidades nas transigdes.

= Interpolador para calcular os pontos do caminho CNC com base no perfil de velocidade.

= Blocos para transformagéo de coordenadas (SMC_ScaleQueue3D e SMC_CoordinateTransformation3D).

m Blocos de transformacao (incluindo inversa) para cinematicas populares:

— Sistemas porticos (gantry) 2D / 3D.

— Sistemas porticos (gantry) com eixos de orientagdo e compensacao de ferramenta.
— Sistemas porticos (gantry) com acionamento por correia (portais H e portais T).

— Transformagao polar.

— SCARA de 2/3 bragos.

— Bipod.

— Tripod com eixos lineares e articulados.

— Cinematica de 5 eixos para portal de 3 eixos com ferramenta rotativa e basculante.
— Cinematica de 4 eixos para robds de paletizagao.

— Cinematica de 6 eixos para robds de braco articulado.

m Blocos para leitura e processamento de caminhos CNC (para caminhos criados e processados
externamente).

= Modos de velocidade de caminho trapezoidal/sigmoidal/quadratico/quadratico suave.
® Fungao hodbémetro.
= Transformacao de coordenadas 3D parametrizavel (incluindo inversa).

= Biblioteca de fungbes certificada com blocos de fungéo de acordo com PLCopen Motion, Part 4 (Movimento
coordenado).

— Blocos administrativos: MC_GroupEnable/Disable/Reset/ReadError, etc.

— Comandos de movimento: MC_MoveDirectAbsolute, MC_MoveDirectRelative, MC_MoveCircular*,
MC_MoveLinear*, MC_GroupHalt, MC_GroupStop.
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— Acompanhamento: MC_TrackConveyorBelt, MC_TrackRotaryTable, MC_SetDynCoordTransform.
— Modo jog em qualquer sistema de coordenadas: SMC_GroupJog2.

— Suporte de diferentes sistemas de coordenadas: coordenadas globais (WCS), coordenadas de maquina
(MCS), diversas coordenadas do produto (PCS 1, PCS_2), coordenadas da ferramenta (TCS) e
coordenadas do eixo (ACS).

= Suporte para espera no caminho com tempo de espera (SMC_GroupWait).
= Interface publica e documentada para criar cinematica especifica do usuario na linguagem IEC 61131-3.
= Cinematica de orientacao adicional, que pode ser combinada com as outras cinematicas.

= Ferramentas com orientagédo e deslocamento de posicao.

1-8 | PLC500MC



CRIAR E CONFIGURAR REDE ETHERCAT + SOFTMOTION

2 CRIAR E CONFIGURAR REDE ETHERCAT + SOFTMOTION

Nesta secao sao descritas as etapas necessarias para realizar uma comunicacao EtherCAT entre o PLC500MC
e o servoconversor SCAQ6 através do software Codesys. Informagdes adicionais e configuragdes avangadas
serdo apresentadas nas demais segdes desta nota de aplicacédo ou podem ser encontradas diretamente no
site da Codesys, disponivel em: https://help.codesys.com.

2.1 COMPONENTES UTILIZADOS

Os componentes necessarios para este manual de aplicagao:

Componente Versao FW
PLC500MC 1.2.0 ou superior
Servoconversor SCA06 2.11 ou superior
Servomotor Compativel com o servoconversor
Acessorio EtherCAT ECO4 Rev. 2436 ou superior

Tabela 2.1: Componentes necessarios.

Para os componentes passivos de rede (cabos, conectores e fonte de alimentagdo), utilize somente
componentes certificados para aplicagdes industriais. Consulte a documentagdo dos produtos para mais
informagdes sobre a instalagcdo adequada do servoconversor SCA06 e do servomotor utilizado.

2.2 ARQUITETURA DE REDE

A Figura 2.1 mostra a topologia da rede utilizada, o computador deve estar conectado o PLC500MC através da
interface ETH1 ou USB2. A comunicacdo EtherCAT com o servoconversor SCAO06 utilizara a interface ETH2
do PLC500MC.

Figura 2.1: Arquitetura de rede.

2.3 CONFIGURAGAO DO SERVOCONVERSOR SCA06

Conecte corretamente o acessoério EtherCAT ECO4 e o servomotor ao servoconversor SCA06.

Partindo dos parametros de padao de fabrica do SCAQ6:

= Altere o pardmetro P0202 para 5 (controle via rede CAN/EtherCAT).
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= Altere o parametro P0385 para configurar o modelo do motor conforme placa do mesmo e tabela de motores.

Siga as recomendagdes descritas no manual do usuario do servoconversor SCA06 para programar parametros
de ajuste do equipamento, relativos a parametrizacao do motor, fungdes desejadas para os sinais de 1/0, etc...

Em caso de duvida, consulte o Manual de Programacéao do servoconversor SCA06.

= Reinicie o servoconversor.

Com isso, o servoconversor SCAQ6 estara pronto para ser acessado através da rede EtherCAT.
24 CRIAR UM PROJETO NO CODESYS

m Faca o download do software Codesys e a instalagdo do WEG Package conforme o manual do PLC500.

m Apoés a instalacdo abra o Codesys e crie um novo projeto em File > New Project. Selecione Standard
Project, defina um diretério e o nome da aplicagdo. Selecione o Device PLC500MC e a linguagem de
programacao desejada, conforme a Figura 2.2.

1] New Project x

Categories Templates

= Libraries

-3 Projects ® E E ,;ﬂ

Empty project  HMIproject  FIEReEl Standard - -
project JEISSTT TN Standard Project

You are about to create a new standard project. This wizard will create the following
= objects within this project:
[ _a

- One programmable device as specified below

- A pragram PLC_PRG in the language specified below

- A cyclic task which calls PLC_PRG

- A reference to the newest version of the Standard library currently installed.

A project containing one device, one application, and an empty implementation for PLC_PRG | Device PLCSDOMC (WEG) “
Name ‘E!camp\e ‘ PLC_PRG in | Structured Text (ST) ~
Location  [C:\Documentos L

Figura 2.2: Configuragdo do projeto no Codesys.

Criando uma aplicagdo para o Device PLC500MC as interfaces de redes padrao serdo pré-configuradas
automaticamente, como indicado na Figura 2.3.

Devices * 4 X
=2 Example i
=18 peyice (PLCS0OMC)
=81 pLe Logic

=i} Application
ﬁﬂ Library Manager
H¥F] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
= @ MainTask
@ PLC_PRG
o setup (Setup)
= 1_0s(1jos)
+ |[| Expansions (Expansions)
i em1EmY
[ emz2 Em2)
[ can cany
[ rs485 RS4a5)
"2 SoftMotion General Axis Pocl

Figura 2.3: Interfaces PLC500MC
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2.4.1 Adicionar EtherCAT Master SoftMotion

m Para adicionar uma nova interface de comunicagéo EtherCAT Master SoftMotion clique com o botao direito
em cima do Device (PLC500MC), clique em Add Device, na caixa de didlogo selecione Fieldbuses >
EtherCAT > Master > EtherCAT Master SoftMotion clique em Add Device para adicionar a arvore de
dispositivos, conforme a Figura 2.4.

Devices = & X| @ AddDevice
=k Example -
=% evice (PLCSDOMC) o Name  [EtherCAT Master_Softviotion
=% pplicatiq ® .
: Append device () Update device
m Library Rals
pLC PR ¥ Delete [string for a full text search | vendor <Al vendors> -
=+ {24 Task Ci c
=% Ma | Refactoring 4 Name Vendor Version Description 2l
& Properties... + Miscellaneous
0? Setup (Setup) {7 Add Object o = ﬂi Fieldbuses
1.0 01/05) I #-€AN CANbus
T ) Add Folder... -
#- 1] Expansions (& - =" pudlt EtherCAT
[ EmH1 ETHY) | AR | =t Master
[@ ™Mz EHY) Update Device... [ cxooocinternal EtherCAT Master 35 - Smart Software Solutions GmbH 4.3.0.0 oo internal Ether CAT Master
[ can (cany j" Edit Object [ EthercaT Master 35 - Smart Software Solutions GmbH 4.3.0,0 EtherCAT Master
ﬂi R5485 (R5485) Edit Object With... ﬂi EtherCAT Master SoftMotion 35 - Smart Software Solutions GmbH 4.3.0.0 EtherCAT Master SoftMotion W
"2 SoftMotion Gen: 3 . < >
Edit |0 mapping
Import mappings from CSV... Group by category [ Display all versions(for experts only) [] Display outdated versions
Export mappings to C5Y... @ MName: EtherCAT Master SoftMotion A
o . . Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
% Online Config Mode... Categories: Master
Version: 4.3.0.0 ==
Reset Origin Device [Device] Order Number: B
Description: EtherCAT Master SoftMation v L ==
Simulation
Append selected device as last child of
Device
€ (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Add Device Close

Figura 2.4: Adicionando EtherCAT Master SoftMotion a arvore de dispositivos.

Ao adicionar a interface de comunicacdo EtherCAT Master SoftMotion automaticamente sera criada uma
tarefa chamada EtherCAT_Task?.

2.4.2 Adicionar SCA06_SoftMotion como escravo na rede EtherCAT

= Para adicionar o dispositivo SCA06_SoftMotion como escravo da rede EtherCAT clique com o botao direito
no dispositivo EtherCAT Master Softmotion criado anteriormente e selecione a opgdo Add Device.)

= Na secdo Action, da caixa de didlogo aberta, certifique-se de que a opcao Append device esteja
selecionada. Busque pelo dispositivo SCA06_SoftMotion, ele se encontra dentro da pasta WEG > Servo
Drives.

= Clique em Add Device.

A Figura 2.5 apresenta os passos anteriores diretamente no software Codesys.

2Tarefa utilizada para os comandos de controle de movimento SoftMotion.
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Devices * ® Xl @ 2dd Device <
=) Example -
= [ Device (PLCSOOMC) Name [SCAOE_SoftMotion
= @U PLC Logic Action
=89 "
& Application (® Append device () Insert device (O Update device
m Library Manager
] pLC_Pre (RG) |String for a full text search ‘ Wendor | <all vendors> e

= Task Configuration

~
& EtherCAT Task Name Vendor
= & MainTask +-[ 3 schneider Electric
&) pLc_PRG /- [ Staubli robatics
off Setup (Setup) -1 STOEBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co. KG - Antriebe
2 1 0s(1jos) =- C3 wes
+ 11| Expansions (Expansions) =--[A Servo Drives
(@ Emi1EmD Nl sca06_Seftmotion WES
ﬂi ETH2 (ETH2) +--[ 4l Yaskawa Electric Corporation, Sigma7 Series
Ei CAN (CAN) m Accelnet EtherCAT Drive (CoE) SoftMotion Copley Controls Corp. ©
[ rs48s (Rs485) < >
ﬂi EtherCAT Mas Cut Group by category [ ] Display all versions(for experts only) [ ] Display outdated versions
3 SoftMotion Ger il
Copy Bl Name:5CAOS_SoftMation ~
Past Vendor: WEG
o= Categories: Siave
¥ Del Version: #xAA -
elete
Order Number: SCA06_Motion -
Refactoring » Description: EtherCAT Slave imported from Slave XML: ECAT_SCADS_V21X.xml Device: SCADS_Motion. ) ==Y

CAARE Mnbinm

Properties...

Append selected device as last child of

Add Object EtherCAT_Master_SoftMotion

) Add Folder... @  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

[ AddDevice...
Insert Device... Close
RPN N L

Figura 2.5: Adicionando SCA06_SoftMotion como escravo na rede EtherCAT.

NOTA!

@ E importante adicionar a unidade SoftMotion, pois a unidade padréo, importada por um XML, ndo
contém um eixo SoftMotion associado (0 SCA06_SoftMotion é instalado juntamente com o WEG
Package).

Apos estas configuragdes, a arvore de dispositivos devera conter os icones apresentados na Figura 2.6.

Devices ~ o X
=3 Example <
= I Device (PLCS0OMC)
=B PLC Logic

= 1’.} Application
m Library Manager
B PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
2 EtherCAT Task
=-$& MairTask
& PLC_PRG
u? Setup (Setup)
2 1.0s (1/0s)
+ "] Expansions (Expansions)
(@ EmHL ETHY
[ emH2 ETH)
[ cam (can)
[l rs4as (R5485)
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
= l;l SCAQE_SoftMotion (SCADE_SoftMotion)
‘? SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCA)
'A SoftMotion General Axis Pool

Figura 2.6: Arvore de dispositivos para utilizagédo do SoftMotion.

2.4.3 Configurar EtherCAT Master SoftMotion

m Abra as configuragbes do dispositivo EtherCAT Master SoftMotion, na aba General, selecione a opgéo
Autoconfig Master/Slave. Com isso, as principais configuragdes de mestre/escravo serdo feitas
automaticamente com base no arquivo de descri¢édo do dispositivo.

= Configure as demais opg¢des da pagina conforme a Figura 2.7
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m EtherCAT_Master_SoftMotion X

General [] Autaconfig master/slaves E’[herCAT_%

Sync Unit Assignment EtherCAT NIC Settings

Overview Destination address(MAC) FF-FF-FF-FF-FF-FF Broadcast [ ] Redundancy
Source address (MAC) 00-00-00-00-00-00 Select..

Log
Network name |EFH2

EtherCAT /O Mapping () Select network by MAC (®) Select network by name

EEherCAT IEC Objects Distributed Clock Options

Status Cycle time 2000 < s [J Use LRW instead of LWR/LRD

: . Sync offset 0 S [] Messages pertask
Infermatian [+] Automaticrestart slaves

|:| Sync window monitoring

Sync window 1 ) s
Figura 2.7: Configuragdo padrao EtherCAT Master SoftMotion.
Informagdes sobre configuragbes avangadas serdo apresentadas na Segdo 4 ou podem ser encontradas
diretamente no site da Codesys, disponivel em: https://help.codesys.com (Fieldbus Support > EtherCAT >
Configuration).

2.4.4 Configurar SCA06_SoftMotion

Utilizando a opgdo Autoconfig Master/Slave no EtherCAT Master Softmotion a configuracdo do
servoconversor SCA06_SoftMotion sera feita automaticamente.

Informacgdes sobre configuragdes avangadas serdo apresentadas na Segdo 4 ou podem ser encontradas
diretamente no site da Codesys, disponivel em: https://help.codesys.com (Fieldbus Support > EtherCAT >
Configuration).

2.4.5 Configurar SM_Drive_ETC_WEG_SCA
= Abra as configuragcdées do SM_Drive_ ETC_WEG_SCA.

Na aba General encontram-se as configuragdes referente ao tipo e limites do eixo, tipo da rampa de velocidade
e supervisao de lag.

= Configure a pagina conforme a Figura 2.8.

45 SM_Drive ETC_WEG_SCA X

General Axis type and limits Velocity ramp type
g/ [ virtual mode 5”5""'”3 "m"r; . @® Trapezoid
Scaling/Mapping Activate Negative [ul: .
() Modulo () Sinz
Positive [u]: 1000.0 )
Commissioning @ Finite [u] O Quadratic
, . (7} Quadratic (smooth)
SM_Drive_ETC_WEG_SCADG: /O Software error reaction .
Mapping Deceleration [u/s2]: l:l Identification
Objects
Status Dynamic limits Paosition lag supervision
Velocity [ufs]: Acceleration [ufs2]  Deceleration [ufs2]  Jerk [u/s3]: deactivated >
Information 30 | |IDDD | |1onu | |1uuuo Lag limit [u]: 1.0

Figura 2.8: Configuragédo padrdo SM_Drive_ETC_WEG_SCA.
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Esta configuragao define o eixo como finito, limitagao por software desabilitada, rampa de velocidade do tipo
trapezoidal, ID do eixo igual a 0, sem superviso de lag e com os limites de dinamica® definidos no campo
Dynamic limits.

= Cliqgue na aba Scaling/Mapping.

Na aba Scaling/Mapping pode-se definir a relagado entre as unidades de aplicagédo (por exemplo, milimetros
ou graus) e a unidade do servoconversor (pulsos).

= Configure a pagina conforme a Figura 2.9.

NOTA!
E possivel mapear manualmente as variaveis do SM_Drive_ ETC_WEG_SCA. Para isso, no
campo Mapping, desmarque a opgao Automatic mapping.

H5 SM_Drive ETC_WEG_SCA X

Motor Type Scaling
[] Invert direction

ScalingfMapping O Rotary 65536 increments <=3 units in application

General

o (®) Linear

Commissioning

SM_Drive_ETC_WEG_SCAD6: /O

Mapping

SM_Drive_ETC_WEG_SCADG: IEC Mapping

Objects [+#] Automatic mapping

Status Inputs:
Cydic object Object number Address Type ~

SHLEEL in.wStatusword 1626041:16200  '%IW18  UINT
diActPosition le#6064: 16700 'aelD 10" 'DINT'
diactvelodty 16%606C: 16500 'aelD11' 'DINT'

Figura 2.9: Configuragao padréo de escala SM_Drive_ETC_WEG_SCA.

Esta configuracédo define que 65536 pulsos do servomotor equivalera a uma unidade de aplicagdo, ou seja,
cada unidade de aplicagdo sera exatamente igual a um giro no servomotor*

ATENCAO!
& E imprescindivel a correta configuragdo destes valores, pois os blocos de fungdo SoftMotion
utilizardo a unidade de aplicagao como parédmetro para 0 movimento.

Informacdes sobre configuragdes avancadas serdo apresentadas na Secédo 5 ou podem ser encontradas
diretamente no site da Codesys, disponivel em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion >
Reference > User Interface > Objects > SoftMotion Drives).

m Apos aplicadas as configuragbes desta secéo faga o download do programa para o PLC500MC e monitore
no modo Online.

3Estes limites s&o levados em consideragdo quando utilizado grupo de eixos (PLCopen Parte 4). Além disso, séo usados pelos blocos
de fungdo SMC_ControlAxisBy* para detectar saltos.
40 servoconversor SCA06 possui a resolugao de 65536 pulsos por volta, consulte o manual EtherCAT do SCA06 para mais informagdes..
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2.51 Estado da comunicagao EtherCAT

O estado da rede EtherCAT pode ser monitorado no modo Online do Codesys, indicando o estado de cada

uma das etapas de comunicagido e reportando o estado (Status).

Ao encontrar problemas de conexao

como mostrado na Figura 2.10, verifique novamente se os cabos estdo devidamente conectados e revise as
configuragdes feitas na Secgéo 2.

Devices * 0 X

=5 Example -

= 1% Device [connected] (PLCSOOMC)
=1l PLC Logic
- [} Application [run]
m Library Manager
¥ PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
£ EtherCAT Task
= 2% MainTask
] pLC_PRG
u? Setup (Setup)
= 1_0s(1/0s)
+ || Expansions (Expansions)
(@ em1EHD
[ 2 ETH)
[ can (can)
AT rs485 (RS485)
H- A m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
= &lﬂ SCADE_SoftMotion (SCADE_SoftMotion)
ﬁ‘? SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCA)
A SoftMotion General Axis Poal

Figura 2.10: Indicagdo de erro na comunicagao EtherCAT.

Quando as configuracdes estiverem corretas e os dispositivos estiverem comunicando adequadamente todos

os itens da comunicacédo EtherCAT estardo em verde, como indicado na Figura 2.11.

Devices - 0 X

Figura 2.11: Comunicagdo corretamente configurada e dispositivos comunicado.

2.5.2 Verificar variagao na p

=4 Example =

=% Device [connected] (PLCS00MC)
=B PLC Logic
=} Application [run]
m Library Manager
¥ PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
% EtherCAT Task
= & MainTask
& pLC_PRG
u? Setup (Setup)
= 1_0s({1/0s)
+ |1] Expansions (Expansions)
(@ e EHD
@ ez ETHY
[ can (can)
A\ 7] rs4ss (RS48S)
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
= lﬂ SCAQG_SoftMotion (SCADE_SoftMation)
‘? SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCA)
A SoftMotion General Axis Poal

osicao atual do servomotor

m Apés uma correta configuragdo da rede EtherCAT e ainda no modo Online abra as configuragbes do

SM_Drive_ETC_WEG_SCA.
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Quando o PLC estiver no modo Online, na aba General, sera habilitado um campo para visualizagéo do eixo,
conforme a Figura 2.12.

#5 SM_Drive_ETC_WEG_SCA X

General Axiz type and limits elodty ramp type
Virtual mode Softuare imits Trapezoid
Scaling/Mapping Activated Negative [u]: 0.0 .
Modulo Sinz
Positive [u]: 1000.0 .
Commissioning Finite [u] Quadratic

’ ) Quadratic (smooth)
SM_Drive_ETC_WEG_SCADE: /0 Software error reaction

Mapping Deceleration [u/s2]: 1}

Identification
SM_Drive_ETC_WEG_SCAD6: TEC Max. distance [u]: 0 : 0
Objects
Status Dynamic limits Position lag supervision
Velocity [ufs]: Acceleration [ufs2]  Deceleration [ufs2]  Jerk [ufs®]: deactivated
TrEmEian 10 100 100 1000 Lag limit [u]: 1.0
Online
variable set value actual value Status: SMC_AXIS_STATE.pawer_off
Position [u] 082 082 Communication: operational (100)
Velocity [u/s] 0.00 0.00
Acceleration [u/s7 0.00 000 || Brrors
Torque [N] 0.00 50,00 | Ais Eor:

0 [16#00000000]

. FB Errar:

SMC_ERROR.SMC_NO_ERROR

uiDrivelnterfaceError:
0

strDriveInterfaceError:

Figura 2.12: Monitoragéo online do servomotor.

Neste campo € possivel observar o estado do eixo e da comunicacéo, variaveis de posicéo, velocidade,
aceleragao e torque, com suas referéncias e valores atuais.

= Movimente o eixo do servomotor manualmente e observe o valor da posigédo alterando em Position [u] -
actual value.

2.6 COMISSIONAMENTO

E possivel testar as configuracdes aplicadas para o servoconversor SCA06 através dos passos apresentados
nesta subsecao.

® Saia do modo Online e entre novamente no PLC utilizando a opgdo Online Config Mode. Este é o
modo para configuragdo do PLC, através dele é possivel testar e validar as configuragdes aplicadas para
0 SEervoconversor.

ATENCAO!
& Ao utilizar a op¢ao Online Config Mode a aplicacdo presente no PLC sera automaticamente
apagada.

Para utilizar a opgdo Online Config Mode, na arvore de dispositivos, clique em PLC500MC e em seguida
cligue na opgéao Online Config Mode, como apresentado na Figura 2.13
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X

BPEEHIS o o $ BREX (MRS IN SR %3+ [T | #9 | Application [Device: PLC Logic] = O ©F ) w[R]/[= 5= o= »= &

Online Config Mode... h
Devices A PLC_PRG X
=5 Exampie -l 1 PROGRAM PLC_FRG
= |tk [Device (pLCS00MC) 2 VAR
=[E0 PLC Logic 3 EMD VAR

Figura 2.13: Online Config Mode.

= Abra as configuragdes do servomotor (SM_Drive_ETC_WEG_SCA) e clique na aba Commissioning. Nesta
aba, além das variaveis e status do eixo, ficam disponiveis alguns botées para o acionamento do servomotor,
como apresentado na Figura 2.14.

NOTA!
Esta pagina apenas é habilitada utilizando a op¢do Online Config Mode.

85 SM_Drive_ETC_WEG_SCA X

" Online
General
variable set value actual value Status: |SMC_AXIS_STATE .power_off |
Scaling/Mapping Fosition [u] 017 017 Communication%operational {100} |
Velocty [u/s] 0.00 0.00
Commissioning Acceleration [u/sd 0,00 0.00 E"_‘"s
Torque [Nm] 0.00 pp0p | ‘fwds Eror
SM_Drive_ETC_WEG_SCA06: JjO [0 [16=00000000] |
Mapping . ‘ FEB Error:
SM_Drive_ETC_WEG_SCA06: IEC [SMC_ERROR.SMC_NO_ERROR |
Objects = ===
uiDriveInterfaceError:
Status |g |
strDrivelnterfaceError:
Information | |
Power Error reset Homing

Power Reset Start
Inch Read&write
Distance: Parameter: l:l
Velodty: Value:

Acceleration:

Prepared Value: l:l 74

Deceleration:

Jerk:

Figura 2.14: Commisionamento SCA06_SoftMotion.

ATENGCAO!

& Pode-se mover o eixo utilizando os botdes desta pagina. O eixo pode executar movimentos
inesperados caso as configuragbes nao estejam adequadas. Tome todas as precaugdes de
segurancga necessarias.
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Elementos de operagao Descrigao
Power O Drive é habilitado (equivalente ao bloco de fungao
MC_Power).
Error reset Reinicia Drive apés um erro (equivalente ao bloco de
fungdo MC_Reset).
Start homing O Drive executa o comando homing com os parametros

definidos internamente no servoconversor (equivalente
ao bloco de fungdo MC_Home)*.

Jogging mode Utilizando os botdes < e > pode-se mover o eixo para
frente e para tras de acordo com os valores especificados
para Distance, Velocity, Acceleration, Deceleration e
Jerk (equivalente ao bloco de fungdo MC_Inch).

ReadWrite Para o parametro do inversor especificado, o valor

(Value) atual é lido pelo PLC e exibido. Em Prepared
value, pode-se especificar um novo valor e escreve-lo
no parametro do drive (equivalente aos blocos de fungao
MC_ReadParameter e MC_WriteParameter).

Tabela 2.2: Elementos de comissionamento.
= Cliqgue no botao Power para habilitar o servoconversor, em seguida segure pressionado no botdo >. O

servomotor devera realizar uma volta completa e parar.

= Se desejar, teste mais alguns comandos e saia do modo Online Config Mode.
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3 APLICAGAO SOFTMOTION

Esta segdo apresenta os passos necessarios para a criagao de uma aplicagao SoftMotion para o controle de
um eixo simples.

3.1 CRIAR APLICAGAO

Para uma aplicagao SoftMotion, é necessario criar um POU especifico que sera utilizado para o movimento
dos eixos.

= Utilize como base as configuragbes apresentadas na Segéo 2.4.

= Na arvore de dispositivos, clique com o botéo direito no objeto Application > Add Object > POU...

= Crie um POU do tipo Program com o nome MyMotion.

= No campo Implementation language, selecione a op¢ao Structured Text (ST).

= Cligue em Add.

A Figura 3.1 apresenta os passos anteriores diretamente pelo Codesys.

Add POU

@ Create a new POU (Program Organization Unit)

Name
Devices * o X Alarm Configuration... |MvMobon
=3 Exampl | |6k Application...
5 " = Type
2% Device (PLCS00MC) & Axis Group..
= Bl rLctoge @ Cam table... Ll
=0 () Function block
i Librar & Cut &, CNC program...
iy Extends
@ PLC_R Copy @ CMC settings... R
= {8 Task Paste Image Pool... .
@ E{ %  Delete =0 |nterface...
R o . . . Accessspedfier
= @ Refactoring N “ Metwork Variable List (Receiver)...
@ MNetwork Variable List (Sender)... AT BTl
o setup (Setup) Propertics.. ) ] Method implementation language
2 L os 1jos) T Persistent Variables... Ladder Logic Diagram (LD)
s ] Add Object 4
+-|]| Expansions (E - = | |@ e () Function
m ETH1 (ETHL) ) Add Folder... @ POU for Implicit Checks... Tt
o I
[ etH2 ETHY) |0 Edit Object ™, Recipe Manager...
[ can(cany Edit Object With... & Tace.
[ rs4ss (Rs4ag %8 Login @ Trend Recording Manager... wp!'"’:‘:“m" $angusge
= Structured Text
[ EthercaT_Ma 3 Unit Conversion... ol
=8 i SCADE_S: Delete application from device @ Visualization
SM_Drive_FTC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCZ . |
‘? - ETC_WEG_SCA (G - T Visualization Manager... tance
" SoftMotion General Axis Pool

Figura 3.1: Criar POU SoftMotion.

Este POU deve ser chamado sob a tarefa EtherCAT_Task.

NOTA!

menor prioridade.

@ Todos os blocos de fungéo relativos ao movimento dos eixos devem ser declarados e chamados
na EtherCAT_Task. Demais funcionalidades devem ser utilizadas em tarefas diferentes, com uma

= Arraste o POU MyMotion sob a tarefa EtherCAT_Task, como apresentado na Figura 3.2.
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= Abra o POU MyMotion.

= Crie uma instancia MC_Power e outra MC_MoveRelative e referencie a entrada Axis dos blocos de fungao

Devices + o X
=Gl Exanple b
=l Device (PLCS00MC)
=210 PLC Logic
= a Application

m Library Manager
MyMation (PR.G)
BF] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
=¥ EtherCAT Task
@ MyMotion
= @ MainTask
& PLC_PRG
u? Setup {Setup)

Figura 3.2: Adicionar o POU MyMotion a tarefa EtherCAT_Task.

com o nome do eixo criado, conforme apresentado na Figura 3.3.

Devices

> I X MyMotion X

EJ Example
=-hi¢ Device (PLC500MC)
=B PLC Logic
= u Application
m Library Manager
MyMation (PRG)
¥ PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
=g EtherCAT Task
@ MyMaotion
= @ MairTask
H] PLC_PRG
u? Setup (Setup)

- 1 PROGRAM MyMotion
VAR

MC_Power_ 0

MC MoveRelative 0
END VAR

MC_Power;
MC MoveRelatiwve;

doon 0 s s B b

MC Power O
Bxis:= SM Drive ETC WEG SCA);

FL T I o R

MC MoveRelative 0(
Rxis:= SM Drive ETC WEG SCR);

@y Ln

= 1.0s (1/os)
+ ]]] Expansions (Expansions)
[ e ETHY)
[ emz E™H2)
[l can (can)
[ rs4s5 (R54a5)
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
= llﬂ SCADS_SoftMotion (SCADE_SoftMaotion)
M4 sM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_S
‘A SoftMotion General Axis Poal

Figura 3.3: Adicionar o POU MyMotion a tarefa EtherCAT_Task.

Aplicagao MyMotion:
PROGRAM MyMotion

VAR
MC_Power_0 : MC_Power;
MC_MoveRelative_0 : MC_MoveRelative;
END_VAR
MC_Power_0(

Axis:= SM_Drive_ETC_WEG_SCA);

MC_MoveRelative_0(
Axis:= SM_Drive_ETC_WEG_SCA);
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3.2 CRIAR VISUALIZAGAO

APLICAGAO SOFTMOTION

NOTA!

A biblioteca SM3_Basic possui diversos modelos de visualizagdo integrados que podem ser
usados para testar a funcionalidade de um bloco de fungao de maneira simplificada.

= Adicione um objeto do tipo Visualization na arvore de dispositivos, conforme a Figura 3.4.

Alarm Configuration...
Application...

Axis Group...

Cam table...

CNC program...

CNC settings...

Communication Manager...

Data Sources Manager...
DUT...

External File...

POU...

POU for Implicit Checks...

Recipe Manager...

Redundancy Configuration...

Symbol Configuration...
Text List...

Trace...

Trend Recording Manager...

Unit Conversion...

Visualization...

o
Devices -~ 0 X
= Example - | &
=8 Deyice (PLC500MC) @
=-E1) PLC Logic &
-0 oot &
Library
Bz C

MyMat oy &
@ PLE P Paste (Hi
= (8 Taskg ¥ Delete ==
H \%g Refactoring »
=8 Mg [= Properties... |
& E|h Add Object k==
= Iseompﬂ{fgh;p) ) Add Folder.. =Y

4= 1_0s (If0s . o
=11 Expansions (Ex Oy EditObject @
@ emi Emn Edit Object With.. -
@ 2 €™ | @8 Login &
[ can (can) &
[ rs485 (Rs985 Delete application from device %
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion) o
= lﬂ SCA06_SoftMotion (SCADG_SoftMotion) |@
4P SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCA|=
"2 SoftMotion General Axis Pool

Visualization Manager...

Figura 3.4: Adicionar o objeto do tipo Visualization.

Ao adicionar um objeto do tipo Visualization, uma caixa de didlogo sera aberta como na Figura 3.5.

@ Creates avisualization object

Name:

|\n'isualizan'on

@ VisuSymbals (System)

Symbol libraries Active

A visualization symbol library is a CODESYS library with
graphics and graphical objects. If the visualization symbol
library is assigned the library is added into the POUs library
manager. The graphics and graphical objects are shown in the|
toolbox when a visualization editor is the active editor.

Figura 3.5: Caixa de diadlogo aberta ao adicionar um objeto do tipo Visualization.

= Marque a opgéo Active e clique em OK.

= Abra o objeto Visualization criado.

Cancel

= No campo Visualization Toolbox, localizado no lado direito da tela, selecione a aba SM3_Basic. No

PLC500MC | 3-3



APLICAGAO SOFTMOTION

campo de busca digite MC_Power e selecione o modelo VISU_NEW_MC_Power, conforme apresentado
na Figura 3.6.

|\|is|.|imliandmx - I x|
RN
Common Contfrols Measurement Controls

Lamps/Switches/Bitmaps Special Controls Date/Time Controls
Symbols | ImagePool_sm3 | ImagePoolDialogs | ImagePool_cnc_sm3

SM3 Basic SM3 Robotics Visu VisuDialogs SM3 CNC

MC_Power

Instanz: %s |

Enstle | Status |

|
|
[ tRegusoon | [Regusomessiag]
|

tOrweStan | fDrvesianReslsiat]

VISU_MC_Power WISU_NEW_MC_Power

' EMC_Power 2items

Figura 3.6: Buscar modelo de visualizacado MC_Power.

m Arraste e solte o modelo na visualizacao.
Ao soltar o objeto, uma caixa de dialogo Assign parameters sera aberta para o modelo de visualizagéo.

= Realize um duplo clique em Value e clique em ....

Com isso, uma nova caixa de dialogo Input Assistant sera aberta.
® Busque a instancia do bloco de fungao MC_Power_0 criada no POU MyMotion e clique em OK.

A Figura 3.7 apresenta os passos anteriores diretamente pelo Codesys.

Input Assistant X
Text Search  Categories
Variables o Name Type Address Origin
=€} Application Appiication
=-[2] MyMotion PROGRAM
@ MC_Power_0 MC_Power
s
Instance: %s
-
< >
- | Insert with arguments Insert with namespace prefix
Documentation
Assign parameters <VISU_NEW_MC_Powers [« | N Pover 0 MC_Pamer VAR
Assignthe for the referenced vi
<VISU_NEW_MC_Power>.
Parameter Type Value
™ mInputFB  MC_POWER =

Figura 3.7: Adicionar o objeto do tipo Visualization.
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Com isso, as entradas e saidas do modelo de visualizagdo sdo mapeadas automaticamente para a instancia
do bloco de fungao.

NOTA!
Outra forma de mapear o modelo de visualizagdo ao bloco de fungdo criado pode ser feita
selecionando o modelo e usando a aba Properties > References > m_Imput_FB.

m Faca o mesmo procedimento agora utilizando o modelo VISU_NEW_MC_MoveRelative, referenciando a
instancia do bloco de fungdo MC_MoveRelative_0.

Apds a configuragao, a pagina de visualizagdo devera conter estes dois modelos de visualizagdo mapeados
nos blocos de fungéo criados anteriormente, como na Figura 3.8.

|8 visualization X |

Figura 3.8: Adicionar o objeto do tipo Visualization.

Através destes modelos sera possivel controlar o eixo do servomotor.

= Faca o download do programa para o PLC500MC.

= No modo de monitoragéo Online, abra o objeto Visualization.

ATENGAO!

& Pode-se mover o eixo por meio de botdes nesta pagina. O eixo pode executar movimentos
inesperados caso as configuragdes ndo estejam adequadas. Tome todas as precaugdes de
segurancga necessarias.

= No modelo MC_Power, clique nos botdes bDriveStart, bRegulatorOn e Enable respectivamente.

Observe as saidas do bloco, elas mostrardo o estado do servoconversor. Para o correto acionamento as saidas
Status, bRegulatorOnRealState e bRegulatorOnRealState deverdo estar em verde, como na Figura 3.9,
indicando a habilitagdo do Servoconversor para 0 movimento.

nstance: MotionConltrol MC_Power 0

Enable @ Status o

bRegulatorOn @ bRegulatorRealState (e

bDriveStart ] bDriveStartRealState o
Busy O
Error @
ErrorlD |

Figura 3.9: Exemplo servomotor habilitado.
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= No modelo MC_MoveRelative, ajuste as variaveis relativas ao movimento (Distance, Velocity,
Acceleration, Deceleration e Jerk) como apresentado na Figura 3.10. Apos isso, clique no botdo Execute
para iniciar o movimento.

Execute @ Done

Distance 1.000000 Busy

Velocity 3.000000 Active
Acceleration 10.000000 CommandAborted

Deceleration 10.000000  Error
Jerk 10.000000  ErrorlD R

BufferMode | o <

Figura 3.10: Exemplo configuragdo de movimento relativo para o servomotor.

Se desejar, realize mais alguns testes.

Outros exemplos de aplicagdo podem ser encontrados diretamente no site da Codesys, disponivel em:
https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Application Examples).
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4 INFORMAGOES ADICIONAIS DA REDE ETHERCAT

Neste capitulo serdo apresentadas algumas informagdes adicionais e configuragées avangadas utilizadas na
rede EtherCAT.

4.1 ATRIBUIR UM ENDEREGO ESTATICO PARA O SCA06 NA REDE ETHERCAT

E possivel definir um enderego estatico para o SCA06 como escravo na rede EtherCAT utilizando uma meméria
EEPROM interna do acessoério ECO4.

= Utilize como base as configuragbes apresentadas na Segéo 2.4.

= Abra as configuragbes do SCA06_Motion, na aba General, habilite a opcdo Expert settings, apds isso
diversas configuragdes avancgadas ficardo disponiveis.

= No campo Identification, selecione a opgao Configured statio alias (ADO 0x012), conforme a Figura 4.1.

|i scaos_softMotion X

General Address Additional

—_—
-~
AutoIncaddress 0 5 Expert settings EtherCAT.
Expert Process Data
EtherCAT address 1001 = [J optional
Process Data
Distributed Clock
Startup Parameters Startup Checking Timeouts
Loa DC Cycdlic Unit Control: Assign to Local pC
Watchdog
EtherCAT I/0 Mapping
Identification
EtherCAT IEC Objects () Disabled
(® Configured station alias (ADO 0x0012) Value 1001 =
Status
Information Explicit device identification (ADO Dx0134)
Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 16#12 =

Figura 4.1: Habilitando identificacdo.

m Apos aplicadas as configuracdes desta secéo faga o download do programa para o PLC500MC e monitore
no modo Online.

No modo Online, ao estabelecer uma comunica¢gdo com o SCA06_Motion, no campo Identification, a variavel

Actual adress aparecera informando o valor atual do enderego. A opgédo Write to EEprom também estara
disponivel, como na Figura 4.2.
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Devices > 0 X [l sCA06_SoftMotion X
=3 Example < .
Address Additional
- & Device [connected] (PLCS00MC) General Eth CA#
=B PLc Logic . Bat AutoIncaddress 0 s Expert settings er s
. N pert Process Data
= 1# Application [run] EtherCAT address 1001 £ Optional
m Library Manager Process Data
MyMotion (PRG) Distributed Clock
1] pLc_Pra (PrE) Startup Parameters Diagnostics
= Task Configuration
Current State Operational
=4 58 EtherCAT Task online
@ MyMotion
Startup Checkin Timeouts
= & MainTask CoE Online P g
) pLc_PRG DC Cydlic Unit Control: Assign to Local pC
o setup (Setup) Leg Watchdog
S e EtherCAT /O M i
+ |1} Expansions (Expansions) erCAT 1O Mapping Identification
Disabled
m ETHI [ETHY) EtherCAT IEC Objects
[ eTH2 (ETHZ) Configured station alias (ADO 0x0012) value 1001 =
[ can cany Status
Write to EEprom Actual address
A rsws G559 L]
= [ EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMation) Infarmation Explicit device identification (ADO tx0134)
_ o
T scans_softotion (ScAss_Sefthioton) Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 16=12 B
HgP SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SQ
"3 SoftMotion General Axis Pool

Figura 4.2: Endereco atual na memoéria EEPROM.

= Digite o endereco desejado no campo Value e clique na op¢ao Write to EEprom, como apresentado na
Figura 4.3.

Identification
Disabled
Configured station alias (ADO 0x0012) Value 3 =
Write to EEprom Actual address D
Explicit device identification (ADO 0x0134)
Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 16#12 =

Figura 4.3: Escrevendo novo enderego na meméria EEPROM.

Uma mensagem, como na Figura 4.4, aparecera na tela solicitando que o servoconversor seja reiniciado para
aplicar o novo enderego de rede.

1 CODESYS X

After writing the EEprom alias address a reboot of the device
is necessary. Please switch off and on again.

Figura 4.4: Mensagem de aviso para aplicar a escrita EEPROM.

= Reinicie o servoconversor.

® Saia do modo Online, no campo Additional, selecione a opgdo Optional. No campo Configured statio
alias (ADO 0x012), como apresentado na Figura 4.5. Certifique-se de que endere¢co € o mesmo que foi
escrito na memoria EEPROM anteriormente.
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General Address Additional 2
AutoIncaddress 0 = Expert settings EtherCAT.
Expert Process Data
EtherCAT address 1001 s Optional
Process Data o
| Distributed Clock
Startup Parameters [ Startup Checking Timeouts
Log [* DC Cyclic Unit Control: Assign to Local pC
[ Watchdog
EtherCAT I/O Mapping
Identification
EtherCAT IEC Objects Disabled
(® Configured station alias (ADO 0x0012) Value 3 =
Status
Information Bxplicit device identification (ADO 0x0134)
Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 16#12 =

Figura 4.5: Habilitar o campo Optional.

® Faca o download do programa para o PLC500MC e monitore no modo Online.

Observe que agora o endereco atual sera o enderego escrito na EEPROM do dispositivo, como apresentado
na Figura 4.6.

Identification
Disabled

Configured station alias (ADO 0x0012) Value 3

Write to EEprom Actual address El

Explicit device identification (ADO 0x0134)

4r

Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 16#12 =

Figura 4.6: Novo endereco EEPROM.

NOTA!

@ Para utilizar o endereco escrito na memoéria EEPROM em uma rede com mais de um SCAOQ6,
€ necessario que os dispositivos estejam marcados com a opgao Optional, caso contrario, a
rede sera configurada automaticamente pelo mestre da rede sem utilizar o enderego da memdaria
EEPROM.

4.2 LER E EDITAR PARAMETROS NO SCA06 PELA REDE ETHERCAT

Utilizando este método é possivel modificar parametros de configuragdo do SCA06 remotamente através da
rede EtherCAT, sem a necessidade de utilizar sua IHM.

m Utilize as configuragbes apresentadas na Secao 2.4.

= No modo Online, abra as configuragdes do escravo EtherCAT (SCA06_SoftMotion), na aba General, habilite
a opcao Expert setting.

= Abra a aba CoE Online e selecione a op¢ao Auto Update, conforme a Figura 4.7.
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[l sCA06_SoftMotion x

General ae~(fJRead Objects [ Auto update @) Offline from ESIfile () Online from device
Expert Process Data Index:Subindex Name Flags Type Value
16%24DE: 16%00 P1246 - User Parameter RW INT 0
Process Data 16224DF:16200  P1247 - User Parameter RW INT 0
| 16%24E0: 16700 P1248 - User Parameter RW INT 0
SER TR 16229 1:16500  P1249 - User Parameter RW INT 0
Online 16#6040: 16 %00 Controlword RW UINT 0
16=6041: 1600 Statusword RO UINT 592
CoE Online 1626060: 16200 Modes of operation RW SINT 8
16=6061: 16700 Modes of operation display RO SINT 8
Log 16#6063: 16200 Position actual internal value RO DINT 38691
1676064:16 00 Position actual value RO DINT 38689
EtherCAT IO Mapping 16#6069: 16200 Velocity sensor actual value RO DINT 38689
1 1626068: 16 200 Velocity demand value RO DINT 0
EtherCAT IEC Objects 162606C: 16200  Velodty actual value RO DINT 0
] 16=6071:16=00 Target torque RW INT 0
SR 1626077:16%00  Torque actual value RO INT -50
16=607A:16=00 Target position RW DINT 38691
Information N
1676081: 1600 Profile velocity RW UDINT 0
oo 1626083:16%00 Profile acceleration RW UDINT 0
| 1626084: 16200 Profile deceleration RW UDINT 0
EtherCAT 1/O Mapping 1626086:16%00  Motion profile type RW INT 0
16=6087: 16=00 Torque slope RW UDINT 1]
Status 1676088: 16700 Torque profile type RW INT 0
1 16=60B1: 1600 Velodty offset RW DINT 0
Information +16#60C2:16¥00  Interpolation time period -
[ 16#60FF: 1600 Target velodty RW DINT 0
16#6502: 16200 Supported drive modes RO UDINT 0

Figura 4.7: CoE Online

Elementos de operagao Descricao
Read Objects O diretorio de objetos é lido uma vez.
Auto update Os objetos sao lidos em ciclos.
Offline from ESI file A aba mostra o contetdo do diretério de objetos da
descrigao do dispositivo.
Online from Device A aba mostra o conteido do diretério de objetos do
dispositivo (Nao disponivel para o SCA06).
Flags RO: O valor é protegido contra escrita. RW: O valor pode
ser modificado.
Value E possivel clicar duas vezes no campo de texto para
editar esse valor. O novo valor sera escrito diretamente
no SCA06.

Tabela 4.1: Elementos CoE Online.

Através desta aba é possivel ler e modificar alguns paradmetros internos do servoconversor SCA06.

Fagca um teste modificando o parametro P1249, para o valor 15.

= Encontre o parametro P1249 - User Parameter na lista, clique duas vezes no campo Value, digite 15 e
pressione Enter, como apresentado na Figura 4.8.

NOTA!
As variaveis serao atualizadas em ciclos, aguarde a leitura dos parametros, isso pode levar alguns
instantes.

4-4 | PLC500MC



INFORMAGOES ADICIONAIS DA REDE ETHERCAT

li scao6_softMotion x

General ae~(fjRead Objects Auto update (@ Offline from ESIfile (O) Online from device

Expert Process Data Index:Subindex Name Flags Type Value
16#24DE: 16200 P1246 - User Parameter RW INT 0

Process Data 16#24DF:16200  P1247 - User Parameter RW INT 0
16#24E0: 16500 P1248 - User Parameter RW INT 0

LU 16529 1:16500  P1249 - User Parameter RW INT

Online 16%6040: 16700 Controlword RW UINT 0
16#6041:16%00 Statusword RO UINT 592

CoE Online 16#6060: 16200 Modes of operation RW SINT 3
16#6061:16%00 Modes of operation display RO SINT 3

Log 16#6063: 16200 Position actual internal value RO DINT 38691
16#6064: 16 %00 Position actual value RO DINT 33691

EtherCAT IfO Mapping 16#6069: 16200 Velocity sensor actual value RO DINT 38691
16#606B: 1600 Velocity demand value RO DINT 0

EtherCAT IEC Objects 16#606C:16200  Velocity actual value RO DINT 0
16#6071:16%00 Target torque RW INT 0

Status 1626077:16%00  Torque actual value RO INT -50

. 16%607A: 16700 Target position RW DINT 38691

Information N
16#6081:16%00 Profile velocity RW UDINT 1]

Log 16#6083:16%00 Profile acceleration RW UDINT 0
16#6084:16%00 Profile deceleration RW UDINT 0

EtherCAT 1O Mapping 16760861 16700 Motion profile type RW INT 0
16#6087: 16200 Torque slope RW UDINT 0

Status 16#6088: 1600 Torque profile type RW INT 0
16#60B1:16%00 Velocity offset RW DINT 0

Information +. 16#60C2:16#00 Interpolation time period
16#60FF: 16£00 Target velodity RW DINT 0
16#6502: 16200 Supported drive modes RO UDINT 0

Figura 4.8: Editar parametros Online

Com isso, o valor serda modificado.

= Confira a escrita deste valor diretamente pela IHM do SCA06, no parametro P1249.
4.3 EDITAR PDOS NA REDE ETHERCAT

E possivel editar os PDOs definidos como padrdo do SCA06 na comunicagdo EtherCAT.

m Utilize as configuragdes apresentadas na Secao 2.4.

= Abra as configuragbes do SCA06_Motion, na aba General, habilite a opcdo Expert settings, apds isso
diversas configuragdes avangadas ficarao disponiveis, como apresentado na Figura 4.9.
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li scaos x
General Address Additional
v
AutoInc address 0 - Expert settings EtherCAT.
Expert Process Data
EtherCAT address 1001 = [] optional

Process Data

Distributed Clock

Startup Parameters

Startup Checking [ Timeouts

Log [+ DC Cyclic Unit Control: Assign to Local pC
[ Watchdog
EtherCAT I/O Mapping
Identification
EtherCAT IEC Objects (®) Disabled
(O Configured station alias (ADO 0x0012) Value 1001 =
Status

Information Explicit device identification (ADO 0x0134)

Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 1620

L

Figura 4.9: Habilitar configuragbes avancadas SCA06_SoftMotion.

= Acesse a aba Expert Process Data, nesta aba sera possivel modificar os PDOs da comunicacgao.

General Sync Manager ok Add (£ Edit 3 Delete |
PDO List
Expert Process Date M Size | Type
0 128 Mailbox Out Index Size MName Flags  SM
Process Data 1 128 Mailbox In 1671600 13.0 1st Receive PDO mapping 2‘
B 13 Outputs 1621601 6.0 2nd Receive PDO mapping
Startup Parameters 3 13 Inputs 1671602 6.0 3rd Receive FDO mapping
1671603 4.0 4th Receive PDO mapping
Log 162100 13.0 1st Transmit PDO mapping 3
1621401 6.0 2nd Transmit PDO mapping
EtherCAT /0 Mapping 1621402 5.0 3rd Transmit PDO mapping
16#1403 4,0 4th Transmit PDO mapping
EtherCAT IEC Objects
Status
PDO Assignment (16=1C12) b Insert [ Edt X Delete & MoveUp & MoveDown J
Information
Wl 16#16 PDO Content (1621600)

Index Size Offs Name Type
1626040:16200 20 0.0 Controlword UNT
162607A:16200 4.0 2.0 Targetposition DINT
16260FF:16200 40 6.0 Target velocity DINT
1626071:16200 2.0  10.0 Target torque INT
1626060:1600 10 12.0 Modes of operation SINT

13.0
Download
[ PDO Assignment [ PDO configuration Load PDO Info from the Device

Figura 4.10: Editar PDOs da rede EterCAT.

= Selecione o PDO que vocé deseja modificar no campo PDO List e em seguida edite-o no campo PDO
Content.

= Para aplicar a nova configuragdo de PDOs certifique-se que no campo Download as opg¢des PDO Assigment
e PDO configuration estejam selecionadas.

Utilizando este procedimento, ao fazer o Download do programa para o PLC500MC e iniciar a comunicagao
EtherCAT com o servoconversor SCAQG6, a lista sera automaticamente modificada para a nova configuragédo
de PDOs.

4.4 CONFIGURAR REDUNDANCIA ETHERCAT

E possivel configurar uma rede EtherCAT com redundéancia utilizando o PLC500MC.
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NOTA!

@ As portas ETH1 e ETH2 sio portas independes, desta forma, ndo é possivel realizar uma
comunicacao EtherCAT em anel, entretanto, é possivel realizar uma comunicagao EtherCAT com
redundancia.

m Utilize as configuragbes apresentadas na Secao 2.4.

m Abra as configuragdes do dispositivo EtherCAT Master SoftMotion.

= Marque a opgéo Redundancy.

= No campo Redundancy EtherCAT NIC Settings, marque a opcao Select network by name.

= No campo Network name, digite ETH1.
A Figura 4.11 apresenta as configuragdes anteriores ja realizadas.

ﬂi EtherCAT_Master_SoftMotion X

General [7] Autocanfig master/slaves EtherCAT_%
Sync Unit Assignment EtherCAT NIC Settings
Tremaa Destination address(MAC) | FF-FF-FF-FF-FF-FF Broadcast Redundancy
Source address {MAC) 00-00-00-00-00-00 Select...
Log
Metwork name |EFH2
EtherCAT /O Mapping () Select network by MAC (®) Select network by name

Bee DT Ll Redundancy EtherCAT MIC Settings

Status Destination address{MAC) |FFFF-FF-FF-FF-FF Broadcast
) Source address (MAC) 00-00-00-00-00-00 Select...
Information
Metwork name |EFH1
() Select network by MAC (@) Select network by name
Distributed Clock Options
Cycle time 4000 s []Use LRW instead of LWR/LRD

Ak |4

[] Messages pertask

Sync offset 20 %o

Automatic restart slaves
D Sync window manitaring

Sync window 1 us

4k

Figura 4.11: Configurar redundéncia EtherCAT.

Com isso, a redundancia da rede ja esta configurada e pronta para ser utilizada.
4.5 ARQUIVO XML

Cada dispositivo em uma rede EtherCAT possui um arquivo de configuragdao XML que contém informagdes
sobre o funcionamento do dispositivo na rede EtherCAT, bem como a descrigdo de todos os objetos existentes
para comunicagdo. Em geral, este arquivo é utilizado por um mestre ou software de configuragcao para a
programagcao dos dispositivos presentes na rede.

ATENCAO!

& E possivel adicionar dispositivos escravos EtherCAT ao software Codesys utilizando arquivos
do tipo XML. Entretanto, para o controle de movimento é recomendado que sejam utilizados os
dispositivos ja instalados e especificos para este fim. Vocé podera adicionar um eixo genérico
seguindo a CiA402 porém, algumas funcionalidades SoftMotion podem nao estar disponiveis.
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5 INFORMAGOES ADICIONAIS SOFTMOTION

Neste capitulo serao apresentadas algumas informacdes adicionais e configuragdes avancgadas utilizadas para
o controle de movimento.

5.1 PRIORIDADE DE TAREFAS

O controle de movimento necessita de uma alta prioridade para seu correto funcionamento. Desta maneira, é
impressindivel uma correta configuragao da prioridade das tarefas.

Deve-se definir 1 para a tarefa responsavel pelo controle de movimento. Quando adicionado um dispositivo
mestre EtherCAT, ele criara uma tarefa (com prioridade 1) automaticamente. A aplicagdo responsavel pelo
controle de movimento deve ser executada sob esta tarefa.

Demais aplicagoes, além do controle de movimento, ou que possuem um alto consumo computacional devem
ser executados em uma tarefa diferente e com uma prioridade menor. Recomenda-se a prioridade 10 ou menor
(10 - 31) para estas tarefas.

NOTA!
Quanto menor o numero maior sera a sua prioridade, sendo 0 a tarefa mais prioritaria e 31 a
menos prioritaria.

A Figura 5.1 apresenta um exemplo de configuragao de tarefas, onde o controle de movimento é executado no
programa MyMotion e as demais funcionalidades sdo executadas no programa PLC_PRG.

Devices >~ 0 X 2 ManTask X - & EtherCAT Task x -
=3 Example || Configuration Configuration
=% Device (PLCS0OMC)
=&l PL‘C Logic Priority { 0.31 )z ‘15 | Priority { 0.31 )= ‘1
=1} Application
m Library Manager Type Type
MyMotion (PRG) 5 Cyclic ~ Interval (e.g. t£200ms) ms €& Cyclic ~ Interval (e.g. t£200ms) ms
PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration Watchdog Watchdog
s @ EtherCAT Task [CJEnable [[JEnable
@ MyMotion
= @ MairTask Time (e.g. t¥200ms) ms Time {(e.g. t¥200ms) ms
&) pLC_PRG

- Sensitivity 1 Sensitivity
Visualization Manager

@ Visualization

u? Setup (Setup)
= 1.0s (o) &k Add Call %< Remove Call [ Change Call Move Up Move Down ok Add Call Remove Call [# Change Call Mave Up Move Dow
+--|]| Expansions (Expansions)

@ Pou Comment pou Comment
ETH1 (ETHL

@ em2 gz; &) PLC_PRG B MyMotion

[ can(cany

[l rs485 (RS485)
3 ﬂi EtherCAT_Master_SoftMotion (5
+- '8 SoftMotion General Axis Pool

Figura 5.1: Editar prioridade de tarefas.

5.2 CONFIGURAGCOES DE ESCALA PARA O SM_DRIVE_ETC_WEG_SCA

Nesta subsecdo sera apresentada as possiveis configuragdes de escala aplicadas ao eixo
SM_Drive_ETC_WEG_SCA.

m Utilize como base as configuragdes apresentadas na Segéo 2.4.

= Abra as configuracdes do SM_Drive_ETC_WEG_SCA, na aba Scaling/Mapping.

Para as configuragdes de escala é possivel utilizar dois tipos motores, escolhida através do campo Motor Type.
Dependendo do tipo de motor selecionado o campo Scaling as configuragdes disponiveis serao diferentes.

5.2.1 Motor Type: Rotary

Rotary: Geralmente utilizada para configuragcdes de eixos rotativos pois possui uma configuragdo mais
completa, podendo adicionar relagdo de engrenagens ou polias. A Figura 5.2 apresenta um exemplo de
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configuracao utilizando o Motor Type: Rotary.

Motor Type Scaling
[[] Invert direction

© Rotary increments <=> motor turns
O Linear motor turns <=3 gear output turns
gear output turns <=> units in application

Figura 5.2: Exemplo de configuragéo utilizando Motor Type: Rotary.

Cada valor do campo Scaling pode ser alterado de acordo com a mecanica envolvida na aplicagao.

Elementos de operagao Descrigao

increments <=> motor turns Numero de incrementos que correspondem a um
determinado numero de voltas do motor.

motor turns <=> gear output turns Numero de voltas do motor que correspondem a um
determinado numero de voltas na saida da engrenagem.

gear output turns <=> units in application | Numero de voltas na saida da engrenagem que
correspondem a unidades de aplicagéo.

Tabela 5.1: Elementos Scaling.

Para esta configuracdo cada unidade de aplicagdo equivalera a 1/6 de volta do servomotor.

5.2.2 Motor Type: Linear

Linear: Geralmente utilizada para configuragbes de eixos lineares pois possui uma configuragdo mais
simplificada e direta. A Figura 5.3 apresenta um exemplo de configuragéo utilizando o Motor Type: Linear.

Motor Type Scaling
[] tnvert direction

O Rotary increments <=> units in application
(@ Linear

Figura 5.3: Exemplo de configuragéo utilizando Motor Type: Linear.

Elementos de operagao Descrigao

increments <=> units in application | Numero de incrementos que correspondem a unidades
de aplicagéao
Tabela 5.2: Elementos Scaling.

Para esta configuracdo cada unidade de aplicagdo equivalera a 1 de volta do servomotor.

NOTA!
@ Ao selecionar a opgao Invert direction o sentido de giro sera invertido. O servoconversor
recebera os valores de referéncia com sinais opostos.

Mais informacdes sobre as configuragdes podem ser encontradas diretamente no site da Codesys, disponivel
em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User Interface > Objects >
SoftMotion Drives).
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5.3 ADICIONAR EIXO VIRTUAL

Virtual Drive sdo unidades simuladas em software. Com isso, vocé pode testar seus programas sem um
hardware conectado ou implementar funcionalidades estendidas utilizando eixos virtuais.

Para adicionar um eixo virtual em uma aplicagcéo siga os passos apresentados a seguir.

= Cligue com o botéo direito em SoftMotionGeneral axis pool na arvore de dispositivos, selecione a opgéo
Add device.

= Selecione o dispositivo SoftMotionDrives > virtual drives > SM_Drive_Virtual na caixa de dialogo Add
Device.

m Cligue em Add Device.

A Figura 5.4 apresenta os passos anteriores diretamente pelo Codesys.

Devices - 4 x m Add Device 1
=3 Example = l
=- k¥ Device (PLCS00MC) MName |5M_Drive_VirmaI
= @1] PLC Logic

) Action
+ -7 Application
u? Setup (Setup)
-

= [_Os(1jo=)

(®) Append device () Insert device

[ rs48s (Ro4ss)
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
- SCAQ6_SoftMotion (SCADS_SoftMotion)
H&P 5M_Drive_ETC_WEG_SCA (5M_Drive_ETC_WEG_SC
"3 SoftMotion General Axis Banl

Properties...

oo |Shing for a full text search Vendor | <Al vendars > ~
+-|]| Expansions (Expansions) - —

[ eH1EHY MName Vendor Version  Description

m ETH2 (ETH2) = f SoftMotion drives

m CAN (CAN) +- @ Free Encoders

£ ! position controlled drives
= & virtual drives
& SM_Drive_Virtual

35 - smart Software Solutions GmbH 4.0.0.0

SoftMotion virtual drive

Cut
Copy

Paste Group by category [] Display all versions(for experts only) [] Display outdated versions
¥ Delete & Name:5M_Drive_Virtual A

Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Categories: virtual drives

Version: 4.0.0.0 ==
Add Object Order Number: 1805 -
Description: SoftMotion virtual drive ” T
) Add Folder...
Add Device...
| ewc.e Append selected device as last child of
Insert Device... SoftMotion General Axis Pool
(7" Edit Object

8  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

Edit Object With...

Close

Impert mappings from C5V...

Figura 5.4: Adicionar eixo virtual.
Com isso, um eixo virtual sera adicionado a baixo do objeto SoftMotionGeneral axis pool. A Figura 5.5
apresenta a arvore de dispositivos com um eixo virtual adicionado.

=-"8 SoftMotion General Axis Pool (SoftMotion General Axis Pool)
&” SM_Drive_virtual (SM_Drive_Virtual)

Figura 5.5: Arvore de dispositivos com eixo virtual adicionado.
= Abra as configuracées do SM_Drive_Virtual.

= Na aba General, as configuragdes de tipo de eixo, limites, rampa de aceleragao e dindmica limite podem ser
configuradas.

m Configure a aba General, de acordo com a Figura 5.6.

PLC500MC | 5-3



INFORMAGOES ADICIONAIS SOFTMOTION

&’ SM_Drive_Virtual X

| General Axis type and limits Velocity ramp type
Virtual mode Software limits (@ Trapezoid
Commissioning O Moduo [ Activated Negative [u]: O sin
SM_Drive_Virtual: I/O Mapping (®) Finite Positive [ul: 1000.0 (O Quadratic

{7 Quadratic (smoath)

Software error reaction

SM_Drive_\irtual: IEC Objects ) )
Deceleration [ufs2]: Identification

Status Max. distance [u]:

A

Information Dynamic limits

Velocity [ufs]: Acceleration [ufs2]  Deceleration [ufs2]  Jerk [ufs3]:

20 | [1000 | [1000 | [ 10000 |

Figura 5.6: Exemplo configuragbes de eixo virtual.

Apds assas configuragdes o eixo virtual podera ser usado em suas aplicagdes.

Mais informagdes sobre eixos virtuais podem ser encontradas diretamente no site da Codesys, disponivel
em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User Interface > Objects >
SoftMotion Drives > Tab ‘Logical Axes’).

5.4 ADICIONAR EIXO ENCODER

E possivel utilizar as duas entradas do tipo encoder do PLC500MC como Drives SoftMotion. Para isso,
configure a entrada DI1 do PLC500MC como encoder (I_Os > DI1 / Encoder1 > Pin type > Pulse/Direction
ou Quadrature).

A Frigura 5.7 apresenta os passos anteriores diretamente pelo Codesys.

& 10s x

1/0s Parameters Parameter Type Value  Default Value Unit  Description

=-[3 DI1 /Encoder1
% Edge selection Enumeration of BYTE Mone None External event edge selection (Only in DI mode)
% Pin type Enumeration of BYTE Pulse Direction DI Digital Input or Encoder Mode for DI 1/DI2 (Quadrature A/B or Pulse Direction)
¥ Preset WORD(2..65535) 65535 65535 Preset value (Only in encoder mode)

L p12

[ DI3 / Encoder2

4 D14

3 DIS

|4 D16

|4 p17

. D18

[ pO1/PwWM1

(3 po2 /PWwM2

3 DO3 [PWM3

I/Os IEC Objects

1fOs I/O Mapping

Status

HORoE R W R

Figura 5.7: Configurar DI como encoder.

Desta forma as entradas DI1 e DI2 do PLC500MC deixam de ser entradas digitais e passam a ser entradas
para encoder.

= Utilize como base as configuragbes apresentadas na Segéo 3.

= Cliqgue com o botéao direito em SoftMotion General Axis Pool na arvore de dispositivos.

= Clique em Add Device...

= Na aba Add Device, no campo Action, selecione a opgao Append device.

= Selecione o dispositivo SoftMotion drives > Free Encoder > SMC_FreeEncoder na caixa de dialogo.

= Cligue em Add Device.
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A Frigura 5.8 apresenta os passos anteriores diretamente pelo Codesys.

Devices - 4 x m Add Device =
=3 Example = |
= Ec' Device (PLCS00MC) Name |5MC_FreeEnmder
= @1] PLC Logic Action

£ ':_:3 Application

(®) Append device () Insert device
u? Setup (Setup)

-
- [_0s (1/0s) |5mng for a full text search Vendor | <All vendors> =
+- ||| Expansions (Expansions)
m ETH1 [ETHY) Mame Vendor Version Description
m ETH2 (ETH2) = ? SoftMotion drives
m CAN (CAN) = @ Free Encoders
m RS485 (RS485) & SMC_FreeEncoder 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.5.0 SoftMotion free Encoder
= [ EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion) +- B position controlled drives
= Wi scane_softMotion (SCADG_SoftMotior) +- & virtual drives
HgP 5M_Drive_ETC_WEG (SM_Drive_ETC_WEG)
"3 SoftMotion Gensrsl Axie Baal
Cut
Copy
Paste Group by category [] Display all versions(for experts only) [] Display outdated versions
¥ Delete & Name: SMC_FreeEncoder A
o Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
[= Properties... Categories: Free Encoders
Version: 3.5.5.0 =
Add Object Order Number: 1805 -
Description: SoftMotion free Encoder v S
L) Add Folder...
[ AddDevice...
Append selected device as last child of
n=sibievice s SoftMotion General Axis Pool
o o
[ Edit Object ¥  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Edit Object With...
Import mappings from C5V... Add Device Close

Figura 5.8: Adicionando eixo encoder.

Com isso, sera adicionado a arvore de dispositivos em eixo do tipo SMC_FreeEncoder, conforme a Figura 5.9.

=-"a SoftMotion General Axis Pool (SoftMotion General Axis Pool)
& SMC_FreeEncoder (SMC_FreeEncoder)

Figura 5.9: Drive Encoder adicionado a arvore de dispositivos.

= Abra as configuracbes do SMC_FreeEncoder, na aba Scaling, faca a configuracdo adequada para o tipo de
encoder utilizado em sua aplicagao.

A Figura 5.10 apresenta um exemplo de configuragcao onde cada mil pulsos no encoder corresponderéo a uma
unidade de aplicagéo.

& SMC_FreeEncoder X

Encoder general settings

Encoder

- O Modulo Bitwidth: (32
SMC_FreeEncoder: I/0 Mapping (@) Finite
SMC_FreeEncoder: IEC Objects Scaling

[[] tnvert direction

Status 1000 increments <=> encoder turns
Information encoder turns <=2 units in application

Figura 5.10: Drive Encoder adicionado a arvore de dispositivos.

Para que o valor atual do Drive adicionado seja atualizado com o valor da entrada de encoder do PLC500MC é
necessario atribuir o seu valor para variavel <FREE_ENCODER_AXIS>.diEncoderPosition, isso deve ocorrer
na tarefa responsavel pelo movimento (EtherCAT_Task). E necessario ainda a conversao do tipo da variavel
de LINT para DINT, utilize a fungao LINT_TO_DINT() para isso.

O campo a baixo apresenta um exemplo do comando que deve ser utilizado para atribuir o valor de
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conter_Encoder1 para a variavel do drive SMC_FreeEncoder.

| SMC_FreeEncoder.diEncoderPosition := LINT_TO_DINT(counter_Encoder1);

NOTA!
Também é possivel utilizar os blocos de funcao disponiveis na biblioteca loDrvGPIO (WEG) para
atualizar os valores da posi¢ao do encoder.

= Abra o POU MyMotion, adicione o comando para atribuir o valor do encoder ao drive SMC_FreeEncoder,
como apresentado na Figura 5.11.

o= - o1 x HMyHMotion X
5 Example - 1 PROGRAM MyMotion
= P& Device (PLCS00MC) =] 2 VAR
=B PLE Logic 3 MC_Power_ 0 : MC_Power;
=} Application 4 MC_MoveRelative 0 : MC_MoveRelative;
m Library Manager 5 END VAR
MyMotion (PRG) 6
¥ pLc_PrG (PrE) 7
=
=-[ Task Configuration 1 SMC_FreeEncoder.diEncoderPosition := LINT TO DINT(counter_Encodsrl);
=-# EtherCAT Task 2
. & myMotion 5 3 MC_Power 0
=§ MainTask 4 Axis:= SM Drive ETC_WEG_SCA);
) pLC_PRG - - - - =
& 5
> Setup (Setup) g ¢ MC_MoveRelative 0
Lo T LT
+ Los (/o) 7 Axis:= SM Drive ETC_WEG_SCA);
+ 1| Expansions (Expansions) . - - - -
(@ emi1 EmY i
[ eTH2 ETHZ) g
[ can camy

[ rs485 (Rs485)
= ﬂi EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion))
= l&l SCADS_SoftMotion (SCAD6_SoftMotion)
Hg? 5M_Drive_ETC_WEG_SCA (5M_Drive_ETC_WEG_S
= "8 SoftMotion General Axis Pool
@& SMC_FreeEncoder (SMC_FresEncoder)

Figura 5.11: Adicionando o comando ao POU associado ao movimento.

Aplicagao MyMotion:
PROGRAM MyMotion

VAR
MC_Power_0 : MC_Power;
MC_MoveRelative_0 : MC_MoveRelative;
END_VAR

SMC_FreeEncoder.diEncoderPosition := LINT_TO_DINT(counter_Encoder1);

MC_Power_0(
Axis:= SM_Drive_ETC_WEG_SCA);

MC_MoveRelative_0(
Axis:= SM_Drive_ETC_WEG_SCA);

= Conecte um encoder as entradas DI1 e DI2.
® Faga o download do programa para o PLC500MC e monitore no modo Online.

m Abra as configuragcdes do SMC_FreeEncoder na aba Encoder, como apresentado na Figura 5.12.
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& SMC_FreeEncoder X

Encoder Encoder general settings
Modulo Bit width: |32
SMC_FreeEncoder: If0 Mapping Finite
SMC_FreeEncoder: IEC Objects Scaling
Invert direction
Status 1000 increments <=> encoder turns 1
InFonmakion 1 encoder turns <=2 units in application 1
Online
variable set value actual value Status: SMC_AXIS_STATE.powe
S| E L= Communication: operational (100)
Velocity [u/s] 0,00 0,00
Acceleration [u/s 0.00 000 | Erors
Torque [Nm] 0.00 pop | feds Brror:
0 [16200000000]
FE Error:

SMC_ERROR.5MC_NO_ERROR

uiDrivelnterfaceError:
0

strDrivelnterfaceError:

Figura 5.12: Monitorando encoder.

= Movimente o eixo encoder e observe o valor da posigao alterando em Position [u] - actual value.

Mais informacdes sobre eixos de encoder podem ser encontradas diretamente no site da Codesys, disponivel
em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User Interface > Objects >
SoftMotion Drives > Tab ‘Encoder’).
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5.5 SINCRONIZAGAO CAME

Um came descreve a dependéncia funcional de movimento de uma unidade (escravo) em relagédo a outra
unidade (mestre). A relagéo € descrita por uma fung&o continua (ou curva) que mapeia uma faixa definida de
valores do mestre para valores do escravo.

5.5.1 Criar aplicagao came

Nesta subsecdo serdo apresentadas as configuragées necessérias e os blocos de fungdo utilizados para
executar um movimento came utilizando eixos virtuais.

= Crie um projeto novo em File > New Project. Selecione Standard Project, defina um diretério e o nome da
aplicagédo (Example_Cam). Selecione o dispositivo PLC500MC e a linguagem de programagéo Continuos
Funcion Chart (CFC).

= Na arvore de dispositivos, clique com o botéo direito no objeto Application > Add Object > Cam table...
= Na caixa de dialogo aberta, defina o nome como apresentado na Figura 5.13.

= Clique em Add.

Add Cam table X
‘ Cam table
Devices -~ o X Name:
=5 Exampie_cam - )’-\Iarr'.n Configuration... |MyCam
=8 Device (PLCS0OMC) L Application...
= @1] PLC Logic & Axis Group..
=2 Appli{ % cut @ Cam table... |
i) i
ol Copy @ CNC program...
- Paste £4%  CNC settings...
= é‘ » Delete {#i Communication Manager...
B®  Data Sources Manager...
Refactoring 3
o setup (se %% DUT.
2 1osodlz  Properties.. External File...
+10l Expc-.n:-,inn|ﬂ Add Object v | @ Global Variable List...
% $it€m =) Add Folder.. Global Variable List (tasklocal)...
@ can o [§" Edit Object Image Poal...
[ rs<as (rs Edit Object With... =0 Interface...
"2 softMotion f% Logi ﬂ MNetwork Variable List (Receiver)...
gin @
MNetwork Variable List (Sender]... cancel
Delete application from device . .
T Persistent Varizbles...

Figura 5.13: Criar tabela came.

= Abra o objeto MyCam criado anteriormente.

O software Codesys possui um editor grafico came integrado que permite a criagdo e a edicao rapida das
tabelas cames.

Neste objeto, as tabelas de cames sao definidas. Vocé pode alternar entre o editor grafico (aba cam) e o editor
de tabela alternativo (aba cam table) a qualquer momento.
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Devices * 3 X @ MyCam X - | | ToolBox
= -@ Example_Cam || am cam table tappets tappet table = cam editor tools
=% Device (PLC500MC) = k Select
= X n | 4 .
B PLC Lagic 30045 — & Addpoint
= u Application 200 H P L
@ MyCam 100 = I
m Library Manager = L i
PLC_PRG (PRG) = ] master position [ull
@ T k_C f i 6 20 40 60 80 120 160 200 240 280 320
= ask Configuration
=58 MainTask i =
8] pLc_PrG 1578
off Setup (Setup) 1 g
2 1.0s(ljos) 0515
+ |1l Expansions (Expansions) £ master ositiér_\ﬂ;
m ETH1 (ETH1) 6 20 40 &0 80 120 160 200 240 280 320
[ ETH2 ETHZ) =
[ can fcany 0.031%
[ rs4as (RS485) 0.02 ¥ b
. . 0.01 I
2 SoftMotion General Axis Pool o ﬁ master position [}
Fe
oodg 20 4D 8 0 A0 1 200 24 280|320 /x
-0.02 %
-0.03
it
2
0.
2
0.00+ ;
0 2 . master posifion [ul
20 40 60 8D 120 160 200 240 260 iyt
-0.00 wccie

Figura 5.14: Editor came.

5.5.2 Importar tabela came
Além de criar uma tabela came, através do editor, também é possivel importar e exportar estas tabelas.
= Para importar ou exportar uma tabela came, abra o objeto MyCam.

Com o objeto aberto, uma nova opgdo chamada Cam é habilitada no menu superior do software Codesys,
nesta aba ficam localizadas as opg¢des para importar e exportar tabelas came.

Online  Debug Tools Window Help | Cam
dh °5 4k 0D 9 3 Ao Read Cam Data from ASCI Table . - |
Write Cam Data into ASCIl Table

@ MyCam X Read Cam Online File
€3M  camtable tappets tappet table Write Cam Online File
I'= Display generated Code
30015
1o
2005
1= | eer— T
10045 s ———
1 __———__—_—_——
6 20 40 G0 il 100 120 140 160

Figura 5.15: Importar/exportar tabelas came.

Mais informagdes sobre tabelas came podem ser encontradas diretamente no site da Codesys, disponivel em:
https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User Interface > Objects > Object
‘Cam Table’).
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5.5.3 Executar tabela came
Para executar uma tabela came é necessario configurar os eixos que fardo parte do movimento.

= Adicione dois eixos virtuais nessa aplicacao (Axis_A e Axis_B), como apresentado na Subsec¢do 5.3.

= Configure a aba General de ambos os eixos criados conforme a Figura 5.16.

& Axis_ A X
General Axis type and limits Velocity ramp type
Virtual mode Modulo settings (@) Trapezoid
Commissioning @ Modulo Modulo value [ O sin2
SM_Drive_Virtual: I/0 Mapping () Finite (C) Quadratic
Software error reaction O Quadratic (smooth)

SM_Drive_Virtual: IEC Objects Deceleration [u/s: I:I entihcation
Status Max. distance [u]: I:I D: I:I
Infarmation Dynamic limits

Velocity [ufs]: Acceleration [ufs2]  Deceleration [u/s2]  Jerk [ufs3]:

[30 | [1000 | [1000 | [10000 |

Figura 5.16: Configuracgées tarefa came.

® Modifique a prioridade da tarefa MainTask para 1 e a defina com intervalo ciclico de 4ms.

A Figura 5.17 apresenta as configuracbes da tarefa e os objetos ja adicionados.

Devices » O X g MainTask X -
=i Example_Cam || Configuration
=B peyice (PLCSOOME)
= 180 PLC Logic Priority (031 ): |1
=17 Application
@. MyCam Type

m Library Manager | Cyclic V| Interval (e.g. t£200ms) ms

PLC_PRG (PRG)

= @ Task Configuration Watchdog
=32 MainTask [ ]Enable
& PLC_PRG
u? Setup (Setup) Time (e.g. t#200ms) ms
-
I_O 0
+ [ 0s(1jos) Sensitivity 1
+-||| Expansions (Expansions)
[0 ETHL ETHD
[T ETHz ETHZ)
[ can(can) sp Add Call Remowve Call [2 Change Call | 4 Mowve Up Mowve Down
m R5485 (RS483) POU Comment
=" SoftMotion General Axis Pool
H] pLC_PRG

& Mxis_A (SM_Drive_Virtual)
& Mxis_B (SM_Drive_Virtual)

Figura 5.17: Configuragées tarefa came.

O programa padrao para executar uma tabela came é apresentado na Figura 5.18.

= Abra as configura¢des do programa PLC_PRG(PRG).

m Declare as instancias dos blocos de fungéo e facga as ligagdes dos blocos como apresentado na Figura 5.18
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PLC_PRG X
1 PROGRAM PLC FRG

H 2 VAR
3 Power A: MC FPower;
4 Power B: MC_ Fower;
5 CamTableSelect: MC CamTableSelect;
6 CamIn: MC_CamIn;
7 MoveVelocity: MC MoveVelocity;
8 END_VAR
-
Power_A Power_B
MC_Power MC_Power
Axis_A = Axis Status [~ Axis_B = Axis Status —
TRUE Enable bRegulatorRealState — TRUE Enable bRegulatorRealState —
TRUE bRegulatorOn bDriveStartRealState — TRUE bRegulatorOn bDriveStartRealState —
TRUE bDriveStart Busy — TRUE bDriveStart Busy —
Error— Error—
ErrarlD — ErrarlD —
CamTableSelect
MC_CamTableSelect
Axis_A ==} Done— Camin
Axis_B iSlave Busy — MC_Camin
MyCam CamTable Errar— Axis_A M InSync —
TRUE Execute ErrorlD — Axis_B = Slave Busy —
—Periodic CamTablelD Execute CommandAbarted —
M Absolute M Offset Error—
—SlaveAbsolute —SlaveOffset ErrarlD —
—MasterScaling EndOfProfile —
—SlaveScaling Tappets—
—StartMode
MaoveVelocity CamTablelD
MC_MoveVelocity —VelocityDiff
= Axis InVelocity — —Acceleration
— Execute Busy — —Deceleration
— Velocity Active — —Jerk
10 Acceleration CommandAbaorted — —TappetHysteresis
10 Deceleration Error—
10 Jerk ErrarlD —
— Direction
— BufferMode
Figura 5.18: Programa para executar tabelas came.
NOTA!

O Apendice A apresenta este mesmo programa utilizando a linguagem ST.

A seguir, seréo apresentadas algumas informacgdes referente a cada bloco do programa e suas conexdes.
Os blocos de fungao do tipo MC_Power sao responsaveis por habilitar os eixos.

O bloco de fungdo MC_CamTableSelect seleciona a tabela came a ser executada. A entrada CamTable deve
referenciar a tabela came da arvore de dispositivos e a saida CamTablelD deve estar conectada a entrada
CamTablelD do bloco de fungdo MC_Camin

O bloco de fungao MC_Camln implementa a tabela de came selecionada.

O bloco de fungdo MC_MoveVelocity controla a velocidade do eixo mestre.

= Crie um objeto do tipo Vizualization.

= Adicione e referencie o modelo de visualizagéo do tipo VISU_NEW_MC_MoveVelocity ao bloco de fungéo
MC_MoveVelocity.

= Adicione e referencie um modelo de visualizagdo do tipo RotDrive para cada eixo Axis_A e Axis_B.
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A Figura 5.19 mostra o objeto Visualization com os modelos adicionados.

| &) veushzaton x|

Interface Editor (] Hotkeys Configuration 5 Element List Frame configuration
1 VAR IN OOT
) LIN
:  END VAR

Instance: %s

Figura 5.19: Visualizagdo came.

® Facga o download do programa para o PLC500MC.

= No modo de monitoragao Online, abra o objeto Visualization.

= No modelo de visualizagao do VISU_NEW_MC_MoveVelocity selecione a velocidade de giro para o eixo
mestre e clique em Execute.

= O movimento dos eixos podem ser observados pelos modelos de visualizagao RotDrive.

Modifique a tabela came pelo editor e realize mais alguns testes.

Outros exemplos de aplicacao utilizando tabelas came podem ser encontradas diretamente no site da Codesys,
disponivel em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Application Examples).
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5.6 INTERPRETAR E EXECUTAR ARQUIVOS CNC

O PLC500MC possui a capacidade de interpretacao para Cédigo-G (de acordo com a DIN 60025) utilizando o
editor CNC 3D presente no software Codesys.

5.6.1 Abrangéncia dos comandos (G-Code) suportados

= Posicionamento rapido (GO).

® Interpolagéo linear (G1), interpolagao circular (G2/G3).

= Temporizagado (G4).

= Interpolacdo helicoidal (G5, G10).

= Interpolagéo parabdlica (G6), interpolagao eliptica (G8, G9).

= Selecgdes de plano de interpolagéo para arcos circulares (G16 - G19).
= Saltos condicionais (G20).

m Gravacao/incremento de variavel IEC (G36, G37).

= Compensacao do raio da ferramenta (G40 - G42).

= Arredondamento e suavizagédo de angulos (G50, G51, G52).

= Deslocamento do sistema de coordenadas (G53 a G56).

m Supresséao de loop (G60, G61).

m Sincronizagdo de tempo com interpolador (G75).

= Coordenadas absolutas e relativas (G90, G91).

= Configuragéo de posicao (G92).

= Coordenadas absolutas e relativas (G98, G99).

m Funcbes M (M), Tuchos de caminho (H).

= Definicado de velocidade e aceleragéo (F, E).

= Dimensdes suportadas: X, Y, Z (eixos de interpolagdo primarios).
= A, B, C (eixos de orientagéo).

= P, Q, U, V, W (eixos adicionais).
5.6.2 Criar aplicagao CNC

Nesta subsegédo serdo apresentadas as configuragées necessarias € os blocos de fungéo utilizados para
executar um caminho CNC para uma planta do tipo pértico 2D.

= Crie um projeto novo em File > New Project. Selecione Standard Project, defina um diretério e 0 nome da
aplicacédo (Example_CNC). Selecione o dispositivo PLC500MC e a linguagem de programacao Continuos
Funcion Chart (CFC).

m Na arvore de dispositivos, clique com o botéo direito no objeto Application > Add Object > CNC program...

= Na caixa de dialogo aberta, configure-a como apresentado na Figura 5.20.

= Clique em Add.
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Add CNC pregram H

@ CNC program

Devices -~ o X Name:
= ‘@ Example CNE - Alarm Configuration... MyChC
= & Device (PLC500MC) € Application... imolementation{ oo
[ : mplementation: v
=2l PLC Logic Q Axis Group... P =
=G} Appli % cut @ Camtable.. Compile mode: |SMC_OutQueue ~
u
m Li Copy ‘@ CNC program...
. @ CNC settings...
= a2 Paste
S# X Delete {#i Communication Manager...
i B®  Dats Sources Manager...
u? Setup (Se Refactoring 3 Qg DUT...
= 10s(jos [z Properties... External File...
1l Expansiun|.ﬁl Add Object v @ Global Variable List..
@ e @ Add Folder... fd  Global Variable List (tasklocal)...
@ emaEm 3 i i Image Pool...
[ can (can [ Edit Object
[ rs<ss (e Edit Object With... 5 \nterface..
% SoftMotion "-!5 login ﬁ Metwork Variable List (Receiver)...
@ Metwork Variable List (Sender)... Cancel
Delete application from device T Persistent Variables..

Figura 5.20: Criar programa CNC.

Ao adicionar o objeto, observe na arvore de dispositivos que além do programa CNC (MyCNC) é adicionado
um objeto chamado CNC Settings. As configuracdes deste objeto sdo validas para todos os objetos CNC da
aplicacdo. Nas configuracées do CNC Settings, podem ser especificadas configuragdes para os médulos de
pré-processamento de trajetéria, pré-interpolacéo e editor de tabelas CNC.

As configuragdes de pré-processamento disponiveis sao apresentadas na Tabela 5.3.

Bloco de fungao

Descrigao

SMC_CheckVelocities

Reduz a velocidade a zero caso existam curvas fechadas.

SMC_AvoidLoop

Desconsidera loop no cédigo.

SMC_ExtendedVelocityChecks

Verifica a velocidade dos eixos adicionais.

SMC_LimitCircularVelocity

Limita a velocidade em movimentos circulares.

SMC_ObjectSplitter

Divide uma curva em varios pontos.

SMC_RotateQueue2D

Rotaciona o caminho 2D no plano.

SMC_RoundPath

Arredonda cantos utilizando arcos circulares.

SMC_ScaleQueue3D

Ajusta o fator de escala do caminho.

SMC_SmoothAddAxes

Suaviza movimentos dos eixos adicionais.

SMC_SmoothPath

Suaviza as arestas de um determinado caminho.

SMC_SmoothMerge

Aproxima um ndmero pontos por um polinémio.

SMC_ToolCorr | SMC_ToolRadiusCorr

Corrige do raio da ferramenta.

SMC_TranslateQueue3D

Desloca o caminhoem X, Y e Z.

SMC_SmoothBSpline

Suaviza segmentos de elementos G1 consecutivos com um B-Spline de quinto grau.

SMC_RecomputeABCSlopes

Recalcula as inclinagbes dos eixos adicionais A,B,C, para executar um movimento suave.

SMC_ReduceVelEndAtCorner

Reduz a velocidade final se houver uma aresta entre dois elementos de caminho consecutivos.

Tabela 5.3: Descrigdo dos blocos de fungéo de pré-processamento.

Mais informagbes sobre as configuragdes de pré-processamento de trajetéria do objeto CNC Settings
podem ser encontradas diretamente no site da Codesys, disponivel em: https://help.codesys.com (Libraries
> SM3_CNC Library Documentation > SM_CNC_POUs > SoftMotion CNC > SoftMotion Function Blocks).
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Devices > 0 X
=) Example_cNC bl
= peyice (PLCS00ME)
=B pLE Logic

= a Application
.ﬁ CNC settings
& mycne
ﬁﬂ Library Manager
PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
= g@ MainTask
& pLC_PRG

Figura 5.21: Arvore de dispositivos CNC.

m Abra as configuragdes do programa CNC (MyCNC).

= No editor CNC, escreva os comandos da Figura 5.22.

Observe que ao digitar os comandos, o caminho CNC sera apresentado no editor grafico.

My CHC [ Device: PLC Logic: Application] x w | ToolBox * 0 X
&

1 NOOO @02 X220 Y12 TZ0 J-10 F1 ~ | | CNC editor tools

2 NO10 @01 X20 YO h Select

3 N020 G03 X0 Y12 I-20 J-10 /' Pppend line

4 NO30 @01 X0 YO {* Append dirde (dock-wise)

Append circle (counter-clock-wise
50 % . ¢ App . [ )
r' Appendspline

& w Y -
N ® ) O L

¥

ke
13
&

Figura 5.22: Programa CNC Basico.

Codigo G utilizado:

N000 G02 X20 Y12 120 J-10 F1
NO010 G01 X20 YO

N020 G03 X0 Y12 I-20 J-10
NO030 G01 X0 YO
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5.6.3 Importar arquivos CNC

Além de criar um caminho CNC, através do editor, também é possivel importar arquivos do tipo DXF ou ASCII
(.cnc, .gcode, .txt).

= Para importar um arquivo, abra o objeto CNC (MyCNC) na arvore de dispositivos.

Com o objeto aberto, uma nova opgdo chamada CNC é habilitada no menu superior do software Codesys,
nesta aba ficam localizadas as opg¢des para importar arquivos.

— O *
Online  Debug  Tools  Window  Help | CNC Ya
dh oL # D [T Show preprocessed Path ] - ©8 e _
fH Show Interpolation Points
@ MyCNC [Device: PLC Logic: Applicatio (/) Step Suppression + | | ToolBox ~ 1 X
il ] £ CNC editor tools
Show End points k Select
Scroll Path View / Append line

{* Append dirde (dock-wise)
4~ Append circle (counter-clock-wise)
' Bppendspline

Mowve Program
Scale Program
Rotate Program

Reverse Direction

IE2

2. Renumber CNC Pregram

Write Program to ASCH File

“ WY e Load Program from ASCII File
RNIIE < P Impart from DXF File
Analyze Dynamics
CMNC Info

Set Variables

Figura 5.23: Importar/exportar caminhos CNC.

= Cligue em Import from DXF File ou Load Program from ASCII File e selecione o arquivo.

Com isso, 0 arquivo sera importado e podera ser visualizado no editor grafico, como na Figura 5.24.
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#§ MyONC [Device: PLC Logic: Application] X w || ToolBox ~ o X
1 NOOO GO0 X200 Y200 F100 # | |CNC editor tools
2| HOLl0 GOZ Y200 X230 Z0 RIS F10 N Select
3 NO20 GD2 Y200 X170 Z0O R30 / Append line
4 NO30 GD2 Y200 X280 Z0 R4s
_ I_I I_I I_“_I I_I I_I a {¥ Append crcle (clock-wise)
5 NO40 G022 Y200 X140 Z0 R&0 . .
c NO0S0 GOZ Y200 X290 Z0 RIS 4" Append drde (counter-clock-wise)

NOED GO2 ¥200 X110 Z0 RO ~/ Appendspline
NO70 G602 Y200 X320 Z0 RLOS

NO&0 GOZ ¥200 X80 Z0 R120 W@ v
s i

o WY »

B a5

L]

[T

Figura 5.24: Caminho CNC importado.

ATENCAO!
& As unidades utilizadas no caminho CNC sao unidades de aplicagdo, realize uma correta
configuracao das escalas para os eixos.

Mais informagdes sobre arquivos CNC podem ser encontradas diretamente no site da Codesys, disponivel
em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User Interface > Commands >
CNCCommand).

5.6.4 Executar caminho CNC
Para executar um caminho CNC é necessério configurar os eixos que farao parte do movimento.

= Adicione dois eixos virtuais nessa aplicacao (Axis_A e Axis_B), como apresentado na Subsec¢do 5.3.

= Modifique a prioridade da tarefa MainTask para 1 e a defina com intervalo ciclico de 4ms.

A Figura 5.25 apresenta as configuracdes da tarefa e os objetos ja adicionados.
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Devices - 3 X g2 MainTask X -
= -@ Example CNC || Configuration
=l Device (PLCS00MC)
= 0 pLc Logic Priority [ 0.31 J: |1
= a Application
% CMC settings Type

@MyCNC |C‘J-"I|i'2 V| Interval (e.g. t£200ms) ms

m] Library Manager

PLC_PRG (PRG) Watchdog
= Task Configuration [JEnable
= @ MainTask
& PLC_PRG Time (e.g. t¥200ms) .
u:? setup (Setup) Sensitivity 1
& 1.0s(1fos)
* ||] Expansions {Expansions)

@ e €MD
(7 ETH2 ETHZ) ok Add Call < Remove Call [& Change Call | & Mowe Up Maove Down
ﬂi CAN (CAN) pou Comment

[T rs485 (RS485)
=" SoftMotion General Axis Poal
&7 Axis_A (SM_Drive_virtual)
& Axis_B (SM_Drive_\Virtual)

H] pLC_PRG

Figura 5.25: Configuragées tarefa CNC.

O programa padréao para executar um caminho CNC controlando um sistema do tipo pértico 2D é apresentado
na Figura 5.26.

= Na arvore de dispositivos, abra o programa PLC_PRG(PRG).

= Declare as instancias dos blocos de fungéo e facga as ligagdes dos blocos como apresentado na Figura 5.26
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=2 2 vAaR
3 Powsr_A:
Powsr_B:

MC_Power;
MC_Power;

Interpolator:

SMC_Interpolator;

INFORMAGOES ADICIONAIS SOFTMOTION

TRAFO: SMC_TRAFO_Gantry2;
TRAFOF: SMC RAE‘OF_GantIyz H
Control_a: SMC_ControlAxisByPos;
9 Control_B: SMC_ControlaxisByFos;
10 END VAR
-
Power_A Power_B TRAFOF
MC_Power MC_Power SMC_TRAFOF_Ganiry2
Axis A —SAis Status— Aois B Ffiuds Status— “2DriveX dx—
TRUE Enabl bRegulatorRealState — TRUE —Enable bRegulatorRealState— HDriveY dy
TRUE ——lbRegulatorOn bDriveStartRealState — TRUE —{bRegulatorOn bDriveStartRealState — —dOffsetX dnx—
TRUE ——bDriveStart Busy— TRUE |—{bDrivestart Busy[~ —{dOffsety dny—
Error— Error— 0 min ratiol~
ErrorlD - ErrorlD 20 dnGffsetX
0 minY dnOffsety -
20 maxy
Control_A
SMC_ControlAxisByPos
= Avis bBusy—
Interpolator Statu bCommandAborted —
SMC_Intemolator bEnable bError———
—fbExecute bDone~ [ TRUE _ ——pbAvoidGaps ErrorlD
[ adriMyCNC)  ——poaDstsin bBusy — fSetPosition bStoplpo —
—{bSlow_Stop bError — TRAFO 50 ——lfGapVelocity
bEmergency_Stop wErrorlD - SMC_TRAFO_Ganiry2 50 ——{fGapAcceleration
—{b\WaitAtNextStop piSetPosition pi dx—— 50 |——{fGapDeceleration
—{dOveride iStatus — —dOfiseiX dy— 50 —fGapJerk
—fivelMode blworking —{dOffsety
[4000  |—dwipoTime iActObjectSourceNo L —
—{dLastwayPos dActObjectLength
—{bAbort dActObjectLengthRemaining — o8
—fbSingleStep dvel~ Control_B —
—lbAcknM vecActTangent — SMC_ControlAxisByPos
—bQuick_Stop iLastSwitch — = Avis bBusy—
—{dQuickDeceleration d h Statu bCommandAborted —
—{dlerkMax dWayPos — bEnable bError—!
—{dGuickStopJerk WM [ TRUE _ ——pbAvoidGaps ErrorlD
—lbSuppressSystemMFunctions adToolLength— fSetPosition bStoplpo———
Act_Object - 50 ——lfGapVelocity
50 ——{fGapAcceleration
50 |——{fGapDeceleration
50 —fGapJerk
Figura 5.26: Programa para executar caminhos CNC.
NOTA!

O Apendice B apresenta este mesmo programa utilizando a linguagem ST.

A seguir, serdo apresentadas algumas informacgdes referente a cada bloco do programa e suas conexdes.

Os blocos de fungao do tipo MC_Power sao responsaveis por habilitar os eixos.

O bloco de fungdo SMC_Interpolator converte um caminho definido por objetos GEOINFO em pontos de
caminho discretos. O bloco de fungéo recebe o enderego do programa CNC na entrada poqDataln e o tempo
de ciclo da tarefa IEC em que ele sera executado na entrada dwlpoTime.

O bloco de fungéo do tipo SMC_TRAFOF_Gantry2 corresponde a transformada direta do sistema Gantry2 e
€ necessario apenas para visualizagao.

O bloco de fungéo do tipo SMC_TRAFO_Gantry2 corresponde a transformada inversa do sistema Gantry2 e

€ responsavel por gerar a referéncia para cada eixo em sua saida.

O bloco de fungdo do tipo SMC_ControlAxisByPosition controla a posigdo do eixo conectado a entrada
Axis. Como a aplicagdo nao garante que as saidas do interpolador sejam constantes (por exemplo, 0 caminho
termina em um ponto diferente de onde comegou), € necessario ativar a prevengéo de lacunas (bAvoidGaps,

fGapVelocity, fGapAcceleration, fGapDeceleration).

= Crie um objeto do tipo Vizualization.

= Adicione e

referencie os modelos de visualizagdo do

tipo VISU_NEW_SMC_Interpolator

e

SMC_VISU_Gantry2 aos blocos de fungdo SMC_Interpolator e SMC_TRAFOF_Gantry2 respectivamente.

A Figura 5.27 mostra o objeto Visualization com os modelos adicionados.
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|5 visualization x

Figura 5.27: Visualizagdo CNC.

® Faga o download do programa para o PLC500MC.
= No modo de monitoragao Online, abra o objeto Visualization.
= O programa executa o movimento CNC assim que a entrada Execute do interpolador for acionada.

m Apos a execugdo completa do programa, vocé pode reinicia-lo por meio de uma nova borda de subida na
entrada Execute do interpolador.

= O movimento pode ser observado pelo modelo de visualizagdo SMC_VISU_Gantry2.

Se desejar, realize mais alguns testes.

Exemplos de aplicagéo utilizando caminhos CNC podem ser encontradas diretamente no site da Codesys,
disponivel em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Application Examples).

5.6.5 Eixo tangencial em caminhos CNC

O PLC500MC possibilita aplicagbes que necessitem de um eixo que tangencie o caminho CNC durante o
movimento. Este tipo de aplicagdo geralmente é utilizado em maquina de corte.

= Crie uma nova aplicagdo como apresentado na Subsecao 5.6.2.

Para executar um caminho CNC com eixo tangencial € necessario configurar os eixos que fardo parte do
movimento.
= Adicione dois eixos virtuais nessa aplicagdo (Axis_A e Axis_B), como apresentado na Subsecéo 5.3.

= Adicione um terceiro eixo virtual (Axis_R), como apresentado na Subsegéo 5.3, porém, na aba General,
modifique o Axis type para Modulo. Este sera o eixo tangencial.

= Modifique a prioridade da tarefa MainTask para 1 e a defina com intervalo ciclico de 4ms.
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O programa padrao para executar um caminho CNC controlando um sistema do tipo pértico 2D com um eixo
tangencial é apresentado na Figura 5.28.

= Na arvore de dispositivos, abra o programa PLC_PRG(PRG).

m Declare as instancias dos blocos de fungéo e faga as ligagdes dos blocos como apresentado na Figura 5.28.

PLC_PRG X

PROGRAM PLC_PRG

Power_ R :
Power B :
Power_R
TRAFO :
TRAFOF
Interpolator :
Control A :

MC_Power;
MC_Power;

MC_Power;

Control B :
Control R :

* TRAFO GantryCutterd;

: SMC_TRAFOF GantryCutterld;
SMC_Interpolator;
SMC_ControlAxisByPos;
SMC_ControlAxisByPos;
SMC_ControlAxisByPos;

END_VAR
=
Power_A Power_B Power R
MC_Power MC_Power MC_Power
Asxis_A Fds Statug— | Awxis_B 2 Axis Status~ | Ass_R s Status—
TRUE nable bReg TRUE Enable bReguls TRUE nable bReguls
TRUE___|—pRequltorOn bDrveSmrRealState— | TRUE | —{bRegulstorOn bDrveStanRealStmtel- [ TRUE [ —bRequistordn bDrive StanRealState—
TRUE _ |—pDmveStan Busy— | TRUE | —fbDmveStan Busy | TRUE | —bDnveStan Busy—
Ermor— Ermor|- Ermor—
ErmorlD[- EmorD - EmorlD~
Control A
SMC_ 2
s bBusy|~
el —fSmus bCommandAboned—
4 G2 &—ihEnable bEror
[ TRUE __ }pAvorGaps ErrordD-
SMC_Interpokator SatP bSteplp
—pExacute bDone— 50 |—fGapValciy
[=diMyCNC) | —pogDatzin bBusy— 50 |—fGapAcoaleration
- —bSlow_Stop bEror— TRAFO 50 |—fGapDacel
4 bEmargency_Stop wEmarlD— SMC_TRAFO_GantyCutiei? 50 |—fGaplek
—bWaitAtNexaStop piSetP, pi dg—
—dOveride Status v d Control B
—VelMade bWorking| —dOffse{ di— SMC_ '
[4000 dwipoTime AetObjetSourceld —dOffsaty s bBusy- L
—dLastWayPos dActObjactlength —dOfsatR iStatus bCommandAborted— —
—bAbor dAetDbjectl engthRemaining —{iDirectionR bEnzble bErnor
—pSingleStap Vel bAvoidGaps EroD- ] 3
—{bicknM vechciTangent fiSetPosition bStoplpa —
—bOuick_Stop iLastSwitch — 50 GapValocity —
—d0uickDeceleration dwSwitches— 50 |—fGapAcceleration
—dlerkMax dWayPos— TRAFOF 50 |—fGapDecs)
—dQuickStopJerk wh— SMC_TRAFOF_GantryCutiec? 50 |—fGaplek
—pSuppressSystemMFunctions 2dToolLength— Drivex. dz—
Act_Dbject— Axis B “DriveY dy- Control R
Axis R [DrveR dr— SMC_Cx E
—dDffsaiX dng— Axis R s bBusy~
—HdOffsaty dny— Gl —jSumms bCommandAborted—
—dOffsetR ratio— TC2 & bEnabe bEmor
—DirectionR dnDfseix- [ TRUE 1 pAvoidGaps ErmodD
0 minX dnDffseiY— P bStoplp
20 [ —fmeX 500 | —fGapValociy
0 min¥ 500 |—fGapAccaleration
20 |—jmaxy 500___|—fGapDeosleration
500 |—fGaplerk

Figura 5.28: Programa para executar caminhos CNC.

NOTA!

O Apéndice C apresenta este mesmo programa utilizando a linguagem ST.

O bloco de fungao do tipo SMC_TRAFOF_GantryCutter2 corresponde a transformada direta do sistema
GantryCutter2 e é necessario apenas para visualizagao.

O bloco de fungédo do tipo SMC_TRAFO_GantryCutter2 corresponde a transformada inversa do sistema
GantryCutter2 e é responsavel por gerar a referéncia para cada eixo em sua saida.

©

NOTA!

A reféncia do eixo tangecial é calculada diretamente pelo bloco de fungcdo SMC_Interpolator e
interpretada pelo bloco de funcdo GantryCutter2, dispensando desta forma a necessidade de

sua referéncia no Cédigo-G.

= Crie um objeto do tipo Vizualization.

= Adicione e

referencie os modelos de Vvisualizagdo do

tipo VISU_NEW_SMC _Interpolator e

SMC_VISU_GantryCuuter2 aos blocos de funcdo SMC_Interpolator e SMC_TRAFOF_GantryCutter2
respectivamente.
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A Figura 5.29 mostra o objeto Visualization com os modelos adicionados.

@] Visualization X

bExecute @ bDone L]
bSlow_Stap ) bBusy )
bEmergency_Stop 7 bError L)
biWaitAtNextStop @ wErrorlD [
dOverride %f piSetPosition.dX %F
iVelMode T 2 piSetPosition.dv %F
dwlpoTime %d piSetPosition.dZ %f
dLastWayPos %f piSetPosition.dA %F
bébort [ ] piSetPosition.dB %f
bSingleStep F piSstPosition dG %F
bAcknl @ piSstPasition dA1 %F
bQuick_Stop @ piSetPosition.dA2 %
dQuickDeceleration %f piSetPosition.dA3 %f
dJerkMax %f piSetPosition dA4 %F
dQuickStopJerk %f piSetPosition.dAS %f
bSuppr unction: @ pi ition.dAS %

iStatus ]

bWorking L]

iActObjectSourceNo %d
dActObjectLength %
dActObjectLengthRemaining%f
dVel
vecActTangent.dX
vecActTangent.dy
vecActTangent.dZ.
iLastSwitch
dwSwitches

dWayPos

wh
adToolLength[0]
adToolLength[1]
adToolLength[2]

Figura 5.29: Visualizagdo CNC.

= Facga o download do programa para o PLC500MC.
= No modo de monitoragao Online, abra o objeto Visualization.
= O programa executa o0 movimento CNC assim que a entrada Execute do interpolador for acionada.

= ApoOs a execugdo completa do programa, vocé pode reinicia-lo por meio de uma nova borda de subida na
entrada Execute do interpolador.

= O movimento pode ser observado pelo modelo de visualizagdo SMC_VISU_GantryCutter2.

Se desejar, realize mais alguns testes.

Exemplos de aplicacdo utilizando caminhos CNC podem ser encontradas diretamente no site da Codesys,
disponivel em: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Application Examples).

5.7 ALTERAR MODO DE CONTROLE

Atualmente o servoconversor SCA06 suporta dois tipos de modo de operacdo: modo de posicdo de
sincronizagao ciclica (csp) e modo de velocidade de sincronizagao ciclica (csv).

O bloco de fungdo SMC_SetControllerMode, pode ser usado para alternar o modo de controle do
SCA06_Motion.

Pré-condigdes:

1. O servoconversor deve suportar o modo de controle desejado.
2. Os PDOs de transmissao e recepgao necessarios devem ser mapeados.

3. O eixo ndo deve estar no estado errorstop, stop ou homing quando o bloco de fungéo
SMC_SetControllerMode for executado.

4. O SCA06_Motion apenas aceitara o novo modo de controle quando desabilitado.

A Figura 5.30 apresenta o modelo de visualizagéo do bloco SMC_SetControllerMode.
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Instance: POU.SMC_SetControllerMode_0

SMC_POSITION | v
SMC_NOCONTROL
SMC_TORQUE
SMC_VELOCITY

SMC_CURRENT

Figura 5.30: Modelo de visualizagéo do bloco de funcdo SMC_SetControllerMode.

Para trocar o modo de controle:

= Adicione o bloco de fungao SMC_SetControllerMode em sua aplicagao.

m Com a aplicagdo em modo Online. Certifique-se de que o eixo esteja desabilitado (bloco de fungao
MC_Power).

= No bloco de fungédo SMC_SetControllerMode selecione o modo de controle desejado.

= Ative a entrada do bloco de fungdo bExecute. A saida bBusy do bloco de fungéo ficara ativa durante 1000
ciclos.

= Durante este periodo, habilite o Eixo.

Com isso, a saida bDone do bloco de fungao SMC_SetControllerMode ficara ativa, indicando que o modo de
controle foi modificado.
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6 CRIAR E CONFIGURAR REDE CAN + SOFTMOTION

Nesta secdo sao descritas as etapas necessarias para realizar o controle de movimento utilizando uma
comunicacdo CAN entre o PLC500MC e o servoconversor SCAQ6 através do software Codesys.

ATENCAO!
& Para o controle de movimento utilizando a rede CANopen, utilize um eixo CiA402 genérico.

6.1 CONFIGURAGAO DO SERVOCONVERSOR SCA06 CAN

Conecte corretamente o cabo de comunicagdo CAN e o servomotor ao servoconversor SCA06.

Partindo dos parametros de padao de fabrica do SCAQG:

= Altere o pardmetro P0202 para 5 (controle via rede CAN/EtherCAT).

= Altere o parametro P0385 para o valor correspondente ao modelo de servomotor utilizado.

m Altere o parametro P0700 para 1 (configura o protocolo de comunicagdo CAN como sendo o CANopen.)
= Altere o parametro P0701 para 3 (configura o enderego do servo na rede CAN como 3).

= Altere o parametro P0702 para 0 (configura a taxa de comunicagéao da interface CAN como 1Mbit/s).

Siga as recomendagdes descritas no manual do servoconversor SCAQ6 para programar parametros de ajuste
do equipamento, relativos a parametrizagdo do motor, funcdes desejadas para os sinais de /O, etc...

Em caso de duvida, consulte o Manual de Programacéo do servoconversor SCAQ6.
= Reinicie o servoconversor.

Com isso, o servoconversor SCAQ6 estara pronto para ser acessado através da rede CAN.

6.2 CRIAR UM PROJETO NO CODESYS

= Crie um novo projeto em File > New Project. Selecione Standard Project, defina um diretério e o nome da
aplicacéo. Selecione o Device PLC500MC e a linguagem de programacao desejada.

= Adicione uma nova tarefa responsavel pelo controle de movimento (Motion_Task) nesta aplicagdo. Aplique
as configuracdes da Figura 6.1.

Devices L ¢ Task_Motion x -
=2 Example_CAN Motion || Configuration
=% Device (PLCS0OMC)
= &l PLcLoge Priority (0.31 ) |1
=7 Application
m Library Manager Type
PLC_PRG (PRG) |Q"C|iC V| Interval (e.g. t%200ms) ms
= @ Task Configuration
=-g& MainTask Watchdog
& PLC_PRG [CJEnable
£ Task_Motian
o setup (setup) Time (e.g. t#200ms) ms
-
I_Os (I/Os
= - (I{f ) ) Sensitivity 1
+-|]| Expansions (Expansions)
[:f] ETH1 (ETHY)
[l ETHZ ETHZ)
[l can (can) ok Add Call Remove Call [# Change Call Mowve Up Move Down
ﬂi R5485 (RS4835) pou Comment
A SoftMotion General Axis Pool

Figura 6.1: Configuragbes de prioridade.

PLC500MC | 6-1



CRIAR E CONFIGURAR REDE CAN + SOFTMOTION

6.2.1 Adicionar CANopen Manager SoftMotion

m Para adicionar uma nova interface de comunicagdo CANopen Manager SoftMotion clique com o botédo
direito em cima do objeto CAN na arvore de dispositivos, clique em Add Device, na caixa de dialogo selecione
a opcao Append Device, e entdo Fieldbuses > CANopen > CANopen_Manager_SoftMotion, clique em
Add Device para adicionar a arvore de dispositivos, conforme a Figura 6.2.

Devices = H XN [ Add Device
=5 Example_CAN Motion -
= E,; Device (PLC500MC) Name |C.-'-\N0pen_Manager_Sofu\‘loﬁon
+- 21 PLC Logic Action
o setup (Setu
_‘; etup (Setup) (@ Append device (O Update device
= 1 0s(1f0s)
11| Expansions (Expansions) |St’ing for a full text search | Vendor | <all vendors> ~
(@ et ETHY
m ETH2 (ETH2) Name Vendor Version Descriptic ™
ﬁ CAN (Cand = m Fieldbuses
[ Reass| & Cut = ¢ift CANgpen
" SoftMo Copy = LI CANopenManager
Paste [ caNopen_Manager 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 CANopen I
3 Delete ﬁ CANopen_Manager _SIL2 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 CAMopen P
i m CANopen_Manager_SoftMotion 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 CAMopen I
Refactoring 4 +.-€ifl Local Device
= ; + 84 11939 v
Properties... = >
Add Object Group by category [ ] Display all versions(for experts only) [[] Display outdated versions
) Add Folder...
= - ﬂi Name: CAMNopen_Manager_SoftMotion -~
| Add Device... | Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Dizable Device gzg;:zlﬁgg!\[l]upenhﬂanagar -
Update Device... Order_Nu_mbel'. . yﬂ
,, Description: CANopen Manager SoftMotion w L=
(7 Edit Object
ER i i Append selected device as last child of
Edit |0 mapping CAN
Import mappings from CSV... #  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Export mappings to CSV...
Add Device Close

Figura 6.2: Adicionando CANopen Manager SoftMotion a arvore de dispositivos.

6.2.2 Adicionar SCA06 como escravo na rede CANopen

= Para adicionar o dispositivo SCA06 como escravo da rede CANopen clique com o botao direito no dispositivo
CANopen Manager SoftMotion criado anteriormente e selecione a opgao Add Device.)

= Na secdo Action, da caixa de didlogo aberta, certifique-se de que a opcdao Append device esteja
selecionada. Busque pelo dispositivo SCA06 Fieldbuses > CANopen > CANopen Remote Devices >
SCA06.

= Cligue em Add Device.

A Figura 6.3 apresenta os passos anteriores diretamente no software Codesys.
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@ Caso o servoconversor SCA06 nao esteja disponivel, baixe o arquivo .EDS diretamente pelo
site da WEG, disponivel em: https://www.weg.net/ e adicione ao repositorio de dispositivos do
Codesys (Tools > Device Repository... > Install...).

Devices > & X ([ AddDevice x1
=5 Example_CAN_Motion = £
= E,:' Device (PLCS00MC) Name ‘SCADS
+-E0 PLC Logic Action
u"ﬁ Setup (Setun) (® Append device () Insert device Plug device () Update device
& 1.0s(1/os)
# -1l Expansions (Expansions) |Sh’ing for a full text search | Vendor | <All vendors> -
(@ emiEHY
[0 ez EmH2) Mame Vendor ()
= m CAN (CAN) m SCA-05 220-230V 4-8A WEG
@ car (1 sca-05 220-230v 588 WEG
@ rs4ss & Cut (1 sca-0s 220-230 8-16A WEG
% softMot Copy [ scaos WEG
5, Paste m SMCI475_SoftMotion nanotec
¥ Delete (@ sswsoo WEG
o _ m SVMCAN CMZ CAMopen node_SoftMotion CMZ Sistemi Elettronic
actoring ' il svMCAN QMZ CANopen node SoftMotion Encoder CMZ Sistemi Elettronici v
Properties... < i
Group by category  [[] Display all versions(forexperts only) [] Display outdated versions
] Add Object
[  mame:scaos "
|E:| Add Folder... i
Add Device... Categories: Remote Device
- Version: 2. 1x -
Insert Device... Order Number: Contact WEG =
Sean for Devices... Description: Imported from CO_SCADS_V21X.EDS W 5
Disable Device
Update Device... Append selected device as Ia_st «child of
- CANopen_Manager_SoftMotion
[7  Edit Object
i . X ¥  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Edit Object With...
Edit 10 mapping Close
Import mappings from C5V...
Figura 6.3: Adicionando SCA06 como escravo na rede CANopen.
NOTA!

m Para adicionar um eixo SoftMotion ao SCA06, clique com o botéo direito no dispositivo SCA06 adicionado
anteriormente e selecione a opgcdo Add SoftMotion CiA402 Axis.

=[] can (cany
= @ CANopen_Manager_SoftMotion (CANopen_Manager_SoftMotion)

[ scaos (scaos)
[ rs4ss Rs485) £
" SoftMotion General Axis Copy

Cut

% Paste
¥ Delete
Refactoring 3

Properties...

Add Object
) Add Folder...
Insert Device...
Disable Device
Update Device..,
Edit Object
Edit Object With...

L)

Edit IO mapping
Import mappings from CSV...
Export mappings to CSV.

Add SoftMotion CiA402 Axis
Add SoftMotionLight CiA402 Axis

Figura 6.4: Adicionando eixo SoftMotion ao SCA06.
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Quando um eixo SoftMotion for adicionado manualmente a caixa de didlogo da Figura 6.5 sera exibida.

*

Please note that this driver has not been verified or tested
with the device instance you are trying to link it. All ar some
functions may not work as expected, This can include
unexpected or uncontrolled movements of the device.

oK

Figura 6.5: Mensagem de alerta ao adicionar um eixo SoftMotion manualmente.

= Leia a mensagem e clique em OK.

Apés estas configuracdes a arvore de dispositivos devera conter os icones apresentados na Figura 6.6.

Devices - 0 X
=5 Example_CAN._ Motion -
=-lde Device (PLC500MC)
= PLC Logic
= u Application

m Library Manager
PLC_PRG {PRG)
= @ Task Configuration
= @ MainTask
& pPLC_PRG
2 Task_Motion
%ﬁ Setup (Setup)
= 1_0s(1/0s)
+ |]] Expansions (Expansions)
[ ETHLEHY
[ emz EM2)
=il can (can)
= m CANopen_Manager_SoftMotion {CANopen_Manager _SoftMotion)
=[] scaos (sca08)
Hg» 5M_Drive_GenericDSP402 (5M_Drive_GenericDSP402)
[l rs48s (R5485)
"% SoftMotion General Axis Pool

Figura 6.6: Arvore de dispositivos para utilizagédo do SoftMotion.

6.2.3 Configurar objeto CAN

= Abra as configura¢des do dispositivo CAN, na aba General, configure as opgdes da pagina conforme a
Figura 6.7.

[ can x -
General General

Log Netwark 0 S cn "

CANbus IEC Objects Baud rate (kbit/s) |1[JDD w

Status

Information

Figura 6.7: Configuragdo padrdo CAN.
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6.2.4 Configurar objeto CANopen Manager SoftMotion

= Abra as configuragdes do objeto CANopen Manager SoftMotion, na aba General, configure as opgdes da
pagina conforme a Figura 6.8.

[f] cAnopen_Manager_SoftMotion X

General

General
Log Node-ID 127 = Check and Fix Configuration... cn "
open
CANopen IO Mapping Autostart CANopenManager [ Polling of aptional slaves
Start slaves NMT error behavior | Restart Slave ~

CAMopen IEC Objects

NMT start all (if possible)
Status
Guarding

Inf ti
frormatian [] Enable heartbeat praducing

Node-ID 127 =

4F

Producer time {ms) 200

SYNC TIME

Enable SYNC producing [[] Enable TIME producing

4k
4k

COB-ID (Hex) 16= 80 COB-ID {(Hex) 16% (100

Producer time {ms) 1000

4k

Cycle period (ps) 4000

4k

Window length {ps) 1200

4k

Enable SYNC consuming

Figura 6.8: Configuragcao padrao CANopen Manager SoftMotion.

= Ainda nas configuragbes do objeto CANopen Manager SoftMotion, na aba CANopen I/0O Mapping,
selecione a tarefa responsavel pelo movimento (Task_Motion), como na Figura 6.9.

[{] canopen_Manager_SoftMotion X

General Bus Cyde Options
Bus cycle task Task_Motion w Recreate required tasks

Log Use parent bus cycde setting
MainTask
Task_Motion

CAMNopen IO Mapping

CAMopen IEC Objects

Figura 6.9: Configuragao padrao CANopen Manager SoftMotion.
6.2.5 Configurar SCA06 como escravo SoftMotion CAN

m Abra as configuragdes do objeto SCA06, na aba General, configure as opg¢des da pagina conforme a
Figura 6.10.
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(] scaos x

General
General

. Node-ID |3 = SDO Channels (11 Active) cn "Op@ﬂ

Enable expert settings [] Optional device

SDOs
Enable SYNC producing  [[] Noinitialization Reset node
Log
Guarding
CANopen If0 Mapping
[] Enable nodeguarding [] Enable heartbeat praducing
CANopen IEC Objects . < . -
Guard time (ms) 0 = Producer time {ms) |0 =
Stat ife ti l =
s Life time factor ! = Heartbeat consuming (0/8 active)
Information
Emergency (EMCY) TIME
Enable emergency (EMCY) Enable TIME praducing
COB-ID 0 COB-ID (Hex) 16 |100 z

Enable TIME consuming

Checks at Startup
Check vendor ID [] check product number ] Check revision number

Figura 6.10: Configuragdo padrdo SCA06 na rede CANopen SoftMotion.

= Ainda nas configuragdes do objeto SCA06, na aba PDOs, selecione apenas os PDOs da Figura 6.11.

[ scaos x
General Receive PDOs (Master => Slave) Transmit PDOs (Slave = Master)
Add PDO Add Mapping Edit Delete Mave Up Mave Down Add PDO Add Mapping Edit Delete Move Up Move Dawrn
Fros Name Object Bit len... Name Object Bit len...
SD0s 16#1400: Receive PDO Communication  16#203 ($NODEID+16# 16 16#1800: Transmit PDO Communication 16#183 ($NODEID+16# 16
Controlword 16#6040:16+00 16 Statusword 16#6041:16%00 16
Log 16#1401: Receive PDO Communication  16#303 ($NODEID+16& 24 16#1801: Transmit PDO Communication 16#283 ($NODEID+16& 24
Controlword 1626040:16200 16 Statusword 1626041:16500 16
CANopen I/0 Mapping Modes of Operation 16£6060:16#00 3 Modes of Operation Display 16£6061:16%00 3
v| 16#1402: Receive PDO Communication  16#403 ($NODEID+16% 48 w| 16#1802: Transmit PDO Communication 16#383 ($NODEID+16# 48
EgrEn e Controlword 1646040:1600 16 Statusword 16#6041:16500 16
Target Position 16£607A:16%00 32 Position Actual Value in User Unit 16£6064:16%00 32
Status 16#1403: Receive PDO Communication  16#503 ($NODEID+16& 16 16#1803: Transmit PDO Communication 16#483 ($NODEID+16# 48
Infarmation Controlword 16%6040:16700 16 Statusword 16#6041:16%00 16
16#1404: Receive PDO Communication  16#0 o Velacity Actual Value 162606C: 16200 32
16#1405: Receive PDO Communication 16#0 o 16#1804: Transmit PDO Communication 1620 o
16#1406: Receive PDO Communication  16#0 o 16#1805: Transmit PDO Communication  16#0 ]
16#1407: Receive PDO Communication  16&0 o 16#1806: Transmit PDO Communication 1680 o
16#1807: Transmit PDO Communication 16&0 0

Figura 6.11: Configuracdo padrdo SCAO06 na rede CANopen SoftMotion.

= Modifique o Transmissiontype dos PDOs de transmisséo e recepg¢ao para Cyclic - synchronous (Type
1-240) (para abrir as propriedades, clique duas vezes no PDO Communication).
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COB-ID | SNODEID+167400
= 16#403 (1027)

Inhibit time {x 100ps) 0

Transmissiontype Cydic - synchronous (Type 1-240) w
MNumber of syncs 1 =

Event time (x 1ms) 0

A

Process by CANopen Manager
I

Figura 6.12: Configuragcdo Transmissiontype dos PDOs.

6.2.6 Configurar SM_Drive_GenericDSP402

= Aplique as mesmas configuragdes da Subsecao 2.4.5.

6.3 MONITORAGAO

6.3.1 Estado da comunicagiao CAN

O estado da rede CAN pode ser monitorado no modo Online do Codesys, indicando o estado de cada uma das
etapas de comunicagéo e reportando o estado (Status). Ao encontrar problemas de conexdo como mostrado

na Figura 6.13, verifique novamente se os cabos estdo devidamente conectados e revise as configura¢des
feitas na Secgao 6.

Devices ~ 0 X
=2 Example i
=28 Device [connected] (PLC500MC)
=-E PLC Logic

=1L} Application [run]
m Library Manager
HF] PLC_PRG (PREG)
= @ Task Configuration
¥ EtherCAT Task
= %}s MairTask
& pLC_PRG
u? Setup (Setup)
= 1_0s (1/0s)
B |1} Expansions (Expansions)
[ E™H1ETHY
[ emz2 EM)
=- AT can(can)
= ﬂm CANopen_Manager_SoftMotion {CAMopen_Manager_SoftMotion)
= A scaos (scaos)
DHSP SM_Drive_GenericDSP402 (SM_Drive_GenericDSP402)
AT rs485 (RS485)
% SoftMotion General Axis Pool

Figura 6.13: Indicagdo de erro na comunicagao EtherCAT.

Quando as configuracdes estiverem corretas e os dispositivos estiverem comunicando adequadamente todos
os itens da comunicacdo CAN estarao em verde, como indicado na Figura 6.14.
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Devices * 0 X
=5 Example =
=1 Device [connected] (PLC500MC)
=B PLC Logic

- I} Application [run]
m Library Manager
HF] PLC_PRG (PRE)
= @ Task Configuration
28 EtherCAT Task
= @ MairTask
& pLC_PRG
u? Setup (Setup)
= 1.0s(1/0s)
+ "| Expansions (Expansions)
[ e ETHY
(@ Em2 EH)
=43 ] can(can)
= @ CANopen_Manager_SoftMotion (CAMopen_Manager _SoftMotion)
=73 [ scaos (scaos)
HgP SM_Drive_GenericDSP402 (SM_Drive_GenericDSP402)
A [T Rs485 (RS485)
% SoftMotion General Axis Pool

Figura 6.14: Comunicagéo corretamente configurada e dispositivos comunicado.

6.3.2 \Verificar variagdao na posig¢ao atual do servomotor

m Apdés uma correta configuragcdo da rede CAN e ainda no modo Online abra as configuragdes do
SM_Drive_GenericDSP402.

Quando o PLC estiver no modo Online, na aba General, sera habilitado um campo para visualizagéo do eixo,
conforme a Figura 6.15.

B4 SM_Drive_GenericDSP402 X

General Axis type and limitz Velodty ramp type
Virtual mode Software imits Trapezoid
Scaling/Mapping Activated MNegative [u]: 0.0 -
Modulo Sin
Positive [ul: 1000.0 :
Commissioning Finite [u] Quadratic
. . Quadratic (smooth)
SM_Drive_CAN_GenericDSP402: Software error reaction _
1/0 Mapping Deceleration [ufs2]: 0 Identification
SM_Drive_CAN_GenericDSP402: Max. distance [u]: 0 D: i}
IEC Objects
Status Dynamic limits Position lag supervision
Velodty [ufs]: Acceleration [ufs2]  Deceleration [ufs2]  Jerk [ufs®]: deactivated

=i 30 100 100 1000 Lag limit [ul: | 1.0

Online

variable set value actual value Status: SMC_AXIS_STATE.power_off

Sl 0.5 0.5 Communication: operational {100)

Velocity [u/s] 0.00 0.00

Acceleration /s 0.00 oo | [ Erors

Torque [Nml 0.00 0o || Aods Eror:

0 [16£00000000]

. FE Error:

SMC_ERROR.SMC_MO_ERROR

uiDriveInterfaceError:
0

strDrivelnterfaceError:

Figura 6.15: Monitoragdo online do servomotor.

Neste campo é possivel observar o estado do eixo e da comunicagao, variaveis de posi¢édo, velocidade,
aceleragao e torque, com suas referéncias e valores atuais.

= Movimente o eixo do servomotor manualmente e observe o valor da posicéo alterando em Position [u] -
actual value.
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6.4 COMISSIONAMENTO

Para testar as configuragdes aplique as mesmas instru¢des apresentadas na Subsecéo 2.6.

Com as configuragdes aplicadas nesta se¢éo o eixo ja pode ser utilizado nas aplicagdes.
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A APLICAGCAO CAME

Este apéndice contém a aplicagdo PLC_PRG, da Subsegéo 5.5, em ST.

PLC_PRG application:

PROGRAM PLC_PRG

VAR
Power_A : MC_Power;
Power_B : MC_Power;
CamTableSelect : MC_CamTableSelect;
Camin : MC_Camin;
MoveVelocity : MC_MoveVelocity;
END_VAR
Power_A(
Axis:= Axis_A,
Enable:= TRUE,

bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

Power_B(
Axis:= Axis_B,
Enable:= TRUE,
bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

CamTableSelect(
Master:= Axis_A,
Slave:= Axis_B,
CamTable:= MyCam,
Execute:= TRUE);

Camin(
Master:= Axis_A,
Slave:= Axis_B,

Execute:= Power_A.bDriveStartRealState,
CamtablelD:= CamTableSelect.CamTablelD);

MoveVelocity(
Axis:= Axis_A,
Acceleration:= 10,
Deceleration:= 10,
Jerk:=10);
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B APLICAGAO CNC

Este apéndice contém a aplicagdo MyMotion, da Seg¢édo 5.6, em ST.

MyMotion Application:
PROGRAM MyMotion

VAR
Power_A : MC_Power;
Power_B : MC_Power;
Interpolator : SMC_Interpolator;
Control_A : SMC_ControlAxisByPos;
Control_B : SMC_ControlAxisByPos;
TRAFO : SMC_TRAFO_Gantry2;
TRAFOF : SMC_TRAFOF_Gantry2;
END_VAR
Power_A(
Axis:= Axis_A,
Enable:= TRUE,

bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

Power_B(
Axis:= Axis_B,
Enable:= TRUE,
bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

TRAFOF(
DriveX:= Axis_A,
DriveY:= Axis_B,
minX:= 0,
maxX:= 20,
minY:= 0,
maxyY:= 20);

Interpolator(
pogDataln:= ADR(MyCNC),
bEmergency_Stop:= Control_B.bError OR Control_B.bStoplpo OR Control_A.bError OR Control_A.bStoplpo,
dwlpoTime:= 4000);

TRAFO(
pi:= Interpolator.piSetPosition);

Control_A(
Axis:= Axis_A,
iStatus:= Interpolator.iStatus,
bEnable:= Interpolator.oWorking,
bAvoidGaps:= TRUE,
fSetPosition:= TRAFO.dx,
fGapVelocity:= 50,
fGapAcceleration:= 50,
fGapDeceleration:= 50,
fGapJerk:= 50);

Control_B(
Axis:= Axis_B,
iStatus:= Interpolator.iStatus,
bEnable:= Interpolator.oWorking,
bAvoidGaps:= TRUE,
fSetPosition:= TRAFO.dy,
fGapVelocity:= 50,
fGapAcceleration:= 50,
fGapDeceleration:= 50,
fGapJerk:= 50);
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C APLICAGAO CNC TANGENCIAL

Este apéndice contém a aplicagdo MyMotion, da Se¢ado 5.6.5, em ST.

MyMotion Application:
PROGRAM MyMotion

VAR
Power_A : MC_Power;
Power_B : MC_Power;
Power_R : MC_Power;
Interpolator : SMC_Interpolator;
Control_A : SMC_ControlAxisByPos;
Control_B : SMC_ControlAxisByPos;
Control_R : SMC_ControlAxisByPos;
TRAFO : SMC_TRAFO_GantryCutter2;
TRAFOF : SMC_TRAFOF_GantryCutter2;
END_VAR
Power_A(
Axis:= Axis_A,
Enable:= TRUE,

bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

Power_B(
Axis:= Axis_B,
Enable:= TRUE,
bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

Power_R(
Axis:= Axis_R,
Enable:= TRUE,
bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

TRAFOF(

DriveX:= Axis_A,
DriveY:= Axis_B,
DriveR:= Axis_R,
minX:= 0,
maxX:= 20,
minY:= 0,
maxY:= 20);

Interpolator(

pogDataln:= ADR(MyCNC),

bEmergency_Stop:= Control_B.bError OR Control_B.bStoplpo OR Control_A.bError OR Control_A.bStoplpo OR
Control_R.bError OR Control_R.bStoplpo,

dwlpoTime:= 4000);

TRAFO(

pi:= Interpolator.piSetPosition,
v:= Interpolator.vecActTangent );
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Control_A(
Axis:= Axis_A,
iStatus:= Interpolator.iStatus,
bEnable:= Interpolator.oWorking,
bAvoidGaps:= TRUE,
fSetPosition:= TRAFO.dx,
fGapVelocity:= 50,
fGapAcceleration:= 50,
fGapDeceleration:= 50,
fGapJerk:= 50);

Control_B(
Axis:= Axis_B,
iStatus:= Interpolator.iStatus,
bEnable:= Interpolator.oWorking,
bAvoidGaps:= TRUE,
fSetPosition:= TRAFO.dy,
fGapVelocity:= 50,
fGapAcceleration:= 50,
fGapDeceleration:= 50,
fGapJerk:= 50);

Control_R(
Axis:= Axis_R,
iStatus:= Interpolator.iStatus,
bEnable:= Interpolator.oWorking,
bAvoidGaps:= TRUE,
fSetPosition:= TRAFO.dr,
fGapVelocity:= 500,
fGapAcceleration:= 500,
fGapDeceleration:= 500,
fGapJerk:= 500);
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