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Bem Vindo

BEM-VINDO AO WEG LADDER PROGRAMMER!

Obrigado por voceé utilizar o WEG LADDER PROGRAMMER, um programa em ladder gréfico usado para
facilitar o uso emambientes de desenvolvimento integrado.

WLP é uma aplicagdo poderosa que concede a vocé caracteristicas e funcionalidades para criar aplicacGes
profissionais comsimples cliques como mouse.

Visao Geral

Informacgdes Gerais

Este manual destina-se a descrever todas as fungdes e ferramentas disponiveis no software WLP.

O WLP"Weg Ladder Programmer" é um software para ambiente Windows que permite a programacdo em
linguagem Ladder e o comando e monitoracdo dos seguintes equipamentos.

cartdo opcional PLC1 parainversores dalinha CFW-09
cartdo opcional PLC2 parainversores dalinha CFW-09
cartdo opcional POS2 para servoconversores SCA-05
SoftPLC do inversor dalinha CFW-11

SoftPLC da soft-starter dalinha SSW-06

cartdo opcional PLC11-01 parainversores dalinha CFW-09
cartdo opcional PLC11-02 parainversores dalinha CFW-09
relé SRWO01-PTC

relé SRWO01-RCD

SoftPLC do servoconversor SCA 06.

SoftPLC do inversor dalinha CFW 700.

SoftPLC da soft-starter dalinha SSW 7000.

SoftPLC do inversor dalinha CFW 500.

Ass principais caracteristicas do software incluem:

Edic8o do programa através de varios blocos de funcdes emladder.

Compilacdo do programa emladder paralinguagem compativel aos cartdes.

Transferéncia do programa compilado para os cartées.

Leitura do programa existente nos cartdes. (1)[10)

M onitoragdo Online do programa que esta sendo executado nos cartées.

Comunicagdo através de serial em RS-232 ou USB (2)[ 101 ponto-a-ponto comos cartdes.

Comunicagdo serial emRS-485 comaté 30 cartbes, desde que seja utilizado um conversor RS-232 para RS-
485.

¢ AjudaOnline comreferénciade todas as funcdes e blocos existentes no software.

(1) Somente para SoftPLC do CFW-11, SoftPLC da SSW-06, PLC11-01 e PLC11-02.
(2) USB somente disponivel para SoftPLC do CFW-11, PLC11-01, PLC11-02, SRW01-PTC, SRWO01-RCD,
SoftPLC do SCA 06, e SoftPLC do SSW7000.
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2.2

2.3

Instalacao e Inicializacao do WLP
INSTALACAO :

Parainstalar o WLP no computador a partir do CD que acompanha o produto siga 0s passos abaixo:

1. Insirao CD do WLP naunidade de CD-ROM;

2. Através do icone "Meu Computador" explore a unidade de CD-ROM;
3. Procure 0 arquivo "wlp-X.YZ.setup.exe" e execute 0 mesmo

4. Sigaas instrugdes do Setup

O software WLP pode ser obtido tambémno site da Weg http://www.weg.net/, downloads e sistemas online.
Ao baixar o instalador do WLP, ele estara compactado emumarquivo no formato ZIP. Deve-se descompactar
esse arquivo para uma pasta temporéria para entdo executar o setup de instalagéo.

Essa descompactacdo pode ser feita através de software como, por exenplo: 7Zip que esta no site http://
www.7-zip.org/ ou o software WinZip que esta no site http://www.winzip.conv. Apds descompactar os
arquivos, estes aparecerao na pastatemporéria. O arquivo "wlp-X.YZ.setup.exe" é o instalador do WLP. Para
executa-lo deve-se dar umduplo clique sobre o mesmo.

INICIALIZACAO:

A seguir estdo descritos 0s passos principais parainiciar umnovo programa e transmiti-lo para a placa.
1. Abrao WLP.

2. Selecione aopc¢édo "Novo Projeto".

3. Digite umnome para o projeto.

4. Inicie a programagéo utilizando os comandos da barra de edig&o.

5. Ap6s o programa estar concluido, teclar <F7> (menu-construir-compilar) para efetuar a compilagdo do
projeto e corrigir 0S erros, se necessario.

6. Conectar o cabo do PC aplaca.

7. Configurar a comunicagdo, selecionando a porta utilizada, o endereco da placa narede, ataxade
transmissao,teclando <Shift>+<F8> (menu-comunicagdo-configuracdes).

OBS: A paridade deve ser sempre na opgéo " Sem Paridade”

8. Transmitir o programa teclando <F8> (menu - comunicagdo transmitir programa do usuario).

Introducéo

Diagrama Ladder é uma representacdo grafica de equagdes booleanas, combinando contatos (argumentos
de entradas) combobinas (resultados de saida).

O programa em Ladder possibilita testar e modificar dados por simbolos graficos padrées. Estes simbolos séo
posicionados no diagrama ladder de maneira semelhante a uma linha de umdiagrama l6gico comrelés. O
diagrama Ladder é delimitados na esquerda e na direita por linhas de barramento.

COMPONENTES GRAFICOS
Os componentes gréficos basicos de umdiagrama Ladder séo mostrados abaixo.



http://www.weg.net/
http://www.7-zip.org/
http://www.7-zip.org/
http://www.winzip.com/
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A - Barramento esquerdo
B - Barramento direito

C - Ligacéo horizontal

D - Ligagdo vertical

E - Contato

F - Bobina

G- Fluxo de poténcia

Barramentos
O editor é delimitado na esquerda por uma linha vertical conhecida como barramento esquerdo, e na direita
por umalinhavertical conhecida como barramento direito.

Hementos de Ligagé&o e Estados

Os elementos de ligagdo podem ser horizontal ou vertical. O estado dos elementos de ligagéo podem ser
denotados por 1 ou 0O, correspondendo ao valor Booleano literal 1 ou 0, respectivamente. O termo estado da
ligagdo tem que ser sindnimo do termo fluxo da poténcia.

O estado do barramento esquerdo pode ser considerado sempre 1. Nenhumestado é definido no barramento
direito.

Umelemento de ligagdo horizontal tem que ser indicado por uma linha horizontal. Umelemento de ligagdo
horizontal transmite o estado do elemento imediatamente a esquerda para o elemento imediatamente a direita.

Umelemento de ligagdo vertical tem que consistir de linhas verticais intersectadas por uma ou mais ligactes
horizontais emcadalado. O estado daligago vertical deverarepresentar o OU dos estados 1 daligacdes
horizontais no lado esquerdo, isto &, o estado das ligagdes verticais devera ser:

- 0se 0 estado de todas as ligagdes horizontais incluidas na sua esquerda séo 0
- 1se o estado de uma ou mais ligagdes horizontais incluidas na sua esquerda sao 1

O estado das ligages verticais temque ser copiados paratodas as ligagdes horizontais associados a sua
direita. O estado das ligagdes verticais ndo pode ser copiado para as ligagdes horizontais associadas a sua
esquerda.

CONTROLE DE EXECUCAO

A Figura 1 mostra como o programa em Ladder € executado. O cartdo executa continuamente umciclo de
Varredura. O ciclo comecacomo Sistemade E/'S do hardware, compilando os Ultimos valores de todos os
sinais de entrada e gravando seus valores emregides fixas da memoria.




=]

24

Visao Geral 13

AE
_,fiﬂ-r“"

A- Entradas lidas para a memoria
B - Memdria escrita nas Saidas
C - Varreduradas linhas do ladder

As linhas do programa ladder séo entéo executados num ordemfixa, iniciando coma primeiralinha. Durante a

varredura do programa, novos valores das saidas fisicas., como determinadas a partir dalogicadas vérias

linhas do ladder, s&o inicialmente inscritos numa regido da memdria de saida. Finalmente, quando o programa

ladder terminou a execucdo, todos os valores de saida retidos na membria séo inscritos nas saidas fisicas
pelo hardware PLC1 num Unica operacéo.

FORMA DE CALCULO DAS LOGICAS

As légicas sédo calculadas de cima para baixo e da esquerda para a direita como aparecemdo Diagrama
Ladder.

EXAMPLO DE TRAJETORIA
Velocidade 4

Ld

W

2 13

Tempo

14 t5 6 t7 18 19

vl

Arquitetura do Projeto

Um projeto consiste de umconjunto de configuragdes do projeto e umconjunto de arquivos fontes, que
juntos determinam os arquivos de saida que vocé cria.

ARQUIVOS FONTE (PASTA DO PROJETO)
Umprojeto é dividido emdiversos arquivos fonte no diretério do projeto. Os arquivos fonte séo descritos
abaixo.

<Project>.1dd = arquivo fonte do ladder

<Project>.md = arquivo fonte do USERFB

<Project>.wcn = arquivo fonte do WSCAN (Configurac@o darede CANOpen Mestre)
<Project>.mol = arquivo de monitoracdo online

<Project>.bus = arquivo de configuracéo darede fieldbus
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<Project>.ai = arquivo comos tags das entradas analdgicas
<Project>.a0 = arquivo comos tags das saidas analdgicas
<Project>.di = arquivo comos tags das entradas digitais
<Project>.do = arquivo com os tags das saidas digitais
<Project>.mx = arquivo com os tags dos marcadores de bit
<Project>.mw = arquivo comos tags dos marcadores de float
<Project>.mf = arquivo comos tags dos marcadores de word
<Project>.rw = arquivo comos tags das words de leitura
<Project>.rb = arquivo comos tags dos bytes de leitura
<Project>.ww = arquivo comos tags das words de escrita
<Project>.wb = arquivo comos tags dos bytes de escrita
<Project>.pp = arquivo com os tags dos parametros programaveis do usuario
<Project>.par = arquivo comos valores dos parametros
<Project>.tr = arquivo de trend de varidveis (grafico)
<Project>.mv = arquivo de monitoragéo de variaveis

ARQUIVOS DETRABALHO (PASTA WORK)
Arquivos criados depois de uma compilagéo.

Cmplnfo.txt = informagdes sobre a compilagdo, programas e arquivos
Errors.crd = coordenadas dos erros encontrados no programa fonte
Errors.txt = mensagemde erros dos erros encontrados no programa fonte
<Project>.bin = programa executavel que roda no cartéo

ARQUIVOS DE DEPURACAO (PASTA DEBUG)
Arquivos criados depois de uma conpilagdo. Arquivos reservados pelo sistema.

Arvore de Projeto

Através dessa caixa € possivel acessar 0s arquivos e funcionalidades disponiveis para o projeto.

Para ativar essa caixa utilize o menu Exibir - Arvore de Projetol 221

ARVOREDEPROJETO
rele.ldd x
- Diagramas Ladder
rele ldd
Assistentes de Configuragdo
Corfigura Contrale
Configura Protegoes
- Didlogos de Monitoragdo
Diagnastico
Medigfies
Controle / Sinais
- Didlogos de Trend de Varnaveis
trend ir
=1 Didlogos de Monitoragdo de Varaveis
morvar].my
- Didlogos de Yalores dos Parémetros
parl.par
Monitoracdo de Entradas/Saidas
Monitoragdo de Pardmetros via IHM

A arvore de projeto possui 0s seguintes itens:




JEE Visao Geral 15

- Diagramas Ladder :
Listatodos os arquivos ladder do projeto.
Para abrir o arquivo ladder dé umduplo clique sobre o nome do arquivo.

Paraa PLC11-01 e PLC11-02 alémdo ladder principal existirdo os seguintes arquivos :

- INITIALIZESsId : ladder executado somente nainicializagéo do cartéo

- INT_DI108.sld : ladder executado pelo sinal da entrada digital de interrupgdo DI108

- INT_DI109.sld : ladder executado pelo sinal da entrada digital de interrupcéo DI109

- INT_TIMERSsId : ladder executado através de umainterrupcéo de tempo programavel

- Assistentes de Configuragéo :
Lista todos assistentes de configuracsol 161 do projeto.
Para executar o assistente de configurag&o de umduplo clique sobre o nome do assistente.

Ao selecionar o assistente de configurag@o na arvore de projeto os seguintes itens da barra de botdes serdo
ativados:
: download da configuragdo do assistente de configuragéo para o equipamento.

B#*
ﬂ: upload da configuragdo do assistente de configuracdo do equipamento.

Obs.:
O download do assistente de assistente de configuragdo so estara ativo apds executar o assistente de
configuragéo e gerar uma configuracdo valida, ou seja, concluir o assistente de configuragéo.

- Didlogos de Monitoragéo
Lista todos didlogos de monitoracdo[161 do projeto.
Para abrir o didlogo de monitoracdo de umduplo clique sobre o nome do didlogo.

-Didlogos de Trendde Variaweis :

Listatodos os arquivos de trend de varidveis| 771 do projeto.

Para abrir o didlogo de trend de variaveis de umduplo clique sobre o texto " Dialogos de Trend de Variaveis"
ou sobre o nome do arquivo.

- Didlogos de Monitoracdo de Varidweis :

Listatodos os arquivos de monitoracdo de variaveis|75).

Para abrir o didlogo de monitoracdo de variaveis de umduplo clique sobre o texto " Didlogos de M onitoragdo
de Varidveis" ou sobre o nome do arquivo.

- Didlogos de Valor es dos Par ametros :

Listatodos os arquivos de valores de parametros(46.

Para abrir o didlogo de valores de parametros de umduplo clique sobre o texto " Didlogos de Valores dos
Parémetros" ou sobre o nome do arquivo.

- Monitor agdo de Entr adas/Saidas :

Acessa didlogo de monitoracio de entradas/saidas(81.

Para abrir o didlogo de monitoracdo de entradas/saidas de umduplo clique sobre o texto "Monitoragdo de
Entradas/Saidas".

- Monitor acéo de Par ametros via lHM :

A cessa didlogo de monitoracdo de parémetros via IHM [83),

Para abrir o didlogo de monitoracdo de entradas/saidas de umduplo clique sobre o texto "M onitoragdo de
Parametros vialHM".
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2.6 Assistentes de Configuracéo
S&o rotinas especialmente criadas para configurar de forma assistida o equipamento configurado no projeto.
Essas rotinas guiamo usudrio a configurar o equipamento de uma forma simples e auto explicativa.
Essas rotinas séo apresentadas de acordo com o equipamento configurado e o projeto selecionado.
Os assistentes de configuragdo também est&o disponiveis no menu " Ferramentas” sub-menu
" BEquipamento”.
Os seguintes equipamentos possuem assistentes de configuracéo definidos :
SRWO01-PTC e SRWO01-RCD:
- Configura Controle : configura o modo de controle do relé SRWO0L1.
- Configura Protecfes : configura a atuacéo das protectes do relé SRWOL.

2.7 Dialogos de Monitoracao
Sdo diadlogos especialmente criados para monitorar o equipamento configurado no projeto. Esses didlogos
monitoraminformacgdes exclusivas do equipamento.
Esses didlogos séo apresentadas de acordo com o equipamento configurado e o projeto selecionado.
Os dialogos de monitoracdo tambémestao disponiveis no menu " Comunicagdo" sub-menu " Equipamento”.
Os seguintes equipamentos possuemdidlogos de monitoracdo definidos :
SRWO01-PTC e SRWO01-RCD:
- Diagndstico : apresentainformagdes do estado geral do relé SRWOL.
- Medicdes : apresentainformagdes das medi¢des do motor do relé SRWOL.
- Controle/Sinais : apresenta comandos/informacdes para controle do relé SRWOL.

3 Menus

3.1 Projeto

3.11 Novo
ACESSO
Menu: Projeto - Novo
Teclade Atalho: Ctrl+N
Barra de Ferramentas Padréo: El
FUNCAO
Criaumnovo projeto.
DESCRICAO
Entre com o nome do novo projeto. Se o nome escolhido for véildo, o projeto sera aberto depois da
confirmagéo como bot&o OK. Quando o bot&o Cancelar for ativado, o projeto € interrompido e a caixade
didlogo é fechada.

3.1.2 Abrir
ACESSO

Menu: Projeto- Abrir
Teclade Atalho: Ctr1+O

Barra de Ferramentas Padrdo: El
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FUNCAO
Abre umprojeto existente.

DESCRICAO
Selecione umdos projetos dalista de projetos existentes e tecle o botao Abrir Projeto ou dé umdouble-click
como bot&o esquerdo do mouse.

3.1.3 Salvar

ACESSO
Menu: Projeto - Salvar
Teclade Atalho: Ctrl+S

Barra de Ferramentas Padréo: El

FUNCAO
Salva o projeto corrente.

3.1.4 Salvar Como

ACESSO
Menu: Projeto - Salvar Como
Teclade Atalho: Ctrl+Shift+S

FUNCAO
Salva o projeto corrente comoutro nome. E necessario entrar como equipamento e verso de firmware.

DESCRICAO

Entre umnovo nome para o projeto corrente. Se o nome escolhido é valido, o projeto sera aberto depois da
confirmag@o como bot&o OK. Se o bot&o Cancelar for ativado, o projeto é interrompido e a caixade janela é
fechada.

3.15 Salvar Todos

ACESSO
Menu: Projeto - Salvar Todos
Teclade Atalho: Ctrl+Alt+S

FUNCAO
Salvatodos os projetos abertos.
3.1.6 Fechar

ACESSO
Menu: Projeto - Fechar
Teclade Atalho: Ctrl+F4

Barra de Ferramentas Padrao: ﬂ

FUNCAO
Fecha o projeto corrente.
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3.1.7 Remover

ACESSO
Menu: Projeto - Remover
Teclade Atalho: Alt+Del

FUNCAO
Remove o projeto selecionado.

DESCRICAO
Seleciona um projeto dalista de projetos existentes e aperte o botdo " Remover Projeto” e confirme paraele
ser deletado.

3.1.8 Imprimir
ACESSO
Menu: Projeto- Imprimir
Teclade Atalho: Ctr|+P
Barra de Ferramentas Padréo: %l

FUNCAO
Imprime o projeto ativo.
3.1.9 Visualizar Impresséo

ACESSO
Menu: Projeto- Visualizar Impresséo
Teclade Atalho: CtrI+W

Barra de Ferramentas Padréo: &l

FUNCAO
M ostra como o projeto seraimprimido.

3.1.10 Configurar Impressora

ACESSO
Menu: Projeto - Configurar Impressora
Teclade Atalho: Ctrl+U

FUNCAO
Muda as configuragdes daimpressora e as opcdes de impressao.

3.1.11 Unidades

ACESSO
Menu: Progjeto - Unidades
Teclade Atalho: Alt+U

FUNCAO
Permite ao usuério definir aunidade da posicéo, velocidade, aceleracdo e jerk para os valores constantes.
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3.1.12 Propriedades

ACESSO
Menu: Projeto - Propriedades
Teclade Atalho: Alt+P

FUNCAO
Permite selecionar o equipamento e a sua respectiva versdo de firmmare que serd utilizado no projeto.

Propriedades do Projeto E]

Equipamenta oK
|CFw11

LCancelar

Versdo Firmware

=]
[w1.00 -

v Ativa Senha Upload

Autor do projeta

|Aut0r

Nessa janelatambém é possivel definir a senha que sera utilizada como protecéo de Upload para a SoftPLC
do CFW-11, PLC11-01 e PLC11-02.

DESCRICAO
Apds o equipamento e a suaversdo teremsido selecionados, o WLP desabilita e/ou habilita os comandos/
blocos disponiveis naversao selecionada.

3.1.13 Idioma

ACESSO
Menu: Projeto - Idioma

FUNCAO
Selecionar entre o idioma portugués e o idiomainglés.

3.1.14 Carregar Ultimo Projeto ao Iniciar

ACESSO )
Menu: Projeto- Carregar Ultimo Projetoao Iniciar

FUNCAO
Abre o Ultimo projeto que estava sendo utilizado automaticamente quando o WLPfor iniciado, se este
comando estiver habilitado.

3.1.15 Sair

ACESSO
Menu: Projeto- Sair
Teclade Atalho: Alt+F4

FUNCAO
Fechaa aplicagéo.
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3.2
3.2.1

3.2.2

3.2.3

3.24

Editar
Desfazer

ACESSO
Menu: Editar - Desfazer
Teclade Atalho: Ctr|+Z

Barra de Ferramentas Padréo: 2'

FUNCAO
Desfaz a Ultima ag&o executada.

DESCRICAO
Somente 10 a¢cdes podem ser desfeitas. Este comando fica desabilitado quando nenhuma alteragéo foi
executadaou apos a Ultima acdo ter sido desfeita.

Refazer

ACESSO
Menu: Editar - Refazer
Teclade Ataho: Cirl+Y

Barra de Ferramentas Padréo: s

FUNCAO
Refaz a Gltima ag8o desfeita.

DESCRICAO
Somente 10 ag6es podem ser refeitas. Este comando so fica habilitado se alguma ag&o de desfazer ter sido
acionada.

Recortar

ACESSO
Menu: Editar - Recortar
Teclade Atalho: Ctr|+X

Barra de Ferramentas Padréo: il

FUNCAO
Copiaas células selecionadas para a area de transferéncia e apaga.

DESCRICAO
Este comando s6 fica habilitado a partir do momento que houver células selecionadas|es).

Copiar

ACESSO
Menu: Editar - Copiar
Teclade Atalho: Ctrl+C

. ==
Barra de Ferramentas Padréo:

FUNCAO
Copiaas células selecionadas para a &rea de transferéncia.
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3.25

3.2.6

3.3
33.1

3.3.2

DESCRICAO
Este comando s6 fica habilitado a partir do momento que houver células selecionadas|68.

Colar

ACESSO
Menu: Editar - Colar
Teclade Atalho: Ctrl+V

Barra de Ferramentas Padrdo: El

FUNCAO
Transfere os dados da é&rea de transferéncia para o editor.

DESCRICAO

Este comando s6 fica habilitado a partir do momento que houver dados na érea de transferéncia, ou seja,
ap6s algum comando de copiar| 201 ou recortarf207 ter sido executado.

Ver item Colando Células 70%.

Localizar

ACESSO
Menu: Editar - Localizar
Teclade Atalho: Cirl+F

Barra de Ferramentas Padréo: @

FUNCAO

Localiza as coordenadas no editor dos elementos com o endereco solicitado apds apertar o botéo iniciar.
Entdo é aberta uma janela coma pégina, linha e coluna de todos os elementos encontrados. Estajanelaso é
fechada quando for apertado o bot&o Fechar ou o botédo Sys (X).

DESCRICAO

Para localizar os enderecos no editor é necessério especificar umendereco possivel. Caso contrério, o botdo

crm(; habilita o inicio da busca é desabilitado. Paraver as possiveis faixas dos enderecos, vejatipo de dado
91

Exibir
Barra Padrao

ACESSO
Menu: Exibir - BarraPadr&o
Teclade Ataho: Ctr+Shift+P

FUNCAO
M ostra ou esconde a barra padréo.

Barra de Comunicacao

ACESSO
Menu: Exibir - Barrade Comunicagdo
Teclade Atalho: Ctrl+Shift+C
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FUNCAO
M ostra ou esconde a barra de comunicagéo.

3.3.3 Barrade Edicéo

ACESSO
Menu: Exibir - Barrade Edicéo
Teclade Ataho: Ctr+Shift+E

FUNCAO
M ostra ou esconde a barra de edic&o.

3.34 Barrade Blocos

ACESSO
Menu: Exibir - Barrade Blocos
Teclade Ataho: Ctr+Shift+B

FUNCAO
M ostra ou esconde a barrade blocos.

3.3.5 Barrade Pagina
ACESSO

Menu: Exibir - Barrade Pagina
Teclade Atalho: Ctrl+Shift+G

FUNCAO
Mostra ou esconde a barra de pagina.

3.3.6 Barrade Status

ACESSO
Menu: Exibir - Barrade Status
Teclade Atalho: Ctr [+Shift+U

FUNCAO
M ostra ou esconde a barra de status.

3.3.7 Arvore de Projeto

ACESSO
Menu: Exibir - Barrade Status
Teclade Ataho: Ctr|+Shift+H

FUNCAO
M ostra ou esconde a arvore de projeto[ 14,
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3.3.8

3.3.9

3.3.10

3.3.11

3.3.12

Menus

Grade

ACESSO
Menu: Exibir - Grade
Teclade Atalho: Ctrl+G

Barra de Ferramentas Padr&o: El
FUNCAO

M ostra ou esconde a grade.
Nomes/Endereco

ACESSO
Menu: Exibir - Tag / Ender eco
Teclade Atalho: Ctrl+Shift+T

:
Barra de Ferramentas Padrao: ﬁl

FUNCAO
Mostra o tag ou o endereco dos elementos.
Erros de Compilacéao

ACESSO
Menu: Exibir - Erros da Compilagéo
Teclade Atalho: Ctrl+E

ERE.
Barra de Ferramentas de Padrao: El

FUNCAO
M ostra os erros da Ultima conmpilacéo.
Localizagcéo dos Erros de Compilacao

ACESSO
Menu: Exibir - Localizagéo dos Erros de Compilagéo
Teclade Atalho: Ctrl+L

E
Barra de Ferramentas Padrao: L@l

FUNCAO
Mostra a célula que ocorreu erro na tltima compilagéo.
Informagdes da Compilacao
ACESSO
Menu: Exibir - Infor magfes da Compilagdo
Teclade Atalho: Ctrl+l
4
Barra de Ferramentas Padréo: 1

FUNCAO
M ostra informacéesfs18) da tiltima compilago.

23
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3.3.13

3.3.14

3.3.15

3.4
34.1

Tabela de Enderecos

ACESSO
Menu: Exibir - Tags dos Ender ecos
Teclade Atalho: Ctrl+T

Barra de Ferramentas Padrao: g

FUNCAO

M ostratodos os enderecos, tipos de dado, tags e descri¢cdes existentes no projeto corrente. Ainda permite
localizar 0 endereco que esté selecionado, inserir umnovo endereco e excluir o endereco que esta
selecionado.

Configuracdo dos Parametros do Usuério

ACESSO
Menu: Exibir - Tags dos Par ametr os do Usuario
Teclade Atalho: Ctrl+G

Barra de Ferramentas Padréo: E

FUNCAO

M ostratodos os parametros programaveis pelo usuario existentes no projeto corrente. As fungdes e as
unidades destes parémetros podem ser editadas e transferidas ao cartdo.

Configuracao dos Perfis

ACESSO
Menu: Exibir - Configur agéo dos Perfis

FUNCAO
M ostra a configuragéo do perfil padréo. Os valores do perfil padréo serdo usados nos blocos de HOME e
quando programado para ser usado nos blocos M C - Controle de Movimento.

Pagina
Inserir Antes

ACESSO
Menu: Pagina- Inserir Antes
Teclade Atalho: Ctrl+B

Barra de Ferramentas Padréo: ﬁl

FUNCAO
Insere uma pagina antes da pagina corrente.

DESCRICAO
Este comando ficara desabilitado, caso o projeto contenha 255 paginas.
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3.4.2

3.4.3

344

3.4.5

Inserir Depois

ACESSO

Menu: Pagina- Inserir Depois
Teclade Atalho: Ctrl+A

Barra de Ferramentas Padrao: @l

FUNCAO
Insere uma pagina depois da pégina corrente.

DESCRICAO

Este comando ficard desabilitado, caso o projeto contenha 255 paginas.
Excluir

ACESSO

Menu: Pagina- Excluir

Teclade Atalho: Ctrl+Del

Barra de Ferramentas Padr&o: %l

FUNCAO
Exui a pagina corrente.

DESCRICAO .
Este comando s6 fica habilitado se o projeto tiver mais de 1 p4gina. Enecessério o projeto ter no minimo 1
péagina.

Anterior

ACESSO
Menu: Pagina- Anterior
Teclade Atalho: Page Up

Barra de Ferramentas Padréo: f

FUNCAO
Vai para a pagina anterior.

DESCRICAO
Este comando fica desabilitado quando a pégina corrente € a primeira pagina do projeto.

Seguinte

ACESSO

Menu: Pagina- Seguinte
Teclade Atalho: Page Down
Barra de Ferramentas Padr&o: il

FUNCAO
Vai paraa pagina seguinte.

DESCRICAO
Este comando fica desabilitado quando a pégina corrente é a Ultima pagina do projeto.
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3.4.6 VaiPara

ACESSO
Menu: Pagina- Vai Para
Teclade Atalho: F5

Barra de Ferramentas Padrao: tl

FUNCAO
Vai para a paginaescolhida.

DESCRICAO
Este comando abrira uma caixa de dialogo onde é possivel escolher a pagina deseja, definir umnome para
péagina e tambémum comentdrio para a pagina.

3.5 Inserir
3.5.1 Apontador

ACESSO
Menu: Inserir - Apontador
Teclade Atalho: ESC

Barra de Ferramentas de Edicéo: M

FUNCAO
Selecionar células( 681 e alterar as propriedades dos elementos.

DESCRICAO
Para alterar as propriedades dos componentes, basta dar um duplo-clique como bot&o direito do mouse
dentro do elemento.

3.5.2 Apagar Elemento

ACESSO
Menu: Inserir - Apagar
Teclade Atalho: Del

Barra de Ferramentas de Edic&o: ﬁl

FUNCAO
Apagaumelemento.

DESCRICAO
O cursor ficacomforma de uma borracha. Clique com o bot&o esquerdo do mouse sobre o elemento que ele
sera apagado.

3.5.3 Comentéario

ACESSO
Menu: Inserir - Comentario

Barra de Ferramentas de Edic&o: El

FUNCAO
Insere umcomentéarioi23
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3.54
3.54.1

3.5.4.2

355
3.5.5.1

DESCRICAO

O cursor fica semelhate ao bot&o da barra de ferramentas acima. Vocé pode inserir o comentério clicando o
botdo esquerdo do mouse na posi¢ao desejada. Se o cursor se alterar para o simbolo de proibido, o
comentario ndo pode ser inserido e umainformacg&o é escrita na barra de status.

Ligacéo
Horizontal

ACESSO
Menu: Inserir - Ligacdo - Horizontal

Barra de Ferramentas de Edico: :l

FUNCAO
Desenha uma ligag&o horizontal.

DESCRICAO

O cursor fica semelhate ao botdo da barra de ferramentas acima. Vocé pode inserir uma ligagao horizontal
clicando o bot&o esquerdo do mouse na posi¢ao desejada. Se o cursor se alterar para o simbolo de proibido,
alinha horizontal ndo pode ser inserida e umainformac&o é escrita na barra de status.

Vertical

ACESSO
Menu: Inserir - Ligacdo - Vertical

Barra de Ferramentas de Edicé&o: Ll

FUNCAO
Insere uma ligacdo vertical.

DESCRICAO

O cursor fica semelhate ao botdo da barra de ferramentas acima. Vocé pode inserir uma ligagdo vertical
clicando o bot&o esquerdo do mouse na posi¢ao desejada. Se o cursor se alterar para o simbolo de proibido,
alinhavertical ndo pode ser inserida e uma informag&o € escritana barrade status.

Contatos

NO CONTACT

ACESSO
Menu: Inserir - Contatos - NO CONTACT

Barra de Ferramentas de Edicéo: il

FUNCAO
Insere um elemento contato normalmente abertol139),

DESCRICAO
Vocé pode inserir o contato clicando o botéo esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, o contato ndo pode ser inserido e umainformagao é escrita na barra de status.
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3.5.5.2 NC CONTACT
ACESSO

3.5.6

3.5.6.1

3.5.6.2

3.5.6.3

Menu: Inserir - Contatos - NC CONTACT
Barra de Ferramentas de Edic&o: il

FUNCAO
Insere umelemento contato normalmente fechadolishl.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o contato clicando o botéo esquerdo do mouse na posi¢éo desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, o contato ndo pode ser inserido e umainformagao € escrita na barra de status.

Bobinas

COIL

ACESSO
Menu: Inserir - Bobinas - COIL

Barra de Ferramentas de Edicé&o: il

FUNCAO
Insere um elemento bobinaf132)

DESCRICAO
Vocé pode inserir abobina clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, a bobina ndo pode ser inserida e uma informagéo € escrita na barrade status.

NEG COIL

ACESSO
Menu: Inserir - Bobinas - NEG COIL

Barra de Ferramentas de Edicéo: il

FUNCAO
Insere um elemento bobina negadal133.

DESCRICAO
Vocé pode inserir abobina clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, a bobina ndo pode ser inserida e uma informagéo € escrita na barrade status.

SET COIL

ACESSO
Menu: Inserir - Bobinas - SET COIL

Barra de Ferramentas de Edic&o: ﬁl

FUNCAO
Insere um elemento seta bobinal133.

DESCRICAO
Vocé pode inserir a bobina clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, a bobina ndo pode ser inserida e uma informagéo € escrita na barrade status.
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3.5.6.4

3.5.6.5

3.5.6.6

3.5.6.7

RESET COIL

ACESSO
Menu: Inserir - Bobinas - RESET COIL

Barra de Ferramentas de Edic&o: ﬂl

FUNCAO
Insere um elemento reseta bobinaltaA.

DESCRICAO
Vocé pode inserir a bobina clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, a bobina ndo pode ser inserida e uma informagao € escrita na barra de status.

PTS COIL

ACESSO
Menu: Inserir - Bobinas - PTS COIL

Barra de Ferramentas de Edicéo: ﬂl

FUNCAO
Insere umelemento bobina de transic&o positivalt33.

DESCRICAO
Vocé pode inserir a bobina clicando o botdo esquerdo do mouse na posi¢do desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, a bobina néo pode ser inserida e uma informaco é escrita na barra de status.

NTS COIL

ACESSO

Menu: Inserir - Bobinas- NTS COIL
Barra de Ferramentas de Edicéo: ﬂl

FUNCAO

Insere um elemento bobina de transico negativali3s).

DESCRICAO
Vocé pode inserir a bobina clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, a bobina néo pode ser inserida e uma informaco € escrita na barra de status.

IMMEDIATE COIL

ACESSO
Menu: Inserir - Bobinas - IMMEDIATECOIL

Barra de Ferramentas de Edic&o: ﬂ

FUNCAO
Insere um elemento bobina imediatafizN

DESCRICAO
Vocé pode inserir a bobina clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor se alterar
para o simbolo de proibido, a bobina néo pode ser inserida e uma informaco é escrita na barra de status.
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3.5.7
3.5.7.1

Blocos de Funcéo

Controle de Movimento

3.5.7.1.1 MC_Pow er

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Contr ole de Movimento - MC_Power

Barra de Ferramentas de Edic&o: £

FUNCAO
Insere umelemento MC_Powerfia).

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posi¢éo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo néo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.1.2 MC_Reset

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Contr ole de Movimento - MC_Reset

Barra de Ferramentas de Edicéo: ®

FUNCAO
Insere umelemento MC_Reset[143)

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escrita na
barrade status.

3.5.7.1.3 MC_Stop

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Contr ole de Movimento - MC_Stop

Barra de Ferramentas de Edicéo: @I

FUNCAO
Insere umelemento MC_Stopltad.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo néo pode ser inserida e uma informacao é escritana
barrade status.

3.5.7.1.4 MW_IqControl

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Contr ole de Movimento - MW _IgContr ol

Barra de Ferramentas de Edic&o: &
FUNCAO
Insere umelemento MW _IgControl (143,
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DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escrita na
barrade status.

3.5.7.1.5 STOP

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Contr ole de Movimento - STOP

Barra de Ferramentas de Edicéo: @l

FUNCAO
Insere umelemento paradaft4d).
DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escritana
barrade status.

3.5.7.1.6 QSTOP

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Contr ole de Movimento - QSTOP

Barra de Ferramentas de Edicéo: @

FUNCAO
Insere umelemento parada rapidaftsd.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escritana

barra de status.
3.5.7.1.7 POSITIONO
ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Contr ole de Movimento - POSITIONO

Barra de Ferramentas de Edicéo: E'

FUNCAO
Insere umelemento POSITIONO[15R.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escritana

barra de status.
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3.5.7.2

Posicionamento

3.5.7.2.1 SCURVE

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Posicionamento - SCURVE

Barra de Ferramentas de Edic&o: El

FUNCAO
Insere umelemento curva sf1s3.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgéo € escritana
barrade status.

3.5.7.2.2 TCURVE

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Posicionamento - TCURVE

Barra de Ferramentas de Edic&o: El

FUNCAO
Insere um elemento curva trapezoidal 158

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o botdo esquerdo do mouse na posi¢do desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgéo € escritana
barrade status.

3.5.7.2.3 HOME

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Paosicionamento - HOME

Barra de Ferramentas de Edic&o: |

FUNCAO
Insere um elemento busca zero méquinalisd.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungdo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, 0 bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.2.4 TCURVAR

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Posicionamento - TCURVAR

Barra de Ferramentas de Edic&o: Igl

FUNCAO
Insere um elemento curva trapezoidal variével 63,

DESCRICAO
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Vocé pode inserir 0 bloco de funcéo clicando o botdo esquerdo do mouse na posi¢éo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.25 CAM

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Posicionamento - CAM

Barra de Ferramentas de Edicéo: @

FUNCAO
Insere umelemento CAM [168),

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.2.6 CALCCAM

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Posicionamento - CALCCAM

Barra de Ferramentas de Edicéo: @

FUNCAO
Insere umelemento CALCCAM[178)

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escritana
barrade status.

3.5.7.2.7 SHIFT

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Posicionamento - SHIFT

Barra de Ferramentas de Edicéo: 9

FUNCAO
Insere um elemento deslocamentolisd.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo néo pode ser inserida e uma informacao é escritana
barrade status.

3.5.7.2.8 MC_MoveAbsolute

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Posicionamento - MC_MowveAbsol ute
Ak=

Barrade Ferramentas de Edi¢do: ~

FUNCAO
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Insere umelemento MC MoveA bsolutefisd,

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo néo pode ser inserida e uma informacéo é escritana
barrade status.

3.5.7.2.9 MC_MoveRelative

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Posicionamento - MC_MowveRel ative
Rel

Barra de Ferramentas de Edic8o: —

FUNCAO
Insere umelemento MC MoveRelativelisd)

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgao € escritana
barrade status.

3.5.7.2.10 MC_StepAbsSwitch

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Posicionamento - MC_StepAbsSwitch

Barra de Ferramentas de Edicé&o: £

FUNCAO
Insere um elemento MC StepA bsSwitch[193),

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e uma informagéo € escritana
barrade status.

3.5.7.2.11 MC_StepLimitSw itch

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Posicionamento - MC_StepLimitSwitch

Barra de Ferramentas de Edic&o: T

FUNCAO
Insere umelemento MC_StepLimitSwitchfo8,

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posi¢éo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo néo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.
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3.5.7.2.12 MC_StepRefPulse

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Pasicionamento - MC_StepRefPul se

Barra de Ferramentas de Edicé&o: et

FUNCAO
Insere um elemento MC_StepRefPulsel198),

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungdo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicdo desejada. Se 0 cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.2.13 MC_StepDirect

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Pasicionamento - MC_StepDir ect

Barra de Ferramentas de Edicéo: o

FUNCAO
Insere um elemento MC StepDirect (200,

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e uma informagéo € escritana
barrade status.

3.5.7.2.14 MC_FinishHoming

ACESSO

Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Posicionamento - MC_FinishHoming
FINEH
Barra de Ferramentas de Edicio: @

FUNCAO
Insere umelemento MC_FinishHomingl203,

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posi¢éo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.56.7.2.15 MC_CamTableSelect

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Fung&o - Posicionamento - MC_CamTableSel ect

Barra de Ferramentas de Edicéo: %‘

FUNCAO
Insere um elemento MC_CaniT ableSelect kol

DESCRICAO
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Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.2.16 MC_CamCalc

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Funcéo - Posicionamento - MW_CamCalc

Barra de Ferramentas de Edicéo: %‘

FUNCAO
Insere um elemento MW _CamCalcl208).

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo néo pode ser inserida e uma informagéo é escritana
barrade status.

3.5.7.2.17 MC_Camin

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Fungéo - Posicionamento - MC_Camin

Barra de Ferramentas de Edicé&o: %

FUNCAO
Insere um elemento MC_Camin[208).

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e uma informagao € escritana
barrade status.

3.5.7.2.18 MC_CamOut

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Funcéo - Posicionamento - MC_CamOut

Barra de Ferramentas de Edicéo: %‘

FUNCAO
Insere umelemento M C_CamOutth.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.3 Movimento
3.5.7.3.1 SETSPEED

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Movimento - SETSPEED

Barra de Ferramentas de Edicéo: El
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FUNCAO
Insere um elemento seta velocidadelz10)

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgéo € escritana

barra de status.

3.5.7.3.2 JOG

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Movimento - JOG

Barra de Ferramentas de Edic&o: E

FUNCAO
Insere umelemento jogk13)
DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgao € escritana
barrade status.

3.5.7.3.3 SPEED

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Movimento - SPEED

Barra de Ferramentas de Edicé&o: E

FUNCAO
Insere um elemento SPEEDR1A.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fungdo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformagéo € escritana

barrade status.

3.5.7.3.4 REF

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Movimento - REF

Barra de Ferramentas de Edic&o: [

FUNCAO
Insere um elemento REF[228)

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e uma informagéo € escritana

barra de status.
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3.5.7.3.5 SRAMP

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Movimento - SRAMP

!,
Barra de Ferramentas de Edic&o: ‘EI

FUNCAO
Insere um elemento SRAM P23

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escritana
barrade status.

3.5.7.3.6 MC_MoveVelocity

3.5.74

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Movimento - MC_MoveVel ocity

el

Barra de Ferramentas de Ediggo:

FUNCAO
Insere umelemento MC MoveVelocity[225,

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo néo pode ser inserida e uma informacéo é escritana
barrade status.

Seguidor

3.5.7.4.1 FOLLOW

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Fungéo - Seguidor - FOLLOW

o &
Barra de Ferramentas de Edicéo:

FUNCAO
Insere um elemento Seguidorb23). Veja tambémM SCANWEGRs},

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgao € escritana
barrade status.

3.5.7.4.2 MC_Gearin

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Fungéo - Seguidor - MC_Gear In

L=
Barra de Ferramentas de Edicéo: i

FUNCAO
Insere um elemento MC_Gearln[232\

DESCRICAO
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Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.4.3 MC_GearinPos

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Funcéo - Seguidor - MC_Gear InPos

oy
Barra de Ferramentas de Edicéo: g

FUNCAO
Insere umelemento MC_Gearl nPosf3d)

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo néo pode ser inserida e uma informagéo é escritana
barrade status.

3.5.7.4.4 MC_Phasing

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Fungéo - Seguidor - MC_Phasing

Barra de Ferramentas de Edic&o: G,

FUNCAO
Insere um elemento MC_Phasing[238)

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e uma informagao € escritana
barrade status.

3.5.7.4.5 MC_GearOut

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Funcéo - Seguidor - MC_Gear Out

Barra de Ferramentas de Edicéo: %‘

FUNCAO
Insere umelemento M C_GearOutlZa.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.5 Verificador
3.5.7.5.1 INPOS

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Verificador - INPOS

Barra de Ferramentas de Edicéo: El
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FUNCAO
Insere umelemento em posicioksd.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgéo € escritana

barra de status.

3.5.7.5.2 INBWG

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Verificador - INBWG

=
Barra de Ferramentas de Edicé&o: &

FUNCAO
Insere umelemento em rmvimentolﬂh.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgao € escritana

barra de status.
3.5.7.6 CLP
3.5.7.6.1 TON

ACESSO

Menu: Inserir - Blocos de Funcéo- CLP - TON
Barra de Ferramentas de Blocos: @l

FUNCAO
Insere um elemento temporizadorf43.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fungdo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, 0 bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformagao € escritana

barrade status.

3.5.7.6.2 RTC

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo- CLP - RTC

Barra de Ferramentas de Blocos:

FUNCAO
Insere um elemento RTCR48\.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e uma informagéo € escritana

barra de status.
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3.5.7.6.3 CTU

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo- CLP - CTU

1,2...|
Barra de Ferramentas de Blocos: 2

FUNCAO
Insere um elemento contador incremental P47,

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgao € escritana
barrade status.

3.5.7.6.4 PD

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - CLP - PID

=]
Barra de Ferramentas de Blocos: ﬂ

FUNCAO
Insere um elemento pidpsd).
DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgéo € escritana
barrade status.

3.5.7.6.5 FILTER

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo- CLP - FILTER

Barra de Ferramentas de Blocos: L=

FUNCAO
Insere um elemento filtrol2531

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e uma informagéo € escritana
barrade status.

3.5.7.6.6 CTENC

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo- CLP - CTENC

1.3
Barra de Ferramentas de Bloco: @

FUNCAO
Insere um elemento Contador de Encoderfs.

DESCRICAO
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Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.6.7 CTENC2

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - CLP - CTENC2

1.3
Barra de Ferramentas de Bloco: @

FUNCAO
Insere um elemento Contador de Encoder 2258,

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.7 Calculo
3.5.7.7.1 COMP

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Célculo - COMP

3r=
Barra de Ferramentas de Blocos: J‘f =

FUNCAO
Insere umelemento con_“parador@.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escritana
barrade status.

3.5.7.7.2 MATH

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Calculo- MATH

b
Barra de Ferramentas de Blocos: #*

FUNCAO
Insere um elemento aritméticobe?).

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo néo pode ser inserida e uma informacao é escritana
barrade status.

3.5.7.7.3 FUNC

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Célculo- FUNC

F
Barra de Ferramentas de Blocos: ﬂ
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FUNCAO
Insere umelemento_funcéo matemétical263.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgéo € escritana

barra de status.

3.5.7.7.4 SAT

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Célculo- SAT

Barra de Ferramentas de Blocos: ﬂ

FUNCAO
Insere umelemento saturaciol71.

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgao € escritana

barra de status.

3.5.7.7.5 MUX

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Calculo - MUX

Barra de Ferramentas de Blocos: ﬂ_

FUNCAO
Insere umelemento multiplexador(272)

DESCRICAO
Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e uma informagéo € escritana

barrade status.

3.5.7.7.6 DMUX

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Célculo - DMUX

Barra de Ferramentas de Blocos: _E

FUNCAO
Insere umelemento demultiplexadork7A.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posi¢éo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo néo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.
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3.5.7.8

Transferéncia

3.5.7.8.1 TRANSFER

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Transfer éncia- TRANSFER

Barra de Ferramentas de Blocos: |

FUNCAO
Insere um elemento transfer73)

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgéo € escritana
barrade status.

3.5.7.8.2 FL2INT

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Transfer éncia- FL2INT

p—
Barra de Ferramentas de Blocos:

FUNCAO
Insere umelemento ponto flutuante parainteiro 277,

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungdo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.8.3 INT2FL

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Transfer éncia - INT2FL

.,
Barra de Ferramentas de Blocos: 1F

FUNCAO
Insere um elemento inteiro para ponto flutuantel27?.

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posi¢éo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcéo ndo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.5.7.8.4 IDATA

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Transferéncia- IDATA

Barra de Ferramentas de Blocos: @

FUNCAO
Insere umelemento idatal273.

DESCRICAO
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Vocé pode inserir o bloco de func&o clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

3.56.7.8.,5 USERERR

3.5.7.9

ACESSO

Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Transfer éncia - USERERR
ERE

Barra de Ferramentas de Blocos: *E

FUNCAO
Insere um elemento USERERR[288)
DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

Rede CAN

3.5.7.9.1 MSCANWEG

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Rede Can - MSCANWEG

AD
Barra de Ferramentas de Edigcdo: £AM

FUNCAO
Insere um elemento M SCANWEGHRs!. Veja também FOLLOW [228)

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fun¢do n&o pode ser inserida e uma informagao é escritana
barrade status.

3.5.7.9.2 RXCANWEG

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Fungéo - Rede Can - RXCANWEG

Barra de Ferramentas de Edicao: *E

FUNCAO
Insere um elemento RXCANWEGRsh

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fungéo clicando o bot&o esquerdo do mouse na posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo néo pode ser inserida e uma informacao é escritana
barrade status.

3.5.7.9.3 SDO

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - Rede CAN - SDO

ﬂ
Barra de Ferramentas de Blocos: J‘—
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3.5.7.10

3.5.7.11

3.6
3.6.1

FUNCAO
Insere um elemento SDORs2

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgao € escritana
barrade status.

USERFB

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - USERFB

Barra de Ferramentas de Edic&o: Te

FUNCAO
Insere um elemento USERFB[298).

DESCRICAO

Vocé pode inserir o bloco de fun¢éo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformacgao € escritana
barrade status.

MMC

ACESSO
Menu: Inserir - Blocos de Funcéo - MMC

~5]
Barrade Ferramentas de Edigao: MM&

FUNCAO
Insere um elemento MM Chko?.

DESCRICAO

Vocé pode inserir 0 bloco de fungdo clicando o bot&o esquerdo do mouse ha posicéo desejada. Se o cursor
se dlterar para o simbolo de proibido, 0 bloco de fungdo ndo pode ser inserida e umainformagao € escritana
barrade status.

Ferramentas
Valores dos Parametros

ACESSO
Menu: Ferramentas - Valor es dos Par ametr os
Teclade Atalho: F10

Barra de Ferramentas de Comunicago: E

FUNCAO
Permite carregar os valores contidos nos parametros do cartdo e salva-los emumarquivo (.par). Também
permitem carregar umarquivo (.par) e transferi-los aos paré@metros do drive.

DESCRICAO
Também é possivel alterar os valores contidos nalista através dos botdes " Editar” e "Deletar”.
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3.6.2

Anybus

ACESSO
Menu: Ferramentas - Anybus
Teclade Atalho: F11

FUNCAO
Permite ao usuério definir as variaveis de entradas e de saidas que seréo utilizadas pelo anybus.

Para o inversor de frequéncia CFW 11 com cartdo PLC11, é possivel utilizar os mddulos de comunicacéo
Anybus-CC (conectados ao slot 4) para comunicar dados diretamente com cartdo PLC11. Paraisto, existemas
seguintes op¢des que devem ser programadas nos parametros do CFW 11:

e P0O727=1... 8 épossivel programar diretamente parametros do cartdo PLC11 nos parametros P0728 até
P0739. Até 6 parametros do usudrio podem ser programados e comunicados como mestre darede,
dependendo da quantidade de words programadas no P0727.

e P0727 = 9: aquantidade de palavras de I/O comunicadas com o mestre, bem como o contelido de cada
palavra, deve ser configurada utilizando o software de programagado do cartdo PLC11 - WLP, haopgéo
“Ferramentas -> Anybus”. Neste caso, ndo existirdo palavras pré-definidas comunicadas como inversor, e
0s parametros P0728 a P0739 ndo possuirdo funcao.

Para a opcao P0727 =9, os seguintes dados podem ser configurados no software WLP:

¢ |nputs: permite programar os dados enviados do cartédo PLC11 para o mestre darede.
e Qutputs: permite programar os dados enviados pelo mestre da rede e recebidos pelo cartdo PLC11.

Nalista de inputs e outputs, diferentes dados podem ser adicionados:

¢ Par@metros do usuério.

e Marcadores de word volateis.

e Marcadores de bit voléteis (sempre mdltiplos de 16, pois, para cada linha adicionada commarcadores de
bit, séo considerados grupos de 16 marcadores para formar umaword).

Cada dado adicionado nesta lista possui o tamanho de 16 bits (1 word). A ordemcoma qual os dados séo
programados nestas listas é a mesma ordemem que estes dados séo recebidos e enviados pelo mestre da
rede.

A guantidade méxima de words que podem ser configuradas depende do tipo de mbdulo Anybus-CC
utilizado:

Quantidade méxima de words
Interface
Input Output
Profibus DP-V1 39 39
DeviceNet 64 64
EtherNet/IP 64 64
Modbus TCP 64 64
PROFINET 10 32 32

NOTA!
Apo6s download da configuragéo das palavras de 1/0 através do WLP, o equipamento deve ser desligado e
ligado novamente.
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3.6.3 CANOpen

ACESSO
Menu: Ferramentas - CANopen
Teclade Atalho: Shift+F11

FUNCAO
Permite ao usuério configurar arede CANopen mestre.
3.6.4 Cam Profiles

ACESSO
Menu: Ferramentas - Cam Pr ofiles

Barra de Ferramentas: E

FUNCAO
Permite carregar e editar as tabelas de pontos das curvas CAM.

CAM E3
Perfil
Cam Table | Cam Type | Cam File b ax Points
1 Fixed CamT ablel 0
2 Fixed CamT ablez 0
3 Fiued CamT able3 0
4 Fixed CamT abled 0
] Fixed CamT ableh 0
G Fiued CamT ableb 0
7 Fixed CamT able? 0
a Fixed CamT abled 0
9 Fiued CamT abled 0
10 Fixed CamT able10 0
11 Calculable - 0
12 Calculable 0
13 Calculable 0
14 Calculable 0
15 Calculable 0
16 Calculable 0
17 Calculable 0
18 Calculable 0
19 Calculable 0
20 Calculable 0
Abrir | Salvar Como... | Remover |
k., | Cancelar | Ajuda |

DESCRICAO
As tabelas de pontos (Cam Table) de 1 a 10 séo tabelas de pontos fixos, que serdo transmitidos no momento
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do download do aplicativo. Para usar as tabelas de 14 10, primeiramento o bloco MC_CamT ableSelect[203
deve ser executado comatabela desejada e apés o bloco M C_Caminpod.

As tabelas de pontos de 11 a 20, sdo tabelas de pontos varidveis. Para usar as tabelas de 11 a 20,
primeiramento o bloco MC_CamCalcko3) deve ser executado comatabela desejada e apds o bloco
MC_Caminl208.

Para o equipamento SCA 06 é permitido programar no méximo 200 pontos fixos e 100 pontos variaveis, sendo
que o numero méximo de pontos variaveis de cada tabela deve ser configurado na coluna M ax Points,

conforme abaixo:
CAM X]
Perfil

Cam Table | Cam Tupe | Cam File bl ax Points
1 Fined CamT ablel 0

2 Fiued CamT able2 0

3 Fixed CamT able3 0

4 Fined CamT abled 0

4 Fiued CamT ableb 0

G Fixed CamT ableb 0

7 Fined CamT able? 0

a Fiued CamT abled 0

9 Fixed CamT abled 0

10 Fined CamT able10 i}

11 Calculable - 5

12 Calculable 10

13 Calculable 15

14 Calculable 5

15 Calculable 10

16 Calculable 15

17 Calculable 20

18 Calculable 0

19 Calculable 0

20 Calculable 0

Ahbrir | Salvar Coma... | Remover |
] | Cancelar | Ajuda |

Para editar a tabela cam clique no botéo " Editar", o editor de perfil camabrird, conforme figura a seguir :
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M Editor CAM <tutor.cpr>

: o
]
& i i i : O d 0 Velocidade do Mestie
- IR TN W T W I T N | o0 <]
= ] n i ¥ [ " [ ¥
1 P o Vakores do Cursce
e . H H H ; . H H Meslre | [T
g - S il i e A == EmE smEEgEE== 5 mEEmEspmEmmeEEs
: i i i : : i i Esciave | 0o et
o SR U S N S M - D SR S Velacidade | 00 rm
B | " e
~ o1 02 03 04 05 05 07 08 08 | | ek | oo e
@@l sl [Fs|alJ]@el aal o] oo | e ||

Nessajanela existe 0s seguintes controles :

Tabelade pontos :

&diciona ponto na tabela de pontos

Insere ponto na tabela de portos

/ Remove ponto da tabela de portos

[t=] “em| ==

Mestre (rotl  Escrawa (rof) | Tipo
1 0

Tipo dainterpolagdo entre esse ponto & o proximo
Posigdo do escravo para o ponto

Posigdo do mestre para o ponto

NOTAS

- Como citado anteriormente o bloco CAM é sempre relativo, logo o primeiro ponto databelade
pontos sempre sera mestre=0 e escravo=0.

- Mestre = eixo virtual

- Escravo = eixo real (drive)

Gr afico do perfil :
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Cursot

Area de plotagem do gréfico

b - L

o :

) [

.-

| | A, I N IS, SN [ g o o o e e i o i
| SRR NSRS SURIP SRR N ORI YRR SUEEIN SN
K [

“-

]

06 01 0F A |

]
\ Eixo de escala do mestre

Eixo de escala do escravo

Ferramentas de controle dogréfico:

IMais Zoom Seleciona linha de Posigdo
MMenos Zoom Zeleciona linha de Velocidade
Aqsta Zoom Tudo Seleciona linha de Aceleragdo
Heleciona linha de Jerk
Dezabilita linha selecionada
Aqustazoom linha selecionada
&justa zoom largura linha selecionada
/ &justa zoom altura linha selecionada

@la|/a| [P s|A|lJ| @« & a

Valores docursor :
Valores relativos ao ponto selecionado do cursor.

‘Walores do Curzor

Mestre I—DD [als
Escravo I—DD rot
Welocidade I—DD 1pm
Aceleracdo I—DD prmss

Jerl I—UU 1pmss®

Velocidade do mestre :
Velocidade utilizada para célculo da velocidade, aceleragdo e jerk do escravo.

Welocidade do Mestre

1.0000 3: rpm
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I NOTA

- A velocidade, aceleracdo e jerk do escravo devemser utilizados como referéncia para o
desenvolvimento do perfil cam, onde os mesmos séo calculados numericamente e ndo levamem
consideracdo carga, inércia, torque e adindmica do drive.

Adicionando um novo ponto no per fil cam:

Umponto pode ser adicionado através dos botdes adicionar ou inserir ponto ou através de um
duplo clique do mouse no grafico na posicéo onde deseja-se adicionar o ponto. O duplo clique pode ser feito
emqualquer regido do gréfico. Caso ja exista umainterpolacéo nessa regido o editor irainserir esse ponto
entre os dois pontos dainterpolacéo.

O ponto é sempre adicionado como interpolagdo do tipo linear.

Quando é adicionado ou inserido umponto através dos respectivos botdes os valores de mestre e
escravo vem zerados. No caso dainsercdo de ponto isso pode ocasionar uma interrupgao do perfil, pois a
posicéo do mestre deve sempre crescer emrelagdo a origem, entdo, deve-se editar o valor do mestre e
escravo clicando sobre suas células natabela de pontos.

Nafiguraa seguir foi inserido umponto através do duplo cliqgue do mouse:

M Editor CAM =tutor.cpr=>

R R = 1

e R S i A este (rt) _ Eoceavo et [T
: ; ; ; ; : : ; 0 i Linear
! S poaanns e PR R e S . | osa0ear | 0664000
- S IR I A IR N N S N S
= f ' H ' : H H
“ i : :
(= 7 e e " i pmeamsss [
2! SO W SN S SN (NN SRS SO W S
= . .
= : 1
(=1 - - b i :
. 0 Welcidade do Mestie
o ] 3 ] 1.0000=] e
(=1 e TETTATTT ST =TT T
' ' Walores do Cursoe
ca 1 0 [esire 0500000 et
(=7 - - E B

; ; : 5 : Escravo 0525486 1o
e e e .| Velocidade 1.052914  em

: H H | : ; Aceleagds 000000 s
I~ 01 07 03 04 0 R A || ek nooooon | e

5
alalal[Fs]alJ @elalal o || o |||

01

Para alterar o tipo dainterpolacédo clique na célulade tipo nalinha correspondente a origemda
interpolacéo e selecione adesejada.
Nafiguraa seguir foi alterado o ponto parainterpolacéo tipo clbica.
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M Editor CAM <tutor.cpr>

i S [t 8]

O N T~y oy

: : i : : o |0 o Cubic

';" - :'" " - ';'""'“ IJ_IJ.ESDEBJ . E64000

] L

B R ke

. S | [ twms] o

Vakores do Cursce

i L. S S SN S testre 0500000 rok

: i : i i Escrave 0630056 el

S R SN S R ER . S— Velocidade 1037465 e

i i | : : : : Aceleagio 5 040564 rpmi's
01 02 03 _ 04 05 05 . 0F . 0F _ 09 | | ek | EGE

@@l sl [Fs|alJ]@el aal R
|
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Agoranessa curvajé é possivel observar outras grandezas alémda posi¢éo como velocidade,
aceleracdo e jerk. Para uma melhor visualizagdo de todas grandezas podemos utilizar o bot&o "Ajusta Zoom

Tudo" conforme figura a seguir.

M Editor CAM =tuter.cpr>

Westre (rot) | Escravo (rat) | Tips
a a 1] Cubic
'J_ 0630631 [T T

ot SRR SRS S
- - - N S < N - N i Velocidade do Mestie
[ I ] e
T T S S S S R T
= : § : § i i : : : b i Meslre 0600000 rok
G S A S S T R A P Q50 o
e i i E bbb i b L | Veleoiade 037485 e
i/ W R S SR S S S — I- | Acelenagso ET TR
ul:s :I:I:I 1:5 ::u :,:s s.:u 3,:s 4.:u 4:5 50 s::; :-.1| Jeik [ aimsarz e
@|al@ [ s|alJ mel e o | comdo | | s |

Da mesma maneira podemos escolher uma das grandeza e utilizar o bot&o " Aplica Zoom
Selecionado". No exermplo a seguir foi efetuado umzoom navelocidade.
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I Editor CAM

={uter.cpr=

.
v
v
r
v
[
v
[
H
[
v
5
0
"
[
"
*
v
[
.
v
.
H
v

- | 8| ]

Westre (rot) | Escravo (rat) | Tips

o |0

I:_ 0.630631

]
0. 664000

Cubic

Welocidade do Mestie
T
""""""" Walores do Cursor
fesire 0500000 ot
Escrave 0.580056 ot
' ; : Welocadade 1.037465  rpm
. .,.....E.. - Aceleagio ER05E4  pds
10 1; :.u :,s s.u 35 4D &5 s0 55 eq| | ek I ETGE
_|_|_| PIlsT Al Y] B[®] &] @] I T T

Qutraferramentainteressante de ser citada é o cursor. No exemplo a seguir posicionaremos o cursor

no ponto de méxima velocidade.

M Editor CAM <tutor.c

- | | ]

Westre (rot) | Escrava frct) | Tigo
o (0

I:_ 0.630631

o Cubic

0. 664000

Welcidade do Mestie
[ 1.cmu3. fpm

Walores do Cursor

tesire
Escrave
Welocdade

I 0315356

0332039
1.576875

ok
rok

rem

Aceleagio | 00594 mmds

1o

15

P

,s

,u

35

,u

45

P

550,

ek [ 31515872

pmss

_'1'_|_| _||—'_|i|m@gi|

o]

Cancela |

fuds |

|

Deve-se lembrar que as grandezas velocidade, aceleracdo e jerk do escravo séo dependentes da
velocidade do mestre, entdo € interessante altera-la de modo a simular algo muito préximo ao real. Nafiguraa
seguir avelocidade do mestre sera alterada para 1000 rpm e analisaremos a mesma posicao do cursor.
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Welocidade do Mestre

1EIEIEIE|: Ipm
Walores do Cursor
Mesztre 0315355 ot
Ezcrava 0332093 rmat
Yelocidade 1576.875185 pm
Aeeleracio -1994.056064  rpm/s

Jerk 31619871813.905342 P/

Durante o projeto do perfil camtodas essas grandezas devem ser observadas pois as mesmas
poderdo ou ndo ser cumpridas emfuncao de limitagdes mecanicas, elétricas e eletrdnicas dos equipamentos
envolvidos.

Como os gréficos de aceleragéo e jerk sdo calculados levando em consideragdo ainterpolagdo entre
dois pontos, nas jungdes entre interpolacdes lineares a aceleracdo e jerk seréo mostrados como iguais a zero.
M as sabemos que teoricamente numdegrau de velocidade a aceleragéo e jerk sdo infinitos, na praticaa
aceleracdo e jerk nesse momento dependerd tambémdas limitagcBes mecanicas, elétricas e eletrdnicas dos
equipamentos envolvidos. Esses degraus de velocidade devem ser observados e considerados no projeto do
perfil cam. Nafigura a seguir é exemplificado esta situagéao.

M Editor CAM =tutor.cpr=

Mestre (rat) I Tip

o |0 Cubic
1 0.630631 0.664000 Linear

E=zcranvo (rot)
a

1 1 Lingar

Velocidade do Mestie

1=

Lk
3

Walores do Cursot

Meslre IW ek
Escramvo IW nak
Velocidads | 1.200000 rem
Acelesagds Iw oz

Jeik Iw s
0K | Cancelw | fuds |

O bloco CAM temdisponivel dois tipos de interpolacéo, linear e clbica. Sendo utilizada as seguintes

equacles :
- Linear :
Ve = e, pfe * v

pim— pim pim— pim
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e =10
je=10
- Clibica:

pe=a*lpm—piml;+b*lpm—pim |2+E*lpm—ﬁiml+}?f€
ve = 'E*Q*Ipm—p‘iml: +2%*b* pm— pim i+ o *vm

ae=6%a* pm— pimi+ 2%b *vm*

. 3
je=6%a*vm

Onde:
pe = posicao do escravo
ve = velocidade do escravo
ae = aceleragdo do escravo
je=jerk do escravo
pm= posi¢do do mestre
vm=velocidade do mestre
pim= posicao inicial do mestre
pfm= posicéo final do mestre
pie = posi¢éo inicial do escravo
pfe = posicao final do escravo
a = coeficiente calculado pelo editor CAM
b = coeficiente calculado pelo editor CAM
¢ = coeficiente calculado pelo editor CAM

Alter ando um ponto no per fil cam:

Umponto pode ser alterado através databela de pontos pela edi¢éo direta ou movendo o ponto no
grafico. Paramover o ponto no gréfico leve o mouse até o ponto emquestao que € marcado comum
quadrado vermelho, clique sobre 0 mesmo e mantenha 0 mouse pressionado e arraste 0 mesmo paraanova
posicéo.

Ao clicar sobre o ponto atabela de pontos sera deslocada para 0 ponto emquesto, selecionando a
célularelacionada.

A operacéo de mover o ponto no grafico € interativa e calculatodo o perfil a cada mudanga do
ponto emquestéo. O novo ponto pode ser visto natabela de pontos.

Removendo um ponto no per fil cam:
O mesmo é removido diretamente natabela de pontos. Paraisso selecione uma das células
respectiva ao ponto e clique no bot&o "Remover Ponto".

Zoom de uma &r ea deter minada do gr &fico:

Clique como mouse sobre umdos cantos daregido que deseja executar 0 zoome mantenha o
mouse pressionado, mova o mouse de modo a marcar umaregido. Nesse momento umretangulo aparecerano
gréfico, solte o botdo do mouse, e entdo dé umduplo clique sobre esse retangulo. Na figura a seguir um
exemplo desse zoom.
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Pressione atecla SHIFT e cliqgue como mouse sobre o grafico e mantenha o mouse pressionado,

mova o mouse e grafico moverajunto.

Movendo o gr &fico:

Menu gr afico:

Para ter acesso ao menu do grafico clique como bot&o direito do mouse sobre a area do gréfico,

a

te menu aparecer

apos o seguin

v Mostra coordenadas do mouse

v Eixos

Zoom

Ajusta...

Propriedades

0€Es |

el executar as seguintes operag

- Habilitar/desabilitar coordenadas do mouse.

€ possiv
- Habilitar/desabilitar eixos xeYy.
- Executar operacbes de zoom.

Nesse menu

- Executar operacOes de gjuste datela.

- Abrir caixa comas propriedades do gréfico.

Nafigura a seguir € mostrada a caixa de propriedades do gréfico.
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3.6.5

Propriedades
Geral l

Escala das coordenadas

:-:1=|E

y1 =003

u2 = |0.63063

v Coordenadas do mouse
v Eixos

y2 = |0.6972

ar | Cancelar

Ajuda

Nessa caixa de propriedades do gréafico € possivel executar as seguintes operacdes :

- Ajustar manualmente a escala dos eixos xey
- Habilitar/desabilitar coordenadas do mouse.

- Habilitar/desabilitar eixos xey.

Configurador CAN
ACESSO

Menu: Ferramentas - Configurador CAN

NOTA: Ativo apenas para CVW 300 V1.20 ou superior.
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M anual Configurador CAN

O configurador CAN, como ilustraafigura 1, permite a configuragcéo de mensagens CAN ciclicas conforme a
necessidade da aplicaggo. E possivel configurar um total de 20 mensagens divididas em mensagens de
transmissao (TX) e mensagens de recepcdo (RX). Também permite definir o tipo de mensagem CAN e o
formato dos dados da mensagem.

Configurador CAN LﬁJ

Tipo do Telegrama CAN Formato dos Dados Rx Timeout {ms)
{+ {+ 0 3
i i

Mensagem Tx : 0

COBID (Hex) WORD1 WORD2 | WORD3 WORD4 Period (ms)

Mensagem Rx : 0

COBID (Hex) WORD1 WORD2 WORD3 WORD4

oK | Cancelar |

IL:igural: Configurar CAN

Para iniciar a configuragédo € preciso habilitar o configurador selecionando a opc&o habilita, liberando a
adicéo de mensagens de transmissao e recepcao.

No Tipo de telegrama pode-se selecionar qual o tamanho do identificar CAN utilizado, 11 bits (CAN A ) ou 29
bits (CAN B). A selecéo é aplicada paratodas as mensagens.

No Formato dos dados deve- se selecionar como € realizado o tratamento dos dados na transmissdo e na
recepcao das mensagens configuradas.

Apos a selecdo do tipo do telegrama e do formato dos dados, deve-se clicar no botdo adicionar nas
mensagens de transmissdo ou de recepcao parainiciar a configuragdo das mensagens.
A mensagem é adicionada com COBID = 0 e Period = 100ms, como ilustra a figura 2. Para editar os campos
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COBID e Period basta clicar no respectivo campo. O campo Period pode ser configurado com o valor minimo
de 10ms.

r ~
Configurador CAN ﬁ
v Habilita
Tipo do Telegrama CAM Formato dos Dados R Timeout {ms)
(" Standard (11 bits) {+ Big Endian (Motorola) 0 3:

(™ Little Endian (Intel)

Mensagem Tx & 1

COBID (Hex) WORD1 WORD2 WORD3 WORD4 Period {ms)
0 100
Adicionar Deletar Sobe Desce

Mensagem Rx : 0

COBID (Hex) WORD1 WORD2 | WORD3 WORD4

Adicionar | | Sobe | Desce

oK | Cancelar |

IEi gura2: Adicionando uma mensagem no configur ador

Cada mensagem é formada por 4 campos WORD. O configurador CAN permite para cada campo WORD o
mapeamento dos seguintes dados:

e Marcador de WORD;
e Parametro do Usuario;
e  Parametro do Sistemg;
e Parametro do Drive.

O configurador também permite o ndo mapeamento de dados no campo WORD, como ilustraafigura 3.

As mensagens sdo enviadas conforme a ordem que aparecemno configurador. Utilizando os botdes Sobe e
Desce, pode-se alterar a ordemde envio das mensagens configuradas.
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Configurador CAN l&

[v Habilita
Tipo do Telegrama CAM Formato dos Dados Rx Timeout {ms)
(" Standard (11 bits) {+ Big Endian (Motorola) 500
(¢ Extended (29 bits) (" Little Endian (Intef)

Mensagem Tx : 5

COBID (Hex) | WORD1 | WORD2 | WORD2 | WORD4 | Period (ms)
1F010102 3020 0 8018 50
1F010104 8003 8002 8001 8000 50
IF010105 8007 0 8005 0 50
1F010101 8026 8027 8028 8030 50
1F01010% 4 8028 8027 8025 50
Adicionar Deletar Sobe Desce

Mensagem Rx @ 1

COBID (Hex) WORD1 WORD2 WORD3 WORD4
1F010103 8017 8015 1011 1010
Adicionar | Deletar | Sobe | Desce

oK | Cancelar |

IL:i gura3: Adicionando os dados da mensagem

O campo Rx Timeout é utilizado para configurar afalha de timeout de recep¢do. O valor padréo do campo RX
Timeout € 0- desabilitado. A falha de Rx Timeout acontece quando, apés o recebimento de uma mensagem
mapeada, 0 equipamento para de receber qualquer mensagem mapeada.

3.6.6 Aplicacéao
3.6.6.1 Criar

ACESSO
Menu: Ferramentas - Aplicagdo - Criar

FUNCAO
Permite ao usUArio criar umnovo projeto ladder a partir de aplicacdesk18 pré definidas no WLP.
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3.6.6.2 Configurar
ACESSO
Menu: Ferramentas - Aplicagéo - Configurar
FUNCAO
Permite ao usuério configurar um aplic%éom previamente criada.
3.7 Construir
3.7.1 Compilar
ACESSO
Menu: Construir - Compilar
Teclade Atalho: F7
Barra de Ferramentas Padr&o:
FUNCAO
Compila o projeto.
DESCRICAO
Apo6s acompilagéo, uma caixa de diélo%gg aberta mostrando os possiveis erros da compilacdo[23),
juntamente comaocalizacéo dos errosl 231 no editor ladder. Vejatambémas mensagens de errosi313), erros
fatais[s13), adverténciasB15) e informacsesfz18 do compilador.
3.7.2 Compilar Subrotina/Macro
ACESSO
Menu: Construir - Compilar
Teclade Atalho: Ctrl+F7
Barra de Ferramentas Padr&o: &
FUNCAO
Compila a subrotina/ USERFB.
DESCRICAO
Ap6s a compilacao, uma caixa de didlogo é aberta mostrando os possiveis erros da compilacaol23),
juntamente comalocalizacdo dos erros| 231 no editor ladder. Veja também as mensagens de erroslafﬁi €erros
fatais[313), adverténciasB15) e informaciesf318 do compilador.
3.7.3 Depuracao
ACESSO

Menu: Construir - Depur acao
Teclade Atalho: Shift+F7

FUNCAO
Ativaou desativa as informagdes para depuragéo.
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3.8
3.8.1

3.8.2

3.8.3

3.84
3.84.1

Menus

Comunicacéao
Download

ACESSO

Menu: Comunicagéo - Dow oad
Teclade Atalho: F8

Barra de Ferramentas de Comunicagéo:

FUNCAO
Escreve o programa do usuério no drive.

IMPORTANTE
* Verificar as Configuracdes[e61 da Comunicaggo.

Upload

ACESSO

M enu: Comunicagéo - Upload
Teclade Atalho: Alt + F8

Barra de Ferramentas de Comunicagéo:

FUNCAO
Lé o programa do usuario no drive.

IMPORTANTE
* Verificar as Configuracdes[e61da Comunicagéo.

63

* Somente disponivel para SoftPLC do CFW-11, SoftPLC da SSW-06, SoftPLC do SSW 7000, SoftPLC do

CFW500.

* Para SoftPLC do CFW-11 é possivel proteger essafuncdo por senha. Maiores detalhes verificar

propriedades do projeto[ 19

Monitorag&o Online

ACESSO

M enu: Comunicagdo - Monitor agdo Online
Teclade Atalho: F9

Barra de Ferramentas de Comunicacdo:

FUNCAO
Ativaou desativa a monitoracdo onlinel 711.

IMPORTANTE
* Verificar as Configuraces[661 da Comunicagso.
Configuragcdo Monitorag&o Online

Com Sinal
ACESSO

M enu: Comunicagéo - Configur agdo Monitor agdo Online - Com Sinal

FUNCAO

Durante a monitoragdo mudatodas as caixas de monitoragéo online para formato comsinal.
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3.8.4.2

3.8.4.3

3.8.4.4

3.8.4.5

3.85

3.8.6

Sem Sinal
ACESSO
M enu: Comunicagéo - Configur agdo Monitor agéo Online - Sem Sinal

FUNCAO
Durante a monitoragcdo mudatodas as caixas de monitorac&o online para formato semsinal.
Decimal
ACESSO

M enu: Comunicagéo - Configur agdo Monitor agéo Online - Decimal

FUNCAO
Durante a monitoragdo mudatodas as caixas de monitoragédo online para formato decimal.

Hexadecimal

ACESSO
M enu: Comunicagéo - Configur agdo Monitor agdo Online - Hexadeci mal

FUNCAO

Durante a monitoragdo mudatodas as caixas de monitoragdo online para formato hexadecimal.

Binario
ACESSO
M enu: Comunicagéo - Configur agdo Monitor agdo Online - Binério

FUNCAO
Durante a monitoragéo mudatodas as caixas de monitoracdo online para formato binario.

Monitoracéo de Variaveis

ACESSO

M enu: Comunicagéo - Monitor agdo de Variaweis
Teclade Atalho: Shift+F9

Barra de Ferramentas de Comunicagao:

FUNCAO
Ativaou desativaamonitoracdo de variaveis| 751

IMPORTANTE
* Verificar as Configuracdes[e61da Comunicagéo.

Trend de Variaveis

ACESSO

Menu: Comunicacéo- Trend de Variaveis
Teclade Atalho: Ctrl+F9

Barra de Ferramentas de Comunicac&o:

FUNCAO
Abre umdialogo mostrando umgréfico de tendéncia das variaveis| 771 escolhidas.

IMPORTANTE
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3.8.7

3.8.8

3.8.9

3.8.10

* Verificar as Configuracdes|e61 da Comunicaggo.

Monitorac&o de Entradas/Saidas

ACESSO

M enu: Comunicag&o - Monitor agdo de Entr adas/Saidas
Teclade Atalho: Alt+F9

Barra de Ferramentas de Comunicagéo:

FUNCAO
Abre umdialogo mostrando uma caixa de dialogo das entradas e saidas(81 do cartdo e do drive.

IMPORTANTE
* Verificar as Configuracdes[e61da Comunicagéo.
Monitoragéo via IHM

ACESSO
M enu: Comunicagéo - Monitor agdo via IHM
Teclade Atalho: Ctrl+Alt+F9

Barra de Ferramentas de Comunicagéo: @

FUNCAO
Abre umdidlogo mostrando uma caixa de monitoracdo via l[HM [e3).

IMPORTANTE
* Verificar as Configuracdes|e61 da Comunicagéo.
Forca Entradas/Saidas

ACESSO
Menu: Comunicagdo - For ga Entr adas/ Saidas

gl
Barra de Ferramentas de Comunicago: M

FUNCAO
Abre umdidlogo mostrando uma caixa de forca entradas/saidas( 831 .

IMPORTANTE
* Verificar as Configuraces[661 da Comunicago.
Informacdes Gerais

ACESSO
M enu: Comunicago - Infor magfes Ger ais

Barra de Ferramentas de Comunicag&o: ﬂ

FUNCAO
Abre umdidlogo mostrando uma caixa de informacées gerais (online)[87.
IMPORTANTE

* Verificar as Configuracdes[e6 1 da Comunicacéo.
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3.8.11 Configuracdes

ACESSO
M enu: Comunicagéo - Configur acdes
Teclade Atalho: Shift+F8

FUNCAO
Configura a comunicagéo.

Configuragcao Comunicagao El

Porta

Porta genal Ok

Enderego |‘| j

Taxa de Transmizsdo |E|EiDEI j

Pandade: Sem
Muimera de Bitz de Dados: 8

Miimero de Stop Bits: 1

ok LCancela

Porta : COM1 a COMS8 ou USB.

3.9 Bloco do Usuario
3.9.1 Configuracdes

ACESSO
Menu: Bloco do Usuério - Configur acfes
Teclade Atalho: Ctrl+M

FUNCAO
Edita configuragdes do USERFB que esta sendo editado.

DESCRICAO
Através desse menu é possivel alteracfes as configuracfes previamente executadas no wizard de criagdo do
USERFB.

3.9.2 Informacdes

ACESSO
Menu: Bloco do Usuério - Infor macdes
Teclade Atalho: Ctrl+Shift+M

FUNCAO
Editainformagdes do USERFB que esta sendo editado.

DESCRICAO
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Através desse menu é possivel editar o texto que sera exibido através do botao informacdes da caixade

propriedades do USERFB.

Janela
Cascata

ACESSO
Menu: Janela - Cascata

FUNCAO
Cascateia as janelas de todos os projetos abertos.

Lado a Lado na Horizontal

ACESSO
Menu: Janela- Lado alLado naHorizontal

FUNCAO

Coloca as janelas de todos os projetos abertos lada alado na horizontal.

Lado a Lado na Vertical

ACESSO
Menu: Janela- LadoalLadonaVertical

FUNCAO
Colocaas janelas de todos os projetos abertos lada alado navertical.

Ajuda

Topicos de Ajuda
ACESSO

Menu: Ajuda- Tdpicos de Ajuda
Teclade Atalho: F1

Barra de Ferramentas Padréo: @l

FUNCAO
Mostraaajuda.

Sobre o WLP

ACESSO
Menu: Ajuda- Sobreo WLP
Teclade Atalho: Ctrl+Shift+A

FUNCAO
M ostrainformacdes do programa.
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4 OperacOes de Edicao

4.1 Selecionando Células

1. Ativar o comando Apontador[26.
2. Clicar como botéo esquerdo do mouse numacélula e arrastar 0 mouse até a célula desejada.

Estando as células selecionadas, € possivel apagé-las teclando Delete.

CLICANDO NA PRIMEIRA CELULA

Er FOLLCWS EMO

SLANVE

M{ =TER
INTEGER
DIRECTIOM

0N
1 M
1 M
ma M

EM  STOP  EMO

12000.00| M DECELERATION
Interrompe W WMODE

ARRASTANDO ATEA ULTIMA CELULA

EM FOLLOWS EMO

M SLavE
W MESTER
»
M

INTEGER

]
1
1
ma | M CIRECTICN

Er:  STOP  EMO

12000.00| M DECELERATION
Interrompe W MEDE

X

SOLTANDO O BOTAO ESQUERDO DO MOUSE
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4.2

Operacdes de Edicédo

Er FOLLOWY EMO

12000.00
Interrompe

Movendo Células

1. Selecionar as células|68 desejadas.

69

2. Clicar como botao esquerdo do mouse emumadas células selecionadas e arrastar até a célula desejada.

CLICANDO EM UMA CELULA SELECIONADA

[* Exemuta o Movimento 1 #*)

=L
LERATICN

ARRASTANDO ATE CELULA DESEJADA

[* Exemata o Movimento 1 #*)

SOLTANDO O BOTAO ESQUERDO DO MOUSE
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4.3

(¥ Exemata o Movimento 1 #)

Colando Células

1. Selecionar as células(68) desejadas.
2. Copiar[ 201 ou Recortar[ 201 as células paraa rea de transferéncia.
3. Ativar o comando Colar(211.

a 1 2 3

4. Clicar como bot&o esquerdo do mouse na posi¢ao desejada.
5. Clicar combot&o direito do mouse parafinalizar a operacéo.

Monitoragcao

Introducao

A monitoragdo online é feita através da porta de comunicagdo da placa, da mesma maneira que o programa
Ladder é carregado para aplaca. Ou seja, umavez o programa ladder compilado e carregado é possivel
através da porta de comunicagdo utilizar o programa WLP para representar gréfica e numericamente o estado
I6gico do programa ladder. Através da monitoracdo online pelo PC, é possivel visualizar os estados 16gicos
de contatos e bobinas do programa ladder bem como o valor numérico atual de marcadores de word, float e
parédmetros do drive e da placa.
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5.2

5.3

Barra de Botdes
FIGURA :

ap28m| 2] el (s 2EN e =

Nestatoolbar estdo todas as fungdes relativas a monitoragdo online que séo :
@ - MONITORACAO DO LADDER

@ -MONITORACAODEVARIAVEIS

@ - TREND DEVARIAVEIS

ﬂ -MONITORACAODEENTRADASESAIDAS

@ - MONITORA GCAO DEPARAMETROSVIA IHM

& FORCA ENTRADAS/SAIDAS

ﬂ- INFORMA COES GERA IS (ONLINE)

Todas as fun¢des da monitoragdo online podem ser utilizadas individualmente ou em conjunto, ou seja,
todas utilizam o mesmo canal de comunicagcdo com a placa de forma compartilhada. Entéo deve ficar bem
claro que quanto mais fungdes de monitoragéo estdo sendo utilizadas mais informag8es seréo requeridas a
placatornando a monitorag&o mais lentaemfuncgéo disso.

Monitoracao Online
Apbs o programa ladder ser compilado e carregado na placa é possivel monitorar o ladder pressionando o

bot&o de monitoragéo online E Neste momento o WLP tentard estabelecer a comunicagdo com a placa
testando a comunicagdo comamesma. Se a comunicagao estiver correta, a barra de status na parte inferior do
WLP indicara uma mensagem de sucesso:

|Parta serial 1 aberta com sucesso.

Nesta mesma barra existira um indicador tipo LED da cor azul que ficara piscando indicando que a

comunicagao esta operando Ii.

Caso neste instante ocorra alguma falha de comunicagdo uma caixa abrird com a informagdo da falha e
possivel solugéo e a monitoragéo online sera desativada.

Umavez estando a monitoragdo online ativatodas as ferramentas de edicdo ficardo desativadas e a janela de
edicdo ira mostrar o estado l6gico do programa em ladder. Para desativar a monitoragdo online basta
pressionar o bot&o de monitorag&o online novamente.

A seguir sera descrito a representacdo gréfica do estado l6gico para contatos e bobinas em monitoragéo
online:

_l | CONTATONORMAL ABERTO CONDUZINDO
_l | CONTATONORMAL ABERTO NAO CONDUZINDO

|r‘ | CONTATONORMAL FECHADO CONDUZINDO




72

WLP V10.00

i

_l/l_ CONTATO NORMAL FECHADO NAO CONDUZINDO
_( :l_ BOBINA ENERGIZADA

_( )_ BOBINA DESENERGIZADA

_m_ BOBINA NEGADA ENERGIZADA

_(/:l_ BOBINA NEGADA DESENERGIZADA

_(S:l_ BOBINA SETA ENERGIZADA

_(S:I_ BOBINA SETA DESENERGIZADA

_(R)_ BOBINA RESETA ENERGIZADA

_(E:I_ BOBINA RESETA DESENERGIZADA

_(P:I_ BOBINA TRANSICAO POSITIVA ENERGIZADA
_(P:l_ BOBINA TRANSIGAO POSITIVA DESENERGIZADA
_(N:I_ BOBINA DE TRANSICAO NEGATIVA ENERGIZADA

_(NII BOBINA DE TRANSICAO NEGATIVA DESENERGIZADA

NOTA!

A linguagemutilizada para descrever o funcionamento do Ladder faz uma analogia a um circuito elétrico com
contatores e seus respectivos contatos. Quando umcontato no ladder € dito em estado de conducdo, refere-
se a capacidade do mesmo de estar dando continuidade (seqiiéncia de légica) para a préxima fase do
programa.

Damesmaforma, umabobina " energizada' tem, nal6gica do programa, seus contatos:

- Normalmente Abertos NA: emconducéo;

- Normalmente Fechados NF: emnéo conducéo.

A seguir, um exemplo de monitorag@o online no ladder, utilizando 4 entradas digitais (representadas cada
uma por umcontato do tipo NA ou NF) e 4 bobinas:
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A figura anterior apresenta a sinalizagdo gréfica do estado l6gico de 4 entradas digitais quando desativadas,
ou seja, quando nao houver sinal emseus bornes.

Aquelas DI’s associadas a contatos do tipo NA indicam ndo conducéo, e aguelas associadas a contatos do
tipo NF indicam conducgo.

As bobinas normais estardo energizadas se o contato ligado a elas permitir conducéo, ou seja, entrada da
bobinaigual a 1.

A's bobinas do tipo negadas aparecem como energizadas apenas quando o contato ligado a elas ndo estiver
conduzindo, ou seja, entrada da bobinaigual a 0.

Na figura a seguir as entradas digitais estdo ativadas, com 24Vcc aplicado em seus bornes. Conforme a
sinalizagdo, o estado l6gico dos contatos é o inverso do apresentado na figura 5.4 (NA= conduz e NF= néo

conduz).

{/

MiQEl

WlE2

(-

WiQEL
f

WlE3

L}

WiQES

wlE4

{/

ST

A4

{/

Neste caso, o estado l6gico dos contatos e bobinas séo exatamente o contrério dos anteriores.
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5.4

Monitoracao de Valores Numeéricos no Ladder

Alguns blocos de fungdo no ladder como, por exemplo os blocos SCURVE e TCURVE, utilizam variaveis
numéricas commarcadores de word, marcadores de float e parametros do drive ou da placa. A monitoragéo
destas funcdes é feitacomo clique do mouse no conector relacionado a variavel numérica. Por exemplo, para
monitorar o tempo atual de um temporizador que esta no marcador de word %MW 6000, conforme figuras a
seguir, cligue como mouse ha posicdo indicada e a caixa de indicagdo do valor davariavel aparecera.

0

X1 tahdE 2001 Sl 2000

1 | | {
[ I/‘I IN TOM & {
1500 HFT ETpr MIWEDOD

—

ET |t sabSRE000

walE1 SahE2001 =05 S E 2000
1 | | f
I/I IH TON

L1
1500 HPT ET Waioo

=]

A caixade monitoragdo pode ser posicionada emqualquer local dajanela de edi¢éo do ladder, para tal, basta
clicar na caixa mantendo o bot&o do mouse pressionado e arrasté-la para a posi¢éo desejada.

IN TON @

1300 ,-F:'I'___'_'___,__EL; S WE000

Figura- CAIXA REPOSICIONADA

Para apagar a caixa de monitoragdo basta clicar na mesma de modo a seleciona-la e pressionar atecla DEL.

IH TOH G
1500 HFT b SanWE000

90|

Figura- CAIXA SELECIONADA
Para remover a selecdo basta pressionar a tecla ESC.

Para alterar o formato de monitoragéo da caixa de monitoragéo clique com o botao direito sobre a mesma que
0 seguinte menu aparecera:
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@91 MFT _ SF SMWAODD

v Com Sinal
Sem Sinal

v Decimal
He:xadecimal
Bin&tio

Figura- MENU FORMATO

Nesse menu e possivel escolher as seguintes opgoes :
-ComSina

-SemSinal

- Decimal

- Hexadecimal

- Binario

Também € possivel selecionar o formato de monitoragdo para todas as caixas de monitoragdo da pégina
corrente paraisso verifique nesse
help na opcéo Menus - Comunicagéo - Configuragcdo M onitorag&o Online.

Escrita de Variaveis no Ladder

Coma monitorag&o online ativa é possivel escrever valores emvariaveis do tipo marcador de bit, marcador de
word, marcador de float, marcador de bit de sistema, parametro do usuario, parametro de sistema e saidas
digitais.

Para escrever emvariaveis utilizadas em contatos ou bobinas basta dar umduplo clique sobre o mesmo, para
escrever em variaveis utilizadas em blocos de funcdo basta dar um duplo clique no conector da variavel,
conforme figura a seguir.

24ME2000 ou
i
Apbs o duplo clique a seguinte caixa aparecera.

%MX2000 3

Walar : IE— ﬁ

1500 K

Nessa caixa vocé deve escrever o novo valor a ser escrito e confirmar através do botao.

Monitoracao de Variaveis

Através da janela de monitoragdo de varidveis € possivel verificar 0 estado de variaveis utilizadas no
programa ladder independente de estar ou ndo monitorando o ladder. Para carregar esta tela basta pressionar

0 botéo de monitoragéo de variaveis ﬂl.Da mesma maneira que na monitoragdo online neste momento o
WLPtentara estabelecer acomunicagdo com a placa testando a comunicagdo serial com a mesma e efetuara
as mesmas operagdes anteriormente descritas.

A janelade monitoracdo de varidveis temo seguinte aspecto :
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WLP Monitoracao de Variaveis

Arquivo  Ajuda

Simbolo | Tipo | Endereco | W alor |

Irizerin
Editar
Escrever

Apagar

Rl

p Down

o
H

Parainserir novas variaveis basta pressionar o bot&o inserir. A seguinte caixa sera exibida:
Inserir Variavel

Teo [ - |

Endereco |

Simbola |

QK | Cancela

Nesta janela basta escolher o tipo, endereco e um simbolo representativo. No exermplo a seguir, foi
selecionado o marcador de
word %M W 6000:

Inserir Variavel

X

Tipa

bW Marcador de Word ﬂ

Endereco |5E|E|E|

Simbolo |Temp|:|'|

(1] | Cancela

Ao pressionar o botdo OK avariavel sera mostrada ja na janela de monitoracéo de variaveis.
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teste.my - WLP Monitoracao de Variaveis

Arquivo  Ajuda

Simbolo | Tipo | Endereco | W alor | )
Tempol Smw Marcador de'w/.. G000 1500 Irvseir

Editar

Escrever

Rl

Apagar

p Down

o
H

Neste momento, o nlmero inserido na coluna denominada "valor" corresponde ao valor real da variavel em
guestao adquirido da placa através da pota de comunicagéo.

Nesta caixa também é possivel editar a variavel em questéo, apagar a mesma, mové-la de posi¢ao para cima e
para baixo.

Através do menu Arquivo que esta no canto superior esquerdo da janela é possivel salvar e abrir as
configuragdes das variaveis criadas.

Coma caixa de monitoracdo de varidveis ativa e configurada é possivel escrever valores em variaveis do tipo
marcador de bit, marcador de word, marcador de float, marcador de bit de sistema, pardmetro do usuario,
parametro de sistema e saidas digitais.

Para escrever em variaveis basta selecionar com 0 mouse a variavel a ser escrita e cliqguar no botdo
"escrever" ou, dar um duplo clique sobre a variavel que se deseja escrever. Apés isso a seguinte caixa
aparecera.

MWe000

Nessa caixa deve ser escrito o novo valor. Confirmar através do bot&o.

Trend de Variaveis

Através da janela de "trend de variaveis" é possivel verificar o estado de variaveis utilizadas no programa
ladder independente de estar ou ndo monitorando o ladder de maneira grafica semelhante a um plotter de
penas.

Para carregar esta janela basta pressionar o bot&o de trend de variaveis ﬂl

O dialogo de trend de variaveis temo seguinte aspecto :
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B WLP Trend de Yariaveis
Arquivo  Grafico Ajuda

Curzor: 15:17:56

15:16:55 181711 151726 15:17:41 15:17:55
Car | Simbalo | Tipo | Endere;nl 1in | [ax | Wal Cursar | ‘al Atual | -~
f— =l

Todas as configuracdes relacionadas ao trend de variaveis estdo no menu Grafico conforme figura a seguir:
L

Grafico  Ajuda

IniciaTrend
Para Trend

Configura

Waridwel 1
Waridwel 2 -
Waridwel 3
Waridvel 4 L.
Waridvel 5

Waridvel &

—~——

Otrend de varidveis temuma operagéo um pouco diferente das outras citadas anteriormente, para utiliza-lo e
necessario seguir a segiiéncia citada abaixo:

1° Configurar o gréfico através da opcéo “ Configura’
2° Configurar as variaveis a serem plotadas através das opces “ Variavel 1a 6’
FIniciar o trend através da opc¢éo “Inicia Trend”

CONFIGURACAO DO TREND
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WLP Trend Configuracdo ll
—Trend Baze de Tempo—————————— oK
Ciclo Leitura _
1 |Sequndos (5] =] Cancela |
— Trend Eixo 2
Escala
&0 ISegundus 5] j

Nesta janela é possivel selecionar o ciclo de leitura das varidveis que corresponde ao intervalo de tempo
entre cada leitura das variaveis selecionadas. Escala do eixo X que corresponde a quantidade de tempo que
sera possivel visualizar no gréfico.

CONFIGURACAO DEVARIAVEIS

Inserir Yariavel x|
Tipa | j
Endereco |n
Simbolo |
Minma [0

I &xirmo ID
(] I Cancela | Remove

Nesta janela basta escolher o tipo, endereco, um simbolo representativo, minimo, maximo e cor da variavel.
No exemplo a seguir esta selecionado o marcador de word %M W 6000:

Inserir Yariavel x|

Tipa IZMW - Marcador de 'word j

Endereco IEDUD

Simbolo ITempg'I

b inimo ID

I &xirno |2an
] I Cancela | Remaove

Ao pressionar o botéo OK o didlogo de trend de variaveis ficara da seguinte maneira:
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Arquivo  Grafico  Ajuda
Curgor; 15:26:17
2660 1 1 1
15000 E E E
- : : SR I
15:25:17 15:25: 32 15:25:47 15:26; 2 15:26:17
Car | Simbalo | Tipa | Endereco | Min | Max | al Cursar | Yal Akual | -
Tempol Sl - Marcador de Waord 6000 0.0 2000.0 [
INICIAR TREND

Ao pressionar aopcgao "Inicia Trend", da mesma maneira que na monitoracdo online, neste momento o WLP
tentard estabelecer a comunicagdo com a placa testando a comunicagdo com a mesma e efetuard as mesmas
operagdes anteriormente descritas. Uma vez estabelecida a comunicagdo serial o trend ird adquirir as
varidveis conforme o ciclo solicitado e desenhard as mesmas natela conforme figura a seguir :

Ml teste.tr - WLP Trend de Yariaveis 1O x|
Arquivo  Grafico Ajuda
Curgor: 15:35:49
200010 i 1 1
15000 : I :
1000140 H | .
15:35:3 15:33:41 15:35:44 15:39:45 15:35:43
Scan: 0.203s
Car | Simbolo | Tipo | Endereco | IMin | Maz | ‘al Cursor | Wal atual | -
Tempaol %MW - Marcador de Word 6000 0.0 2000.0 1500 1500 |
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Nesta caixa também é possivel, editar avariavel emquestéo e apagar a mesima.
Através do menu Arquivo que esta no canto superior esquerdo da janela é possivel salvar e abrir as
configuragdes de trend alémde imprimir o trend em questéo.

5.8 Monitoracéo de Entradas e Saidas

Através dajanela de monitoracdo de entradas/saidas € possivel verificar o estado das entradas e saidas
digitais da placa e do drive. Para carregar esta janela basta pressionar o botéo de monitoracao de entradas/

saidas El Da mesma maneira que na monitoragéo online, neste momento o WLP tentara estabelecer a
comunicagdo coma placatestando a comunicagcdo coma mesma e efetuard as mesmas operacées
anteriormente descritas.

A caixa de monitoragdo de entradas/saidas tem o seguinte aspecto :

PLC1,PLC2ePOS2:

WLP Monitoracao de E/S

Entradaz
D Dz Dl3 D4 Dla DI& DI7 Dlg (]|

@ @ @ 9@ @ @ @ @ o

Entradas Drive
Do Doz D103 DI04 D05 D06

@ W 9 @ @

Saidas

Do Doz bo3 Do4 Dos DOe

@ @ 9 @ @ o
Saidas Drive

Dol Do102  Do103

@ o )

SOFTPLC CFW-11:
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WLP Monitoracao de EfS

Entradaz
(]}l Dz (] D4 Do (M]3

¢ @ @ 9 9

Entradaz Expanz3o
DI7 Dlg DIg oo oI DIz D3 b4

0 @ @ 9 @ 9w v

Saidas
D Doz ool
o o )

Saidaz Expanzdo
Do4 Do& DOg Doy DLog Dbog Dat0 Do

0 @ @ 9 @ 9w v

SOFTPLC SSW-06 e SSW7000:

WLP Monitoracao de EfS

Entradas
(]} (]} DI3 D4 0ls ()15
@ @ @ @ @ @
Saidas
Dot Doz bDo3
¢ @ @

PLC11-01 e PLC11-02:

WLP Monitoracdo de E/S

Entradas
Do Doz D103 D104 D105 D106 DIo7 Di10g D109

¢ @ @ 9 @ @ 9 v

Entradaz Drive

(]l Dz Dl D4 13 DIg
- > - ) o -
Saidas

0Ol 0O102 DO103 DOM04  DO0s - DOT0E

@ @ @ @ @ @

Saidas Drive
Do Loz (K]
) > o

SRWO01-PTC e SRW01-RCD :
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WLP Monitoracdo de E/S

Entradas
DI DIz D3 D4
@O 9@ 9 9
Saidas

Dot Doz Doz Do4

@ @ v @

As entradas/saidas ativas aparecememverde, as inativas emcinza.

Monitoracgao via IHM
Através dajanela de monitoragdo via lHM é possivel monitorar e editar os valores dos parametros. Para

carregar estajanela basta pressionar o botéo de monitoragado via |lHM @ Da mesma maneiraque na
monitoracdo online, neste momento o WLP tentara estabelecer a comunicagdo coma placatestando a
comunicagdo coma mesima e efetuard as mesmas operacoes anteriormente descritas.

A caixade monitoragdo vialHM temo seguinte aspecto :
HMI E3

Farametro

:jl |C|:umandn da PLC11

Valor stual: |1 = Executa Prog.

0 = Para Prog.
1 = Executa Prog.
2 = Exclui Prog.

1 =Ewecuta Prog. ﬂ E rwiar

Forca Entradas/Saidas
Através daforca entradas/saidas é possivel forcar valores nas entradas/saidas do cartdo e do drive. Para

g
carregar esta janela basta pressionar o botdo de forga entradas/saidas ;\ . Damesma maneira que na
monitoragdo online, neste momento o WLP tentaré estabelecer a comunicagdo coma placatestando a
comunicagdo coma mesima e efetuard as mesmas operacfes anteriormente descritas.
A caixa de forca entradas/saidas temo seguinte aspecto :

SOFTPLC CFW-11:
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Forga Entradas/Safdas

Entradaz Digitais [0

1 2 3 4 B B o8 39 10 11 12 13 14
Hatita: T T T T CC T
¢ 9 9 9 9 9@ ¥ 9 9 9 9 9 9 9
vaer: C CCCCC C - rrr
¥ @ 9 @ 9 @ &4 @ & @ @ @ @ I
Saidas Digitaiz [%0x]
1 2 3 4 F B ¥ 8 3 10N
Habita: — T T T C - - r
9 @ 2 ¥ @ 9 @ & @ 9 @
vaer: I T C T rrr
4 @ @ ¥ @ 9 @ & @ &9 @
— Entradas Analdgicas [%1w] — Saidas Analdgicas [£0Ww]
Habilita Walor Habilita Walar
w1 |: [1747 [i747 20w : |: T E
w2 |: [2020 " [2020 HOW2: |: T E
w3 |: [1638 [ie38 2OW3: |: oo
Hwid |: [1638 [i638 W |: T E
Aplicar I Fechar |
SOFTPLC SSW7000:
-
I — Entradaz Digitais [Zl=]——————————— [~ Saidas Digitais [Zx]— I
1 2 3 4 5 B 1 2 3
IR I o o @
valer: T T T T T valor: T T
IR I s & o
Entradaz Analdgicas [EIW]————— [ Saidasz Analogicas [ZHw)
Hahilita W alor Hahilita W alor

I S
it T | | s [ | |
w2 - |: | | W2 |: | |

Aplicar I Fechar |

SOFTPLC CFW500 :
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=3 r

A T | |

wwz: T |
o

wws: T |
o

—Entrada em Fregquencia

FI:: T

— Entradaz Digitaiz [Z=] —Saidas Digitaig [Z0X]———
1 2 3 4 & B 7 8 1 2 3 4 5
¥ @ 9 @ @ @ 9@ @ e 9 9 @ @
rCrrrrrrrrir rrrrr

" alor :
Walar
¥ @ 9 @ @ @ 9@ @ e 9 9 @ @
— Entradaz Analogicas [£IwW]———— — Saidaz Analogicas [ZLW]
Habilita " alor Habilita "W alor

=, . I_

aawt T | |

wowz: T |
]

— Saida em Frequencia

F|:|:|: I

Aplicar I

Fechar |

SOFTPLC CFW700:

, ]

— Entradaz Digitais [%1=]
1 2 3 4 & B 7
Habiita: T T I I I T I
¥ @9 @ @ 9 9 9
valer: T T T T [T
d &9 @ & &9 9 9

— Sardasz Digitaiz [%E=]
1
H abilita :

T & | @

Walor

i I Ty
" Shnn O Than %
L inn N “han S
& | @ o

r
[~
r
=)

— Entradas Analdgicas [%w]————
H abilita YW alor

w1 |: | |
w2 - |: | |

Hahilita W alor

i l: | |
W2 |: | |

— Saldaz Analdgicas [E0W]————

| Aplicar I

Fechar |

SOFTPLC SCAO06 :
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=
Wisualiza: | Menhurm Slat ;l
— Entradaz Digitais [l
2 3 101 102 103 104 105 108 107 108 109 110 111 112
Hatita: — T T - rnr
¥ @ 9 ¥ @ & @ @ @ 9@ 9 9 9 9 9@
vaor: T rrrrrrrrrrrrrrrrr
¥ @ 9 ¥ @ & @ @ @ 9@ 9 9 9 9 9@
—Saidas Digitais [Z14] —Entradas Analdgicasz [Zhw]———
1 1071 102 103 104 105 108 Habilita "Walor
Habita: ™ T T T T T T 1
@ 9 9 9 9 9 @ ||AWL I: | |
Valor: [ EHEEEE [ r I I
@ S T T~ - T @

Aplicar I Fechar |

PLC11-01 e PLC11-02:

Forca Entradas/Saidas

Entradas Digitais [71x]
1 2 3 4 5 E 101 102 103 104 105 106 107 108 109
Habita: T~ T T T T T - rr
LI~ T~ R R ¢ @ @ @ @ @ @
Yalor HE §E E BN NN ENE N
L I T~ R R R I I

Saidas Digitais [%0=)

1 2 3 101102 103 104 105 106
Hatilta: T T T T T T
e @ @ - -

Valor: T T T rrrrrr
g @ @ ¢ &9 @9 @ 9 g

— Entradas Analdaicas [ZWw] ~ Saidaz Analdgicas [REW]
Habilita W alor Habilita Walor

2l - |: [1747 [i747 20w |: [0 [o
2w - |: [2020 2020 wawz2: [ o [o

]
w1 - |: oo w01 |: [0 [o
W02 : |: [0 [o

Aplicar I Fechar |

IMPORTANTE
* Somente disponivel para os equipamentos acima mencionados.
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5.12

Informacdes Gerais (Online)
Através dajanelade informagfes gerais (online) é possivel monitorar o estado geral do cartdo. Para carregar

esta janela basta pressionar o bot&o de informagdes gerais ﬂ Da mesma maneira que na monitoracao
online, neste momento o WLP tentara estabelecer acomunicacdo coma placatestando a comunicagdo coma
mesma e efetuara as mesmas operacdes anteriormente descritas.

A caixa de informagfes gerais (online) temo seguinte aspecto :

Informacdes Gerais (online)

Informagtes Gerais

E quipamenta Conectado: ‘PLU 1-01 %1.00

Eztado do Equipamento: |5: Programa Flodanda
Tempo Ciclo de Scan [me): |D.2 me

Projeto Ladder: |a1 _bin

Autar do Projeto: I‘ub‘eg Autornac 3o
Data do Projeto: |21 S02/2008

Hora do Frojeto; |DS:38:44

Comandos

Fiun | Delete

Tabela de Valores dos Parametros

Consiste numa ferramenta que permite ler os valores contidos nos parametros do cart&o, ou seja, do P750 ao
P899, através do botéo "Upload". Também é possivel transferir os valores contidos nalista parao cartéo
através do botao "Download" . Esta lista de valores pode ser salva emumarquivo ou carregada de um
arquivo ".par".

Segue abaixo umexemplo de um processo de leitura dos valores dos parametros.
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6.2

Upload |z

FReading P43 - B2%

| Cancel |

vl

Pardmetra | Valor | ~ plnad ...

E;g? FD Download ..

P52 ]

P753 ]

e 0 Carmegar ...

F755 0 Salvar ...

F7RE 1

F?a7 i

P7aa 0 “ Fechar
Editar ... | Deletar |

Comunicacgao

Visédo Geral Comunicacéo

Comunicacao :

Download| 63

Upload[e3

Monitoracéo Onlinel63

M onitoracéo de Varidveis| 4]

Trend de Variaveis| 643

M onitoracio de Entradas/Saidas|65)
M onitoracéo via IHM [83)
Configuracdes| 66

Cabo Seriallsd)

Instalagio/Remocsio Driver USB[89)

Cabo Serial
Conector XC7 Funcio Especificacoes
1 SVCC | Alimentacdo de SVCC | Capacidade de corrente: 50mA
2 RTS Request to send
3 GND Referéncia
4 RX Recebe
5 GND Referéncia
6 X Transmite

CONEXAO

A figura abaixo mostra como deve ser feitaaligacao via RS-232 (ponto a

ponto ) entreo PCe o drive.
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6.3

Comunicacgao 89

WEG DRIVE

A - cabo paraRS-232
B - conector RJ11
D - Drive WEG

CABO
A figura abaixo identifica as partes do cabo utilizado para conexao via
RS-232 (ponto a ponto).

i
=]

2 (R¥Dy -1 5 (GND)

A - cabo chato 6 vias (utilizados somente pinos 2, 3e 5 do conector DB9);
tamanho maximo 10m

B - conector X4 (6x6)

C - conector DB9 femea

Si nal PC (DB9) Drive (XC7)
RXD 2 6
TXD 3 5
G\D 5 5

Instalacdo/Remocao Driver USB
INSTALACAO

O procedimento abaixo explica o método parainstalar o driver USB no PC, para estabelecer a comunicagéo
entre o PC e o drive pela porta USB. Leia com cuidado antes de iniciar 0s gjustes de hardware/software.

¢ Fechetodas as aplicagdes no seu PC. Se vocé esta usando umsoftware anti-virus ou firewall, feche-os (ou
desabilite suas funcdes).

e Apds conectar o drive a porta USB do PC, Windows encontrara umnovo hardware. O Assistente para
adicionar novo hardware iniciara. O sistema operacional solicitara por drivers necessarios. Escolha Instalar




90

WLP V10.00 JEE

7.1
7.11

deumalistaou local especifico (Avangado) e cligue em Avancar.

¢ Certifique-se que as caixas Procurar o melhor driver nestes locais e Incluir este local na pesquisa estéo
ambas selecionadas.

¢ Cligue Procurar. Agora vocé precisa entrar arotado driver. Pasta" C\Weg\WLP VX.YZ\DRIVER_USB"
contémo driver. Escolhaisto e cligue Avancar.

¢ Sealocalizagdo que vocé especificou esta correta, Windows localizard os drivers e continuardcoma
instalacéo.

e Apés o Windows ter instalado os drivers necessarios, vocé sera notificado por uma janelaindicando que
0 assistente terminou de instalar o software. Clique Concluir para completar o processo de instalagéo.

NOTA !
"CA\Weg\WLPVX.YZ\" éapastaondefoi instalado o WLP.

VERIFICACAO DA INSTALACAO

Vocé pode verificar se ainstalacdo foi bem sucedida no gerenciador de dispositivos (o drive precisa estar
conectado ao PC).

¢ Para executar o gerenciador de dispositivos, clique Iniciar , click Executar, digite devmgmt.msc, e entdo
clique OK. O gerenciado de dispositivos também pode ser acessado por Configurac@es > Painel de
Controle > Sistema > Hardware > Gerenciador de Dispositivos.

¢ No gerenciador de dispositivos, préximo ao final da listavocé deveria encontrar a entrada USBIO
controlled devices contendo WEG USBIO R02. Isto indica que ainstalagcdo foi realizada com sucesso.

REMOCAO

Conecte o drive ao PC.

Abrao gerenciado de dispositivos e expanda a entrada USBIO controlled devices clicando o sinal +.
Agoraclique como botéo direito emWEGUSBIO R02 e selecione Desinstalar.

Confirme aremocéo clicando OK.

Windows desinstalard o driver e vocé podera desconectar o drive do PC.

Reconectando o drive comecara o processo de instalagdo descrito anteriormente emInstalando USB Driver.

Linguagem

Introducéo
Estrutura do Elemento
CONTATO

—

Umcontato € umelemento Booleano que transfere o valor para o link horizontal no lado direito, que é igual
ao E Booleano do valor do link horizontal no seu lado esquerdo comuma fungao apropriada de umaentrada,
saida e memdriavaridvel Boolena associada.O contato ndo modifica o valor da varidvel Booleana associada.

BOBINA

—~(

Uma bobina é um elemento Booleano que transfere o valor contido em sua entrada para a sua saida e guarda
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7.1.2

o valor corrente. Be s6 pode ser usado como sendo o Ultimo elemento dalogica.
BLOCO DEFUNCAO

Umbloco de funcéo (FB) € parte de um programa de controle que estd empacotado para poder ser utilizado
emdiferentes partes de ummesmo ou programas diferentes. O FB fornece uma solugdo de software para
alguns problemas pequenos, tanto como a criagdo de um pulso de temporizador, ou pode fornecer o controle
parauma peca maior de umainstalagdo ou maquina, como por exermplo, o controle de umavalvulade
presséo.

Comparagtes foramfeitas entre os FB e 0s objetos encontrados em programagdes orientadas por objetos,
mas 0 conceito pode ser mais claramente entendido pela analogia como hardware. Emmuitos casos, o FB
pode ser comparado comcircuitos integrados.

Bloco de Fungéo Circuito Eletronico Integrado
—en 00 Enol- d b
b N d =
) 5 d || I
i d 3| F
d B d =
= =
Parimetros de Entrada Pardmetros de Saida d b

EN - variavel booleana, indica se a operacdo definida por uma funcéo pode ser executada ou néo.
ENO - varidvel booleana, indica se as operagdes sdo executadas comsucesso ou nao.
Emresumo, estas entradas Booleanas permitem o fluxo de poténcia através do bloco.

Tipo de Dados

Tabela de Ender ecos PLC1, PLC2, POS2, SOFTPLC CFW-11 e SOFTPLC SSW-06:
CARTOES/EQUIPAMENTOS

PLC1V2.0X PLC2V1.5X POS2V1.6X SOFTPLC V2.0X | SOFTPLC V1.4X
TIPO CFW-09 CFW-09 SCA-05 CFW-11 SSW-06
DEDADO | [Inicio] [Inicio] [Inicio] [Inicio] [Inicio]

[Fim | otd | [Fiml | Qd | [Fml | Qd | [Fm | Qd | [Fim] | Qtd

M arcador de [ %M X1000| 672 |%M X1000| 672 | %M X1000( 672 - - - -
Bit Retentivoq %M X 1671 %M X1671 %M X1671

M arcador de | %M X2000| 1308 | %M X2000| 1308 | %M X2000| 1308 | %M X5000( 1100 | %M X5000( 1100
Bit Volaes [ %M X 3407 %M X 3407 %M X 3407 %M X 6099 %M X 6099

M arcador de | %M W6000| 100 |%MW6000| 100 | %M W6000| 100 - - - -
Word %M W6099 %M W6099 %M W6099
Retentivos

M arcador de [%M W7000| 650 |%MW7000] 300 |%MW7000| 650 |%M WB8000| 200 |%M WB8000| 200
Word Volaeis| %M W7649 %M W7299 %M W7649 %M W8199 %M W8199

Marcador de| %SX0 2 %SX0 4 %SX0 3 %SX3000 | 22 | %SX3000| 21
Bit de %SX 2 %SX 3 %SX 3 %SX 3040 %SX 3030

Sstema(1)
[o7
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CARTOES/ EQUIPAMENTOS
PLC1V2.0X PLC2V1.5X POS2V1.6X SOFTPLC V2.0X | SOFTPLC V1.4X
TIPO CFW-09 CFW-09 SCA-05 CFW-11 SSW-06
DEDADO | [Inicio] [Inicio] [Inicio] [Inicio] [Inicio]
[Fim] Qtd | [Fim] Qtd | [Fim] Qtd | [Fim] Qtd | [Fim] Qtd
Marcador de| %SWO 7 %SWO0 8 %SWO0 7 %SW3000 3 %SW3003 2
Word de %SW7 %SW7 %SW7 %SW3002 %SW3005
Sstema (1)
FYal
Marcador de [ %M 95000| 25 | %M 95000 25 | %M 95000| 25 - - - -
Float %M F9524 %M F9524 %M F9524
Retentivos
M arcador de | %M F9000| 175 | %M F9000| 175 | %M F9000| 175 | %M F9000| 200 - -
Float Volaes| %M F9174 %M F9174 %M F9174 %M F9199
Parémetros do| %UWS800 [ 100 | %UWS800 [ 100 | %UWS800 [ 100 [%UW1010|( 40 | %UW952 18
Usuario %UW899 %UW899 %UW899 %UW1049 %UW969
Parémetros do| %PW750 [ 50 %PW750 | 50 %PW750 50 %PWO0 1100 %PWO 951
Sstema %PW799 %PW799 %PW799 %PW1009 %PW950
Parémetrosdo| %PDO 750 %PDO 750 %PDO 750 - - - -
Drive %PD749 %PD749 %PD749
Entradas %IX1 9 %I X1 9 %IX1 9 - - - -
Digtas %I X9 %I X9 %I X9
Proprias
Entradas %I X101 6 %I X101 6 %I X101 6 %IX1 14 (3) %IX1 6
Digtaisdo | %IX106 %I X 106 %I X 106 wiXx14 | [9A |  %ixe
Drive
Saidas Digitad  %QX1 6 %QX 1 6 %QX 1 6 - - - -
Proprias %QX6 %QX6 %QX6
Saidas Digitad %QX101 3 %QX 101 %QX101 3 %0QX1 11 (3 %QX1 3
doDrive | %QX103 %QX 103 %QX 103 %QX11 | 9 %QX3
Entradas - - %IW1 1 %IW1 1 - - - -
Anadgcas
Proprias
Entradas %IW101 2 %IW101 2 %IW101 2 %IW1 1’1_% - -
Anadgcas do| %IW102 %IW102 %IW102 %IlW4 9
Drive
Saidas - - %QW1 2 - - - - - -
Anadgcas %QW2
Proprias
Saidas | %QW101| 2 | %Qw10ol| 2 | %Qwi0l| 2 %QW1 ?%3% %QW1 2
9




e

Linguagem 93
CARTOES/ EQUIPAMENTOS
PLC1V2.0X PLC2V1.5X POS2V1.6X SOFTPLC V2.0X | SOFTPLC V1.4X
TIPO CFW-09 CFW-09 SCA-05 CFW-11 SSW-06
DEDADO | [Inicio] [Inicio] [Inicio] [Inicio] [Inicio]
[Fim] Qtd [Fim] Qtd [Fim] Qtd [Fim] Qtd [Fim] Qtd
Anaégcas do| %QW102 %QW102 %QW102 %QW4 %QW2
Drive
Parémetros do| %PM 0 32 %PM 0 32 %PM 0 32 - - - -
USERFB %PM 31 %PM 31 %PM 31
Words de - - %RWO 32 - - - - - -
Leitura(2) %RW31
[o7
Words de - - %WWO0 32 - - - - - -
Escrita (2)[97 %WW31
Bytes de - - %RBO | 32 - - - - - -
Leitura(2) %RB31
[o7
Bytes de - - %WBO0 32 - - - - - -
Escrita (2)[97 %WB31
Estado - - %R0 64 - - - - - -
CANopen (2) %RS63
97
Comando - - %WCO 2 - - - - - -
CANopen (2) %WC1
97

Tabela de Ender ecos PLC11-01, PLC11-02, SRWO01-PTC, SRWO01-R

CD, SCA06, SSW7000 e CFW500:
CARTOES/EQUIPAMENTOS

PLC11-01V1.4X SRWO1-PTC SCAO06 SOFTPLC SOFTPLC
PLC11-02 V1.4X V4.0X V1.1X V1.0X V1.0X
TIPO CFW-11 SRWO01-RCD SSW7000 CFW500
DEDADO V4.0X
[Inicio] [Inicio] [Inicio] [Inicio] [Inicio]
[Fim] Qtd [Fim] Qtd [Fim] Qtd [Fim] Qtd [Fim] Qtd
M arcador de | %M X6100| 384 - - | %M X6000( 2000 - - - -
Bit Retentivog %M X 6483 %M X 7999| (4)[97
M arcador de | %M X 6500( 1488 | %M X6100| 1408 | %M X8000| 2000 | %M X5000( 1100 | %M X5000{ 1100
Bit Volées | %M X 7987 %M X 7507 %M X 9999 (ﬂ)_laﬁ %M X 6099 %M X 6099
M arcador de | %M W8200| - - - % 1000 - - - -
Word %M W8399 M W12000 _@1@
Retentivos %
M W12999
M arcador de [ %M W8400| 600 |%M W8200| 650 % 2000 | %M W8000| 200 |%M W8000| 200
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Word Voléeis %M W8999 %M W8849 M W13000 | (4)[974[ %M W8199 %M W8199
%
M W14999
M arcador de| %SX3000 | 25 | %SX3000| 5 | %SX3064| 4 | %SX3000| 28 | %SX3000| 22
Bit de %SX 3111 %SX 3006 %SX 3070 %SX 3040 %SX 3040
Sstema(1)
[oM
M arcador de| %SW3300| 9 | %SwW3300| 1 | %Sw3404| 3 - - | %SX3300| 9
Word de | %SW3404 %SW3408 %SX 3324
Sstema (1)
FYa
M arcador de | %M 92000| 200 - - |%MF16000] 500 - - - -
Floa | %M F9399 %M F16499 (4)[97
Retentivos
M arcador de | %M F9400| 600 | %M F9000| 175 |%M F17000| 1000 - - - -
Float Volaeis| %M F9999 %M F9174 %M F17999| (4)[97
M arcador de - - - - %M D1800d 250 - - - -
Double %M D18249 (4)[97
Retentivos
M arcador de - - - - %M D1900d 550 - - - -
Double %M D19549 (4)[97
Voléeis
Parametros do| %UW1300| 200 | %UwWs00 | 100 | %UW1050| 200 |%UW1010| 50 |%UW1010| 50
Usu&io | %UW1499 %UWS899 %UW1249 %UW1059 %UW1059
Parametros do| %PW1200| 100 | %PWO | 800 | %Pw1000| 50 |%Pw1000| 3 |%Pw1000| 3
Sstema | %PW1299 %PW799 %PW1049 %PW1002 %PW1002
Parametrosdo| %PDO | 1050 - - %PDO | 1000 | %PDO |1000| %PDO | 1000
Drive %PD1049 %PD999 %PD999 %PD999
Entradas | %lX101 9 %IX1 4 - - - - - -
Digtas %IX109 %IX4
Proprias
Entradas %IX 1 6 - - %IX1 3 %IX1 6 1 8
Digtasdo | %IX6 %IX3 %IX6
Drive
Entradas - - - - %IX101 | 36 - - - -
Digitais %IX 312
Expansoes
Saidas Digitag %QX101 | 6 %QX 1 4 - - - - - -
Proprias | %QX 106 %QX 4
Saidas Digitad  %QX1 3 - - %QX 1 1 %IX1 3 %QX 1 5
do Drive %QX 3 %QX 1 %IX3 %QX5
Saidas Digitais - - - - | %wQx101 | 18 - - - -
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Expansbes %0QX 306
Entradas %Il W101 1 - - - - - - - -
Anddgicas
Proprias
Entradas %IW1 2 - - %IW1 1 %IW1 2 %IW1 4
Anddgcasdo|  %IW2 %IW1 %IW2 %IlW4
Drive
Entradas - - - - %IW2 1 - - - -
Anadégcas %IW?2
Expanstes
Seidas %QW101 | 2 - - - - - - - -
Anddgcas | %QW102
Proprias
Saidas %QW1 2 - - - - %QW1 2 %QW1 3
Anddgcasdo| %QW2 %QW2 %QW3
Drive
Saidas - - - - - - - - - -
Anadgcas
Expanstes
Parametros do| %PM 0 32 %PM 0 32 %PM 0 32 %PMO | 32 %PM 0 32
USERFB | %PM 31 %PM 31 %PM 31 %PM 31 %PM 31
Wordsde | %RW4200( 100 - - -e)ed | - - - - -
Letura(2) | %RW4299
[o7M
Words de | %WWA4600| 100 - - - | - - - - -
Escrita (2)[977 %6WW4699
Bytesde | %RB4400| 100 - - -)fed | - - - - -
Leitura(2) | %RB4499
[o7
Bytesde |%WB4800| 100 - - -)legh | - - - - -
Escrita (2)[97 %WB4899
Estado %RS4000 | 128 - - | %R4000 | 128 - - - -
CANopen (2)| %RA4127 %RS4127
97
Comando | %WC4136( 2 - - %WC4142| 2 - - - -
CANopen (2)| %WC4137 %WC4143
97
Tabel a de Ender ecos CFW 700, CFW 701, CTW900:
CARTOES/EQUIPAM ENTOS
TIPO CFW700 CFW701 CTW900
DEDADO [Inicio] [Inicio] [Inicio]
[Fim] Qtd [Fim] Qtd [Fim] Qtd
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M arcador de Bit - - - - - -
Retentivos
M arcador de Bit| %M X5000 | 1100 %M X5000 | 1100 %M X5000 | 1100
Volé&eis %M X 6099 %M X 6099 %M X 6099
M arcador de - - - - - -
Word Retentivos|
M arcador de %M X 8000 200 %M X 8000 200 %M X 8000 200
Word Voléeis | %M X8199 %M X 8199 %M X 8199
M arcador de Bit| %SX3000 23 %SX 3000 23 %SX 3000 28
deSstema(1) %SX 3040 %SX 3040 2%SX 3040
oA
M arcador de %SW3000 13 %SW3000 13 %SW3000 8
Word de Sstema| %SW3024 %SW3024 %SW3010
@leA
M arcador de - - - - - -
Float Retentivos
M arcador de %M F9000 200 %M F9000 200
Float Voldes | %M F9199 %M F9199
M arcador de - - - - - -
Double
Retentivos
M arcador de - - - - - -
Double Voléteis
Parametrosdo | %UW1010 50 %UW1010 90 %UW1010 50
Usuério %UW1059 %UW1059 %UW1059
Parametrosdo | %PW1000 4 %PW1000 4 %PW1000 3
Sstema %PW1003 %PW1003 %PW1002
Parametrosdo | %PD0000 1000 %PD0000 100 %PD0000 100
Drive %PD0999 %PD0999 %PD0999
Entradas Digtais - - - - - -
Proprias
Entradas Digtais %IX1 8 %IX1 8 %IX1 8
do Drive %I X8 %I X8 %I X8

Entradas Digtais
Expansbes

Saidas Digitais
Proprias




mEg Linguagem 97

Sdides Digitaisdd ~ %QX 1 5 %QX 1 5 %QX 1 5
Drive %QX5 %QX5 %QX5

Saidas Digitais - - - - - -
Expansbes
Entradas - - - - - -
Anadgcas
Proprias

Entradas %IW1 2 %IW1 3 %IW1 4
Anadgcas do %IW?2 %IW3 %I W4
Drive

Entradas - - - - - -
Anadgcas
Expansbes

Saidas Anaddgicag - - - - - -

Proprias

Saidas Andlogicad  %QW1 2 %QW1 2 %QW1 4
do Drive %QW2 %QW2 %QW4

Saidas Anadgicas - - - - - -
Expanstes

Parémetros do %PM 0 32 %PM 0 32 %PM 0 32
USERFB %PM 31 %PM 31 %PM 31

Words de - - - - - -
Leitura(2)[o7

Words de Escrita - - - - - -
@lA

Bytes de Letura - - - - - -

@l

Bytes de Escrita - - - - - -
@l

Estado - - - - - -

CANopen (2)
9

Comeando - - - - - -

CANopen (2)
9

(1) Verificar funcdes do marcadores de sistemal 981

(2) Maiores detalhes consultar manual WSCAN (Weg Software CANopen Config)

(3) Commddulos de expansao

(4) A quantidade de marcadores é dinamico a necessidade do usuério, sendo disponivel umtotal de 2000
bytes de memodriaretentiva e 7344 bytes de memdria volétil, que tambémserdo usados para as variaveis
internas dos blocos.
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7.1.3

(5) Utilizar parametros do usuario nos mapeamentos dos PDOs para acesso no ladder.

Funcéo dos Marcadores de Sistema

Func&o dos Mar cador es de Sistema:

- CFW-11/108)
- CRAW700]10R
- CAW701[10
- CTW900ho}
-pLC1[e&
-PLC2[od

-PLC11-01 ePLC11-02[10h

- POS2[108)
- SRW01-PTC[03
- SRW01-RCDoA

- SCA06[10})
- SSWo6hoh
- SSW7000[103
PLC1:
MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DEESCRITA
%SX0 Retorno Habilitacdo do Drive Habilita Drive
%SX 2 - Reset Erro Fatd
%SX3 Alarme da Entrada Andégca -
%SW0 Retorno de VVelocidade do Drive [rpm] -
%SW1 Retorno de Velocidade do Drive [13 hits] -
%SW2 - GeraErro do Usu&rio
%SW3 Retorno de Erro do Cartéo -
%S4l o - Comando Légico do Drive
%SW5[ 99 Retorno do Estado Légico do Drive -
%SW7 Retorno Velocidade de Referéncia -
PLC2:
MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DEESCRITA
%SX0 Retorno Habilitacdo do Drive HabilitaDrive
%SX 1 Entrada Sensor PTC do M otor -
%SX 2 - Reset Erro Fatd
%SX3 Alarme daEntrada Anddgca -
%SW0 Retorno de Ve ocidade do Drive [rpm] -
%SW1 Retorno de Ve ocidade do Drive [13 bits] -
%SW2 - GeraErro do Usuario
%SW3 Retorno de Erro do Cartéo -
%S4l o - Comando Légico do Drive
%SW5[ 9 Retorno do Estado Légico do Drive -
%SW6 Retorno Veocidade da Entrada de Encoder )
Auxiliar [rpm]
%SW7 Retorno Veocidade de Referéncia -
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% SW4 Comando Légicodo Drive (PLC1/PLC2):
A palavra que define o comando Idgico é formada por 16 bits, sendo 8 bits superiores 8 bits inferiores, tendo
a seguinte construgao:

Bits superiores selecionamafun¢do que se quer acionar, quando o bit é colocado em 1.
Bit 15 Reset de Erros do drive;

Bit 14 Semfuncéo;

Bit 13 Salvar alteragfes do parametro P169/P170 na EEPROM;

Bit 12 Comando Local/Remoto;

Bit 11 Comando Jog;

Bit 10 Sentido de giro;

Bit 09 Habilita Geral;

Bit 08 Gra/Para.

Bits inferiores determinam o estado desejado para afuncéo selecionada nos bits superiores,

Bit 7 - Reset de Erros do drive: sempre que variar de 0a 1, provocard o reset do drive, usando na presencade
erros (exceto E24, E25, E26 e E27).

Bit 6 - Semfuncéo / deteccao de STOP. Nao é necessario acionar o bit superior correspondente ver
descricéo do parametro P310);

Bit 5 - Salvar P169/P170 na EEPROM: 0= Salvar, 1 = Ndo salvar;

Bit 4 - Comando Local/Remoto: 0= Local, 1 = Remoto;

Bit 3 - Comando Jog: 0= Inativo, 1= Ativo;

Bit 2 - Sentido de giro: 0= Anti-Horério, 1 = Horério;

Bit 1 - Habilita Geral: 0= Desabilitado, 1 = Habilitado;

Bit O - Gra/Péra: 0= Parar, 1= Grar.

“NOTAS!

- O drive somente executara o comando indicado no hit inferior se o bit superior correspondente estiver com
o valor 1 (um). Se o bit superior estiver como valor 0 (zero), o drive ird desprezar o valor do bit inferior
correspondente.

- Quando P221=11 (referéncialocal via PLC) e modo local ou P222=11 (referéncia remota via PLC) e modo
remoto, 0s bits 0 e 2 (Gra/Péra e Sentido de Gro) ndo temfuncgdo. Nesse momento o comando Gra/Para e
Sentido de Giro é exclusivo dos blocos de fungdes de movimento e posicionamento da placa PLC. Nessa
situacdo areferéncia de velocidade entrard nareferénciatotal do drive, fazendo comque os parametros de
rampa P100, P101, P102 e P103 ndo tenham funcéo, e as rampas sejam gerados pelos blocos de fungdes de
movimento e posicionamento.

- Quando P224=4 (Gira/Péaralocal via PLC) e modo local ou P227=4 (Gra/Pararemoto via PLC) e modo remoto,
o0 Bit 1 do comando Idgico e o marcador de bit de sistema %SX0 tema mesma fungdo, habilitar o drive.

% SW5 Retornodo EstadoLdgicodoDrive (PLC1/PLC2):
A palavra que define o estado l6gico é formada por 16 bits, sendo 8 bits superiores 8 hits inferiores, tendo a
seguinte construcao:

Bits superiores indicamo estado da fungdo associada
Bit 15 Erro ativo: 0=N&o, 1=Sim;

Bit 14 Regulador PID: 0=Manual, 1 = Automético;
Bit 13 Subtenséo:0=Sem, 1=com,

Bit 12 Comando Local/Remoto: 0= Local, 1= Remoto;
Bit 11 Comando Jog: 0= Inativo, 1=Ativo;

Bit 10 Sentido de giro: 0= Anti-Horario, 1 = Horario;
Bit 09 Habilita Geral: 0 = Desabilitado, 1 = Habilitado;
Bit 08 Grar/Parar: 0=Para, 1=Gra.
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Bits inferiores indicamo nlimero do cddigo do erro.

POS2:

MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DEESCRITA
%SX0 Retorno Habilitacdo do Drive HabilitaDrive
%SX 2 - Reset Erro Fatd
%SX3 Alarme daEntrada Anddgca -

%SW0 Retorno de Veocidade do Drive [rpm] -

%SW1 Retorno de Ve ocidade do Drive [13 bits] -

%SW2 - GeraErro do Usuario

%SW3 Retorno de Erro do Cartéo -
%SW5[108) Retorno do Estado Légico do Drive -

%SW6 Retorno Veocidade da Entrada de Encoder )

Principa [rpm]
%SW7 Retorno Vdocidade de Referéncia -
%SW8 Retorno Veocidade do Eixo Virtua [rpm] -

% SW5 Retorno do Estado LogicodoDrive (POS2) :

Indica o estado atual do servoconversor, conforme s seguir :

0= Servoconversor desabilitado e semerro.
1=Servoconversor Ready (Habilitado e semerro).

2 = Servoconversor emestado de erro. O display daHM | indicao codigo do erro.

SOFTPLC CFW-11:

MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DEESCRITA
%SX 3000 Habilitado Gerd -
%SX 3001 - HabilitaGerd
2%SX 3002 RampaHabilitada -
%SX 3003 - GiralPaa
%SX 3004 Sentido de Giro -
%SX 3005 - Sentido de Giro
%SX 3006 JOG -
%SX 3007 - JOG
%SX 3008 Loca/Remoto -
%SX 3009 - Loca/Remoto
%SX 3010 Faha -
%SX 3011 - Reset de Fahas
%SX 3012 Subtenséo -
%SX 3014 Operacéo PID -
%SX 3016 Alarme -
2%SX 3018 M odo Configuracdo -
%SX 3032 TeclaHM 1 "1" -
9%SX3033 - Referénciade Torque
%SX 3034 TeclaHM 1 "0" -
%SX 3036 TedaHM | "Reverte Sentido de Giro" -
%SX 3038 TeclaHM | "Loca/Remoto” -
%SX 3040 TeclaHM 1 "JOG" -
%SW3300 Veocidade do M otor [13 bits] -
%SW3301 - Referénciade VVelocidade [13 bits]
%SW3302 Velocidade Sincronado M otor [rpm -
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SOFTPLC SSW-06 :
MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DEESCRITA
%SX 3000 M otor Girando
%SX 3001 - 1=Giral0=P&a
%SX 3002 Habilitado Gerd -
%SX 3003 - 1=HabilitaGerd
%SX 3004 Em Jog -
%SX 3005 - 1=Jog
%SX 3006 Em Acderacio -
%SX 3007 - O=Hor&io/1=Anti-Horé&rio
%SX 3008 Em Limitacdo de Corrente -
%SX 3009 - O=Locd/1=Remoto
%SX 3010 Em Tenséo Plena -
%SX 3012 Com Alarme -
%SX 3014 Em Desacderacéo -
%SX 3015 - 1=Reset de Erro
%SX 3016 Em Remoto -
%SX 3018 Em Frenagem -
%SX 3020 Em Trocado Sentido de Giro -
%SX 3034 Em Sentido Anti-Hor&rio -
%SW3303 - Erro do Usuério
%SW3305 - Alarme do Usuéario

PLC11-01ePLC11-02:

MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DEESCRITA
%SX 3000 Habilitado Gerd -
2%SX 3002 RampaHabilitada -
%SX 3004 Sentido de Giro -
%SX 3006 JOG -
%SX 3008 Loca/Remoto -
%SX 3010 Faha -
%SX 3012 Subtenséo -
%SX 3014 Operacéo PID -
%SX 3016 Alarme -
2%SX 3018 M odo Configuracdo -
%SX 3032 TeclaHM1 "1" -
%SX 3034 TeclaHM 1 "0" -
%SX 3036 TedaHM | "Reverte Sentido de Giro" -
%SX 3038 TeclaHM | "Loca/Remoto" -
%SX 3040 TeclaHM | "JOG" -
%SX 3064 Blinker 2Hz -
2%SX 3066 Pulso Sop/Run -
%SX 3068 Sempre 0 -
%SX 3070 Sempre 1 -
%SX 3101 - HabilitaGerd
%SX 3103 - GiralPaa
%SX 3105 - Sentido de Giro
%SX 3107 - JOG
%SX 3109 - LOC/REM
%SX 3111 - Reset de Fahas




102

WLP V10.00 m E g
M ARCADOR FUNC,‘AO DELEITURA FUNQAO DE ESCRITA
%SW3300 Veocidade do M otor [13 bits] -
%SW3302 Veocidade Sincronado M otor [rpm] -
%SW3304 Velocidade do Motor [rpm] -
%SW3306 Referéncia de Velocidade [rpm] -
%SW3308 Alarme -
%SW3310 Falha -
%SW3400 Velocidade - Encoder A uxiliar -
%SW3402 Modo de Controle -
%SW3404 Ciclos de scan decorridos -
SRWO01-PTC:
M ARCADOR FUNC,‘AO DELEITURA FUNQAO DE ESCRITA
%SX 3000 Reset Reset
%SX 3001 Comando Locd 1 Comando Locd 1
%SX 3002 Comando Local 2 Comando Loca 2
%SX 3003 Comando Local 3 Comando Loca 3
%SX 3005 M otor Rodando -
%SX 3006 Locd/Remoto Loca/Remoto
%SW3300 PTC -
SRWO01-RCD:
MARCADOR FUNQAO DELEITURA FUNQAO DE ESCRITA
%SX 3000 Reset Reset
%SX 3001 Comando Locd 1 Comando Locd 1
%SX 3002 Comando Locd 2 Comando Locd 2
%SX 3003 Comando Local 3 Comando Loca 3
%SX 3005 M otor Rodando -
%SX 3006 Loca/Remoto Loca/Remoto
SCAO06 :
M ARCADOR FUNC,AO DELEITURA FUNQAO DE ESCRITA
%SX 3064 Blinker 2Hz -
%SX 3066 Pulso Sop/Run -
%SX 3068 Sempre 0 -
%SX 3070 Semprel -
%SW3404 Ciclos de scan decorridos -
%SX 3406 Estado do Eixo[127 Real -
%SW3408 Estado do Eixoft2M Virtual -
%S-3500 Veocidade do eixo red -
%S-3502 Velocidade do eixo virtud -
%S-3504 Correntedo M otor -
%SD 3600 Posicéo do eixo red -
%SD 3602 Posicdo do eixo virtua -
%SD 3604 Vdor do contador répido -
%SD 3606 Vaor do contador 1 -
%SD 3608 Vaor do contador 2 -
%SD 3610 Posicdo amazenadatransicdo DI1 -
%SD 3612 Posicdo amazenadatransicdo DI2 -
%SD 3614 Posicdo amazenadatransicdo DI3 -
%SD 3616 Contador répido transicio DI3 -
%3D 3618 Contador de encoder transicao Z1 -
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MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DE ESCRITA

%SD 3620 Contador de encoder transicéo 22 -
SSW7000:

MARCADOR FUNC,‘AO DELEITURA FUNQAO DEESCRITA
%SX 3000 M otor Girando -
%SX 3001 - HabilitaGerd
%SX 3002 Habilitado Gerd -
%SX 3003 - GiralPara
%SX 3004 Em Jog -
%SX 3005 - Sentido de Giro
%SX 3006 Em Acderacio -
%SX 3007 - JOG
%SX 3008 Em Limitacdo de Corrente -
%SX 3009 - Locd/Remoto
%SX 3010 Em Tenséo Plena -
%SX 3011 - Reset de Fahas
%SX 3012 Com Alarme -
%SX 3014 Em Desacderacio -
%SX 3016 Em Remoto -
%SX 3018 Em Frenagem -
%SX 3020 Em Trocade Sentido de Giro -
%SX3021 - Ativa22 Rampa
%SX 3022 Em Sentido Anti-Horério -
%SX 3024 Com By pass Fechado -
%SX 3026 Em M odo Configuracéo -
%SX 3028 Com Alimentac@o da Poténcia -
%SX 3030 Com Erro -
%SX 3032 TecdaHMI1 "1" -
%SX 3034 TeclaHM 1 "0" -
%SX 3036 TeclaHM | "Inverte' -
%SX 3038 TeclaHM | "Loc/Rem" -
%SX 3040 TeclaHM | "JOG" -

CFW500:

MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DEESCRITA
%SX 3000 Habilitado Gerd -
%SX 3001 - HabilitaGerd
%SX 3002 M otor Girando -
%SX 3003 - GiralPaa
%SX 3004 Sentido de Giro -
%SX 3005 - Sentido de Giro
%SX 3006 JOG -
%SX 3007 - JOG
%SX 3008 Loca/Remoto -
%SX 3009 - Loca/Remoto
%SX 3010 Faha -
%SX 3012 Subtenséo -
%SX 3014 Operacéo PID -
%SX 3016 Alarme -
2%SX 3018 M odo Configuraco -
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MARCADOR FUNC,‘AO DELEITURA FUNCAO DE ESCRITA
%SX 3020 RampaAtiva
%SX 3021 - Ativa22 Rampa
%SX 3032 TeclaHM1 "1" -
%SX 3034 TeclaHM1 "0Q" -
%SX 3036 TeclaHM | "Reverte Sentido de Giro" -
%SX 3038 TeclaHM | "Loca/Remoto” -
%SX 3040 TeclaHM 1 "JOG" -
%SW3300 Velocidade do M otor [13 bits] -
%SW3301 - -
%SW3302 Ve ocidade Sincronado M otor [rpm] -
%3SW3304 Velocidade do M otor [rpm] -
%SW3306 Referénciade Velocidade [13 bits] -
%SW3308 Alarme -
%3SW3310 Faha -
%SW3320 Corr. Nom. HD Inv. [A x10] -
%SW3322 Corr. Atua do M otor [A x10] -
%SW3324 Torague Atua do M otor [% x 10] -
%3SW3326 Entradaem Frequéncia(D12) -

CFW700 e CFW701:

MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DEESCRITA
%SX 3000 Habilitado Gera -
%SX 3001 - Habilita Gerd
%SX 3002 M otor Girando (RUN) -
%SX 3003 - GiralPaa
%SX 3004 Sentido de Giro -
%SX 3005 - Sentido de Giro
%SX 3006 JOG -
%SX 3007 - JOG
%SX 3008 Loca/Remoto -
%SX 3009 - Loca/Remoto
%SX 3010 Em Fdha -
%SX 3011 - Reset de Fahas
%SX 3012 Em Subtenso -
%SX 3014 M odo de Operacéo do PID -
%SX 3016 Em Alame -
%SX 3018 Em M odo Configuracdo -
%SX 3020 RampaAtiva -
%SX 3021 - Ativa22 Rampa
%SX 3022 Estado do Comando Gira/lPara -
%SX 3023 - Forca Gira/Para SoftPlc
%SX 3024 Em Parada R&pida -
%SX 3026 Em Bypass (somente p/ CFW701) -
2%SX 3028 Em M odo Incéndio (somente p/ CFW701) -
%SX 3032 TeclaHM | Sart "1" -
9%SX3033 - Referénciade Torque
%SX 3034 TeclaHM| Sop "0" -
%SX 3036 TeclaHM | "Sentido de Giro" -
%SX 3038 TeclaHM | "Loca/Remoto” -
%SX 3040 TeclaHM 1 "JOG" -
%SW3300 Veocidade do M otor [13 bits] -




e

Linguagem

105

M ARCADOR FUNC,‘AO DELEITURA FUNCAO DE ESCRITA
%SW3302 Veocidade Sincronado M otor [rpm] -
%SW3304 Velocidade do M otor [rpm] -
%SW3306 Referénciade Vel ocidade [rpm] -
%SW3308 Alarme -
%SW3310 Faha -
%SW3312 Corrente defluxo 1d [13 bits] -
%SW3314 Corrente detorgue g [13 hits] -
%SW3316 Referénciade corrente de fluxo 1d* [13 bits] -
%SW3318 Referénciade corrente detorque Ig* [13 bits] -
%SW3320 Corrente nomind (HD) do inversor [A x10] -
%SW3322 Corrente do motor sem filtro (PO03) [A x10] -
%9W3324 Torgue do motor sem filtro [% x10] -

CTW9O00:

MARCADOR FUNCAO DE LEITURA FUNCAO DE ESCRITA
%SX 3000 Habilitado (READY) -

%SX 3001 - Habilita Gerd
%SX 3002 Operando (RUN) -

%SX 3003 - Gira
%SX 3004 Sentido de Reverso -

%SX 3005 - Sentido Reverso
%SX 3006 JOG -

%SX 3007 - JOG
%SX 3008 Remoto -

%SX 3009 - Remoto
%SX 3010 Com Faha -

%SX 3011 - Reset de Fahas
%SX 3012 Subtenséo -

%SX 3013 - Parada Rapida
%SX 3014 Em trocade sentido de giro -

%SX 3016 ComAlarme -

%SX 3018 Em M odo Configuracdo -

%SX 3020 22 Rampa

%SX 3021 - Ativa22 Rampa
%SX 3022 Blogueado -

%SX 3024 Em Acderacio -

%SX 3026 Em Desacderacdo -

%SX 3028 Auto Ajuste -

%SX 3032 TedaSart "1" -

%SX 3033 - Referénciade Torgue
%SX 3034 TeclaSop "0" -

%SX 3036 Tecla"Sentido de Giro" -

%SX 3038 Tecla"Loca/Remoto” -

%SX 3040 Tecla"JOG" -
%SW3300 Veocidade do M otor [13 bits] -
%SW3302 Rotacdo Nomina do M otor [rpm] -
%SW3304 Velocidade do M otor [rpm] -
%SW3306 Referénciade Velocidade [rpm] -
%SW3308 Alarme -
%SW3310 Faha -
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7.1.4 Compatibilidade

Abaixo esta descrito os elementos/blocos e sua respectiva compatibilidade comos cartdes suportados

PLC1, PLC2, POS2, SOFTPLC CFW-11 e SOFTPLC SSW-06:
COM PATIBILIDADE CARTOES/ EQUIPAMENTOS

BLOCO LADDER

PLC1V2.0X
CFW-09

PLC2V15X
CFW-09

POS2V1.6X
SCA-05

SOFTPLC V2.0X
CFW-11

SOFTPLC V1.4X
SSW-06

NO CONTACT

v

v

v

v

NC CONTACT

COIL

NEGATE COIL

SET COIL

RESET COIL

PTSCOIS

NTSCOIL

NENAAAR

NENENENENAN AN

INPOS

INBWG

SCURVE

TCURVE

HOME

FOLLOW

M SCANWEG

SHIFT

STOP

JOG

SETSPEED

TON

CTuU

TRANSFER

MATH

COMP

SAT

FUNC

INT2FLOAT

FLOAT2INT

PID

FILTER

\
NENENENENENENENEN ENANENENENENEN =1 ENANENEN ENEN RN AN AN AN EN AN AN
5

NN ENENENENENENENEN ENENENENENENEN AN EVENEN AN ENENEN ENENENEN AN

NN NAANAE

AUTOREG

RXCANWEG

CTENC

USERFB

MUX

DM UX

IDATA

TCURVAR

QSTOP

NENENENENENENENE

NENENENENENENENE

N ENEN AN AN AN AN AN RN AN AN AN AN AN AN AN AN AN AN ANAN AN AN ENENENENENENENEN AN ENEVENANAN AN

DO

v(2)11h
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BLOCO LADDER

COM PATIBILIDADE CARTOES/ EQUIPAMENTOS

PLC1V2.0X
CFW-09

PLC2 V15X
CFW-09

POS2V1.6X
SCA-05

SOFTPLC V2.0X
CFW-11

SOFTPLC V1.4X
SSW-06

CAM

v

CALCCAM

v

SPEED

v

v

v

RTC

USERERR

REF

NENASE

MMC

MC_Power

MC_Reset

MC_MoveAbsolu
te

MC_MoveRelativ
e

MC_MoveVelocit
y

MC_Stop

MC_Gearin

MC_GearlnPos

MC_Phasing

MC_GearOut

MC_StepAbsSwit
ch

MC_StepLimitSwit

ch

MC_StepRefPulse

MC_StepDirect

MC_FinishHomin
g

PLC11-01, PLC11-02, SRWO01-PTC, SRW01-RCD, SCA06, SSW7000 e CFW500:
COM PATIBILIDADE CARTOES/ EQUIPAMENTOS

BLOCO LADDER

PLC11-01V1.4X
PLC11-02 V1.4X
CFW-11

SRWO01-PTC
V4.0X
SRWO01-RCD
V4.0X

SCA06 V1.1X

SOFTPLC V1.1X
SSW7000

SOFTPLC V1.0X
CFWS500

NO CONTACT

v

NC CONTACT

COIL

NEGATE COIL

SET COIL

RESET COIL

PTSCOIL

NTSCOIL

NN ENENENEN RN EN

NN AA

NN AA

NARNRRAAA

INPOS

INBWG

SCURVE

ANIAN N IEN N N BN BN BN N N
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BLOCO LADDER

COM PATIBILIDADE CARTOES/ EQUIPAMENTOS

PLC11-01V1.4X | SRWOI-PTC | SCA06V1.1X |SOFTPLC V1.1X[SOFTPLC V1.0X
PLC11-02 V1.4X V4.0X SSW7000 CFWS500
CFW-11 SRWO01-RCD
V4.0X

TCURVE v - - - -
HOME v - - - -
FOLLOW v - - - -
M SCANWEG v - - - -
SHIFT v - - - -
STOP v - -
JOG v - - - -
SETSPEED v - - - -
TON v v v v v
CTU v v v v v
TRANSFER v v v (4)l1h v v
MATH v v v (Al v v
COMP v v v (4)l11h v v
SAT v v v (411 v v
FUNC v v v (411 v v
INT2FLOAT v v v (Al v v
FLOAT2INT v v v (A)|11h v v
PID ' - v v v
FILTER v - v v v
AUTOREG - - - - -
RXCANWEG v - - - -
CTENC v - - - -
USERFB v v v (4l1h v v
M UX v v v v v
DM UX v v v v v
IDATA v - v (@] v v
TCURVAR v - - - -
QSTOP v - - - -
DO v (2hih - v (2h1h - i
CAM v - . _
CALCCAM v - - -

SPEED v - - - -
RTC v - v v -
USERERR v v v v v
REF v R R R v
MMC - - - - -
MC_Power - - v - -
MC_Reset - - v . _
MC_MoveAbsolu - - v - -
te

MC_MoveRelativ - - v - -
e
R R v

MC_MoveVelocit
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COM PATIBILIDADE CARTOES/ EQUIPAMENTOS

BLOCO LADDER | pLC11-01V1.4X| SRWOL-PTC | SCA06V1.1X [SOFTPLC V1.1X|SOFTPLC V1.0X
PLC11-02 V1.4X V4.0X SSW7000 CFW500
CFW-11 SRWO01-RCD
V4.0X
y
MW _ IgControl - - v - -
MC Stop - - v - -
MC_Gearln - - v - -
MC_GearlnPos - - v - -
MC _Phasing - - v - -
MC_GearOut - - v - -
MC_StepAbsSwit - - v - -
ch
MC_StepLimitSwit - - v ] -
ch
MC_StepRefPulse - - v - -
MC_StepDirect - - v - -
MC_FinishHomin - - v - -
q
MC_CamTableSel - - v - -
ect
MW _CamCalc - - v - -
MC _Camin - - v - -
MC_CamOut - - v - -

CFW700, CFW701 e CTW900:
COM PATIBILIDADE CARTOES/ EQUIPAMENTOS

BLOCO LADDER CFW700 CTW900
CFW701
NO CONTACT v
NC CONTACT
COIL
NEGATE COIL
SET COIL
RESET COIL
PTSCOIS
NTSCOIL
INPOS - -
INBWG - -
SCURVE - -
TCURVE - -
HOME - -
FOLLOW - -
M SCANWEG - -
SHIFT - -
STOP - -
JOG - -
SETSPEED - -

NENENENENEN AN
NN
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BLOCO LADDER

COM PATIBILIDADE CARTOES/ EQUIPAMENTOS

CFW700
CFW701

CTW900

TON

v

CTU

TRANSFER

MATH

COMP

SAT

FUNC

INT2FLOAT

FLOAT2INT

PID

FILTER

ANIENIEN RN N BN N BN BN N

NEAMNNNANNNNAR

AUTOREG

RXCANWEG

CTENC

USERFB

MUX

DM UX

IDATA

NENENANE

TCURVAR

QSTOP

DO

CAM

CALCCAM

SPEED

RTC

USERERR

REF

MMC

MC_Power

MC_Reset

MC_MoveAbsolu
te

MC_MoveRelativ
e

MC_MoveVelocit
Yy

MC_Stop

MC Gearln

MC_GearlnPos

MC_Phasing

MC_GearOut

MC_StepAbsSwit
ch

MC_StepLimitSwit

ch
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MC_Power - -

MC_Reset - -

MC_StepRefPulse - -

MC_StepDirect - -

MC_FinishHomin - -
q

(2) somente via CAN.

(2) cartéo PLC2, PLC11-01, PLC11-02 e SCA 06 habilitado como mestre CA NOpen.
(3) somente eminteiro.

(4) possibilidade de operacdes emdouble float.

(5) umbloco por ladder e somente com cartédo opcional 10S6 da SSW06

Tipos de Argumentos

POSICAO / OFFSET DEPOSICAO

A posicao / offset é composta por trés partes:
- sinal
- ndmero de voltas
- fracdo de voltas

Sinal :
O ssinal é composto por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da escolha do
tipo de dado.

Otipo de dado do sinal pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de bit
- entrada digital

Para o tipo de dado constante, o valor pode ser:
- positivo
- negativo

Numero de Voltas :
O namero de voltas é composto por umtipo de dado e umenderego ou umvalor constante, dependendo da
escolhado tipo de dado.

Otipo de dado pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Para o tipo de dado constante, o valor deve ser programado de acordo coma unidade configurada no projeto
e 0 campo "Fracdo de Volta' ndo precisa ser configurado.

Para os parametros do usuério e os marcadores de word a unidade considerada por este campo € o nimero
derotacdes.

Fracéo de Volta:
A fracdo de volta é composta apenas por umendereco, pois ela compartilha do mesmo tipo de dado do
campo "Numero de Voltas".

Se o tipo de dado for constante, este valor é ignorado, valendo apenas a constante configurada no campo
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"Numero de Voltas".
Para os parametros do usuario e os marcadores de word, a unidade considerada por este campo é namero de
pulsos, sendo que pode variar entre, 0 a 65535 pulsos, que equivale a umafaixa de 0 a 359,9945068359375°.

VELOCIDADE/ OFFSET DE VELOCIDADE
A velocidade é composta por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da escolha
do tipo de dado.

Otipo de dado davelocidade pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Para o tipo de dado constante, o valor deve ser programado de acordo coma unidade configurada no
projeto.

Para os parametros do usuario e os marcadores de word a unidade considerada por este campo é o RPM
(rotagBes por minuto).

ACELERACAO / DESACELERACAO
A aceleracdo é composta por umtipo de dado e umenderego ou umvalor constante, dependendo da escolha
do tipo de dado.

Otipo de dado da aceleragcdo pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Para o tipo de dado constante, o valor deve ser programado de acordo coma unidade configurada no
projeto.

Para os parametros do usuario e os marcadores de word a unidade considerada por este campo é RPM/s
(rotagBes por minuto por segundo).

JERK
O jerk é composto por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da escolha do
tipo de dado.

Otipo de dado do jerk pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Para o tipo de dado constante, o valor deve ser programado de acordo coma unidade configurada no
projeto.

Para os parametros do usuario e os marcadores de word a unidade considerada por este campo € RPM/s?
(rotagBes por minuto por segundo ao quadrado).

MODO
O modo é sempre uma constante.

Possui as opgdes:
- relativo
- absoluto

O modo relativo refere-se aumposicionamento a partir de sua Ultima posicdo. Neste caso, o sentido de giro
deste posicionamento € dado pelo sinal, ou seja, sentido horario se for positivo e sentido anti-horario se for
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negativo.

O modo absoluto refere-se a posi¢do de zero maquina, s6 podendo ser utilizado se uma busca de zero jafoi
feita previamente.

SENTIDO DEROTACAO
O sentido de rotagédo é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do endereco pode ser:
- constante
- marcador de bit
- entrada digital
- parametro do usuario

Quando o tipo de dado for constante, temos as op¢des:
- horério
- anti-horério.

DIRECAO
O argumento diregdo é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do endereco pode ser:
- constante
- marcador de bit
- entrada digital
- parametro do usuario

Quando o tipo de dado for constante, temos as op¢oes:
- oposta
- mesma.

EIXO
Determina para qual eixo sera gerado a referéncia de velocidade e/ou posicéo.
Possui as seguintes opgdes :

- Real : eixo controlado pelo drive.
- Virtual : eixo utilizado pelo bloco CAM como mestre.

NOTA!
Obloco CAM e o eixo virtual somente esta disponivel parao cartdo POS2 comverséo de firmware >= 1.50.

CONTROLE
Determina o tipo de controle utilizado na execugéo do bloco.
Possui as seguintes opgdes :

- Automético : emfuncéo do controle previamente selecionado por outro bloco.
- Velocidade.
- Posicéo.

INTEIRO
Ointeiro € composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado inteiro pode ser:
- constante
- marcador de word
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- parametro do usuario

Atencdo: Quando a parte inteira referir-se aumresultado de saida de qualquer bloco, o tipo de dado
constante n&o é permitido.

Os limites do inteiro séo:
- maximo = 32767
- minimo = -32768

FLOAT
O float é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do float pode ser:
- constante float
- marcador de float

Atencédo: Quando o float referir-se a umresultado de saida de qualquer bloco, o tipo de dado constante float
ndo é permitido.
Os limites do float s&o:

- méximo = 3.402823466e+38F

- minimo = 1.175494351e-38F

Nota: No SCA 06 alguns blocos poderéo ser programados comfloat (constante float ou marcador de float) e

doubl e float 14 (constante double ou marcador de double).

DOUBLE
O double é composto por umtipo de dado e umenderego.

Otipo de dado do double pode ser:
- constante double
- marcador de double

Atencédo: Quando o double referir-se aumresultado de saida de qualquer bloco, o tipo de dado constante
double n&o é permitido.
Os limites do double s&o:

- méximo = 1.79769313486231571e+308

- minimo = 2.22507385850720138e-303

LIMITES

Os limites séo compostos por 2 partes:
- inteiro[123/ floatf13 / doublef1d - méximo
- inteiro[113/ float[113 / doublel1A - minimo

VALORES DE ENTRADA / VALORES DE SAIDA
Os valores séo compostos por 2 partes:
- inteiro[113)/ float[118 / doublef1d - entrada
- inteiro[113)/ floath121/ doubleh 14 - saida

MODO DECONTROLE
Determina o tipo dareferéncia que serd envida para o drive.

Otipo de dado pode ser:
- constante
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- parametro do usuario
- marcador de bit
- entrada digital

Possui as seguintes opgoes :
- 0: referénciade velocidade;
- 1: referénciade corrente de torque.

CORRENTEDE TORQUE
A corrente de torque é composta por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da
escolhado tipo de dado.

Otipo de dado davelocidade pode ser:
- constante
- pardmetro do usuério
- marcador de word
- marcador de float

O valor dareferéncia de corrente de torque é em % da corrente nominal do motor

AXIS/ SLAVE (Usado nos blocas MC - Contr ol e de Movimento)
Determina para qual eixo serd gerado areferéncia de velocidade e posicéo.
Possui as seguintes opgoes :

- Real: eixo controlado pelo drive.
- Virtual: eixo virtual.

MASTER ( Usado nos blocos MC - Contr ol e de Movimento)
Determina qual seraafonte de referéncia de velocidade e/ou posi¢éo para o eixo mestre do sincronismo.
Possui as seguintes opgoes :

- Contador Rapido: programar a funcgéo das entradas digitais 1 e 2 (P0300 e P0301) para Contador Rapido
(opgao 4), configurar o modo de contagem em P0500 e o nlmero de pulsos por rotagdo em POS06.

- CANopen

- Entrada de Encoder: utilizando mddulo acessério EEN1 ou EEN2 no SCA 06

- BEixo Virtual

RATIO NUMERATOR

Este argumento serd o numerador darelacéo de sincronismo dos blocos Gearln e GearlnPos. O sinal indicara
adirecdo do movimento, se o valor for positivo, 0 movimento serd na mesma direcdo do mestre e se o valor
for negativo, 0 movimento sera na diregdo oposta ao mestre.

O argumento RatioNumerator pode ser programado com
- constante
- marcador de word
- parémetro do usuario

RATIO DENOMINATOR
Este argumento sera o denominador darelacdo de sincronismo dos blocos Gearln e GearlnPos. O seu valor é
semsinal e deve ser diferente de zero.

O argumento RatioDenominator pode ser programado com:
- constante
- marcador de word
- parametro do usuério
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POSITION / DISTANCE/ SET POSITION / PHASE SHIFT ( Usado nos blocas MC - Controle de
Movimento)
Este argumento pode ser programado comumvalor constante ou através de um marcador de double.

O valor deve ser programado emvoltas.
Exermplo: 10,5 voltas, -2,125 voltas e 0,025 volta.

VELOCITY ( Usado nos blocos MC - Contr ol e de Movimento)
A velocidade pode ser programada comumyvalor constante ou através de um marcador de float.

O valor deve ser programado emRPM (rotacdes por minuto).

O valor méximo permitido € 10.000 RPM.

No bloco MC_MoveVelocity, o sinal do valor da velocidade serd a diregdo do movimento (positivo - horério
e negativo - anti-horario), nos demais blocos somente sera permitido valores positivos.

ACELERATION / DECELERATION ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)
A aceleracdo/desaceleracéo pode ser programada comumvalor constante ou através de um marcador de
float.

O valor deve ser programado em RPM/s (rotagdes por minuto por segundo).
O valor maximo permitido € 500.000 RPM/s.
Seré permitido somente valores positivos.

JERK ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)
O jerk pode ser programada comumyvalor constante ou através de ummarcador de float.

Ovalor deve ser programado em RPM/s2 (rotages por minuto por segundo).
O valor méximo permitido é 300.000 RPM/s2.
Ser4 permitido somente valores positivos.

1Q ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)
O Iq pode ser programado comumyvalor constante ou através de ummarcador de float.

Ovalor deve ser programado emArms (A mperes rms).

1Q RAMP ( Usado nos blocas MC - Contr ol e de Movimento)
A rampade g pode ser programada comumvalor constante ou através de ummarcador de float.

O valor deve ser programado em A rms/s (A mpéres rms por segundo).

DIRECTION ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)
Este argumento determina adiregdo do movimento.

A direcdo é sempre constante e pode ser:

- MC_Positive (diregdo positiva)

- MC_Negative (dire¢8o negativa)

- MC_SwitchPositive (somente no bloco MC_StepA bsSwitch, se AbsSwitch ndo acionada, direcéo
positiva e se acionada, direcdo negativa)

- MC_SwitchNegative (somente no bloco MC_StepAbsSwitch, se AbsSwitch ndo acionada, dire¢éo
negativa e se acionada, direcdo positiva)

SWITCH MODE/ LIMIT SWITCH MODE ( Usado nos blocas MC - Contr ol e de Movimento)
Este argumento determina o modo da leitura da entrada digital usada como AbsSwitch ou LimitSwitch.
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O Switch Mode/ Limit Switch M ode é sempre constante e pode ser:
- MC_EdgeOn (borda de subida)
- MC_EdgeOff (borda de descida)

BUFFER MODE ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)
Este argumento determina quando e como o bloco sera executado caso tenhamos outro bloco em execugao.

O Buffer Mode é sempre constante e pode ser:

- ABORTING
- BUFFERED
- SINGLE

ABORTING

117

Quando executado umbloco programado emAborting e outro bloco estiver emexecucgéo, o bloco em
execucdo serd abortado (cancelado) e esse novo bloco sera executado imediatamente.

EXEMPLO:
0 1 2 3 4 5 6 7 8 g
YalVIES 500 a6 504
- —l I Enecute PC_Movefbsolute Dlone { )—
FEAL M AHiE - Bz e BEA
1 10.000000 | M Position Eusy e 3hCIE501
200.00 | W Weloeity Active B 2ehCIE302
100000 | W Acceleration Commandfborted B 20008503
2 1000.00 | M Deceleration Error pp Diezabilitado
ErrarlD B Dizzabilitado
3 ABORTING| M Bufferflade
FISING M Updatelade
YaWDL6 505 WOLES09
? —l I Enecute MC_Movefbsalute Oone { )—
FEAL M AHIE - Bz e BEA
& 15000000 | M Position Euszy  hCIE308
100,00 | M velacity Active e WEMEES0T
S00.00 | W Acceleration Commandfborted B 20008508
7 500.00 | M Deceleration Errar g Dizzabilitado
ErrarlD B Dizzabilitade
g ABORTING| M Eufferflade
FISING { M Updatefade

=]
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2oMXG500 T
2oMXG501 T *
DpAMXG502 T ’
2pAMX6S ’
1 :

2oMXG504

¥

2aAXa505

¥

¥

2oMXG507

L 2

2oMXG508

L 2

2pAMXG509

]
T
T
s
T
T
T

¥

Velocidade &
200

100

¥

Ll

Posicdo

15
10

¥

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o primeiro bloco MC_MoveA bsolute € executado, comisso
0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse
0 posicionamento para a posi¢do 10 voltas.

Tendo-se atransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 o segundo bloco MC_MoveAbsolute é
instantaneamente executado, comisso 0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507
respectivamente, sdo setados e iniciasse 0 posicionamento paraa posi¢do 15 voltas. Ao mesmo tempo 0s
sinais Busy e Active do primeiro bloco, marcadores de bit 6501 e 6502, séo resetados e o sinal

CommandA borted, marcador de bit 6503, é setado por 1 scan.

Ao atingir aposi¢ao 15 voltas a saida Done do segundo bloco, marcador de bit 6509, € setado e 0s sinais
Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507, séo resetados. A saida Done, marcador de bit
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6509, permanece em 1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6505, esta setado.

BUFFERED
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Ja quando o bloco estiver programado em Buffered e se outro bloco estiver emexecucdo, o bloco em
execucdo continuara seu movimento até conclui-lo e esse novo bloco aguardaré para entdo ser executado.

EXEMPLO:

0 1 2 3 4 5 & 7 3 5
WWEL500 AR KT
- —l I Execute MAC_Movesbzolute Dane {
o N [ - Puiz e REAL
1 10.000000 | M Position Buzy [ 5WEE01
200.00 | W velocity Active B SahCIE502
1000.00 | W Acceleration Commandfborted P 2588503
2 1000.00 | W Deceleration Error e Dizsabilitado
ErroriD - Dizsabilitado
3 ABORTING | M Bufferhode
RISING M Updatehade
a6 305 TalWIHB 309
- —l : Execute FAC_Mlowvefbsolute Done { )—
FEAL | M Aig - m e e e Az e BEA
6 15000000 | M Fozition Buzy ¢ SohC6308
100.00 | M Weloity Active B WWNCIES0T
S00.00 | W Acceleration Commandfborted B 2808508
7 500.00 | M Deceleration Error e Dzsabilitado
ErrorlD e Dizsabilitado
g BUFFERED M Eufferhode
FISING [ M UpdateMode
G
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2oMXG500 T
2oMXG501 T *
DpAMXG502 T ’
2pAMX6S ’

L 4

2oMXG504

¥

2aAXa505

¥

¥

2oMXG507

L 2

2oMXG508

L 2

2pAMXG509

]
T
T
s
T
T
T

¥

Velocidade &
200

100

¥
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Posicdo

15
10

¥

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o primeiro bloco MC_M oveA bsolute € executado, comisso
0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse
0 posicionamento para a posi¢do 10 voltas.

Tendo-se atransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 o segundo bloco MC_MoveAbsolute é iniciado,
mas aguardard a conclus&o do bloco emexecugdo, comisso o sinal Busy deste bloco, marcador de bit 6506, &
setado.

Ao atingir aposicao 10 voltas o primeiro bloco é concluido, comisso os sinais Busy e Active deste bloco
sdo resetados e a saida Done, marcador de bit 6504, € setado por 1 scan. Ao mesmo tempo iniciasse a
execucdo do segundo bloco, o sinal Active, marcador de bit 6507, é setado e iniciasse a busca da posic¢éo 15
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voltas.

Ao atingir aposicdo 15 voltas a saida Done do segundo bloco, marcador de bit 6509, é setado e os sinais
Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507, s&o resetados. A saida Done, marcador de bit
6509, permanece em 1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6505, esta setado.

SINGLE

Natentativa de executar umbloco programado em SINGLE e se algumoutro bloco estiver emexecucao, este
bloco entrard emerro 52 e ndo sera executado. Serd mostrado nalHM o alarme A 00052.

EXEMPLO:

-
u

Sl L6500

(=

— |

[F8)

el L6505

=29

=)

2 3 4 5 6 - 3 g
el CLe504
Enecute MC_Movesbsalute Dione —‘ '—
BEAL | M AHE - oo e fuiz b REA
10000000 | M Position Eusy ’—jgﬁe_f"
200,00 M Welocity Active L e
1000.00 | W Acceleration Commandaborted B 5503
1000.00 | W Deceleration Error  Diesabilitado
ErrarlD B Dizzabilitade
ABORTING| M Eufferflode
RISING M Updatehode
a6 10
Enecute MC_Movefbsalute Dione {
REAL | M Alis - ---r-mmm e Az e REA
15000000 | M FPosition Eusy B 2hIES08
100.00 | K Yelosity Active B NHE50T
S00.00 | W Acceleration Command&baorted Lﬁ_];fa'éf'
S00.00| W Deceleration Error AN
ErrarlD W EL00
SIMGLE | M Bufferilode
BIZING| M UpdateMode
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Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o primeiro bloco MC_MoveA bsolute € executado, comisso
0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse
0 posicionamento para a posi¢do 10 voltas.

Tendo-se atransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 o segundo bloco MC_MoveAbsolute é iniciado,
mas como outro bloco esta emexecucdo, ocorrera erro e o sinal Error, marcador de bit 6509, ser4 setado e no
marcador de word 8400 conterd o valor do erro 52. Serd mostrado nalHM o alarme A 00052.

Ao atingir aposicao 10 voltas o primeiro bloco é concluido, comisso os sinais Busy e Active deste bloco
sdo resetados e a saida Done, marcador de bit 6504, é setado por 1 scan.

Comumanovatransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 0 segundo bloco MC_MoveAbsolute é
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executado, comisso os sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507 respectivamente, s&o
setados e iniciasse 0 posicionamento para a posi¢éo 15 voltas.

Ao atingir a posi¢do 15 voltas a saida Done do segundo bloco, marcador de bit 6510, € setado e 0s sinais
Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507, s&o resetados. A saida Done permanece em1
enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6505, esta setado.

UPDATE MODE ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)
Este argumento determina se a velocidade maxima do movimento serd ou néo atualizada durante asua
execucao.

O Update M ode é sempre constante e pode ser:
- RISING
- ONLINE

RISING

O valor davelocidade méxima é obtido ao acionar o bloco, natransicéo de 0 para 1 do sinal Execute do bloco.
ONLINE

O valor da velocidade maxima pode ser modificado durante o movimento do bloco.

CAM TABLE ( Usado naos hlocos MC - Contr ol e de Movimento)
O argumento Cam Table determina qual tabela de pontos da curva CAM deseja-se selecionar para sua
execucao.

O seu valor podera ser de 1a 10.

O argumento Cam Table pode ser programado com:
- constante
- marcador de word
- parémetro do usuario

TABLE (Usado nos blocos MC - Contr ol e de Movimento)
O argumento Table determina qual tabela de pontos da curva CAM sera calculada de acordo comos
argumentos do bloco.

O seu valor poderaser de 11 a 20.

O argumento Table pode ser programado com:
- constante
- marcador de word
- pardmetro do usuério

CAM TABLEID ( Usado nos blocos MC - Contr ol e de Movimento)
O argumento Cam Table ID é aidentificacdo databelade pontos da curva CAM para uso no bloco
MC_Camin.

O seu valor poderaser de 1a 20.

O argumento Cam Table ID pode ser programado com:
- constante
- marcador de word
- parametro do usuario
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NUMBER OF POINTS ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)

O argumento Number Of Points configura o nimero de pontos da curva CAM, sendo que o ponto inicial
(posicéo zero do mestre e do escravo) ndo € considerado.

O niimero de pontos nao pode ser maior que o namero de pontos maximo databela de pontos
correspondente, previamente programada através da ferramenta CAM PROFILES[ 481,

O argumento Number Of Points pode ser programado com:
- constante
- marcador de word
- parametro do usuério

MASTER POINTS ( Usado nos blocas MC - Contr ol e de Movimento)

Marcador de double que configura a posi¢do do mestre do primeiro ponto desta curva CAM, a posigdo do
mestre nos demais pontos sera de acordo como contetido dos marcadores de double subseqiientes ao
selecionado, por exermplo, se o marcador de double configurado for o marcador de double 18010, a posi¢éo
do eixo mestre no primeiro ponto sera o contelido do marcador de double 18010, a posi¢do do eixo mestre no
segundo ponto serd o contetido do marcador de double 18011 e assim por diante.

O valor do contetido do marcador de double deve ser programado emvoltas.
Exermplo: 1,5 voltas, 2,125 voltas e 10,025 volta.

Caso aposicao do mestre de algumponto for menor ou igual que a posicéo do mestre do ponto anterior,
ocorrera erro no bloco.

SLAVEPOINTS ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)

Marcador de double que configura a posi¢do do escravo do primeiro ponto desta curva CAM, aposic¢éo do
escravo nos demais pontos sera de acordo como contetido dos marcadores de double subseqiientes ao
selecionado, por exermplo, se o marcador de double configurado for o marcador de double 18020, a posi¢éo
do eixo escravo no primeiro ponto sera o contelido do marcador de double 18020, a posi¢ao do eixo escravo
no segundo ponto sera o contelido do marcador de double 18011 e assim por diante.

O valor do contetido do marcador de double deve ser programado emvoltas.
BExermplo: 1,5 voltas, 2,125 voltas e 10,025 volta.

CURVE TYPE ( Usado nos blocos MC - Contr ol e de Movimento)

Marcador de word que configura o tipo da curva do primeiro ponto desta curva CAM, o tipo da curvados
demais pontos sera de acordo como contelldo dos marcadores de word subseqiientes ao selecionado, por
exemplo, se o marcador de word configurado for o marcador de word 12000, o tipo da curva sera de acordo
como contelido do marcador de word 12000, o tipo da curva do segundo ponto serd o conteido do marcador
de word 12001 e assim por diante.

O valor do contetido do marcador de word deve ser:
0- linear ou
1- spline cubica

PERIODIC ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)
Este argumento determina se a execugdo databela de pontos da curva CAM sera continua (periédica) ou
n&o.
O argumento Periodic é sempre constante e pode ser:
- N&o Periddico
- Periddico

Quando atabela de pontos dacurva CAM for N&o Periddica, acurva CAM serd executada uma Unicavez,
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caso contrario, sera executada continuamente.

END OF PROFILE ( Usado nos blocos MC - Contr ol e de Movimento)
Ossinal End Of Profile é pulsado a cada momento emque a execucgdo da curva CAM é terminada.

Otipo de dado do End Of Profile pode ser:
- desabilitado
- marcador de bit
- saida digital

BUSY (Usado nos blocos MC - Contr ol e de Movimento)
Ossinal Busy informa se o bloco néo foi finalizado.

Otipo de dado do Busy pode ser:
- desabilitado
- marcador de bit
- saida digital

Ao iniciar o bloco, o sinal Busy é setado, permanecendo neste estado até a finalizagdo do bloco.

ACTIVE ( Usado nos blocos MC - Contr ole de Movimento)
Osinal Active informa se 0 bloco esta em execucéo.

Otipo de dado do Active pode ser:
- desabilitado
- marcador de bit
- saida digital

Quando o bloco é executado, o sinal Active é setado, permanecendo neste estado até afinalizagdo do bloco.
Se o bloco for do modo A borting ou nenhum outro bloco estiver emexecucao, 0s sinais Active e Busy terdo
0 mesmo sinal.

COMMAND ABORTED ( Usado nos blocas MC - Contr ol e de Movimento)
O sinal Command Aborted informa se o bloco foi abortado (cancelado).

Otipo de dado do CommandAborted pode ser:
- desabilitado
- marcador de bit
- saida digital

Se o bloco foi iniciado e ainda néo finalizou o seu movimento (sinal Busy setado), e outro bloco como modo
Aborting for executado, o sinal CommandA borted é setado e permanece enquanto a entrada Executive
estiver em 1. Os sinais Active e Busy sdo resetados.

ERROR (Usado nos blocas MC - Contr ol e de Movimento)
O sinal Error informa se ocorreu erro natentativa de executar o bloco.

Otipo de dado do Error pode ser:
- desabilitado
- marcador de bit
- saida digital

Caso ocorra algumerro natentativa de executar o bloco, o sinal Error é setado e permanece enquanto a
entrada Executive estiver em 1.
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7.1.6

ERROR ID ( Usado nos blocos MC - Contr ol e de Movimento)
Enquanto o sinal Error estiver setado, o Errorld conterd o cédigo do erro.

Otipo de dado do Errorld pode ser:
- desabilitado
- marcador de word
- parametro do usuario

Para maiores informac8es sobre os erros ocorridos consulte a tabela de erros do bloco.

BLOCO RETENTIVO

Coma opcéo Bloco Retentivo selecionada, as variavel internas do bloco serdo salvas emmemdria retentiva,
comisso o estado do bloco permanecerd o mesmo apos resetar/reiniciar o drive.

Referéncia Rapida

LOGICA

NOCONTACT - Contato Normalmente Abertol138)
NCCONTACT - Contato Normalmente Fechado[13h
COIL - Bobinaf132

NEGCOIL - Bobina Negadal133

SETCOIL - Seta Bobinalt33)

RESETCOIL - Reseta Bobinal13A

PTSCOIL - Bobina de Transic&o Positivalt3
NTSCOIL - Bobina de Transicio Negativalizd

BLOCOS DE CONTROLE DE MOVIMENTO
MC_Power - Habilitacso do Eixo Real[138)

MC_Reset - Limpa Falha do Drivel140)
MC Stop - Paradaliah

MW _IgControlf143
STOP - Paradal14B

STOP - Parada Répidalisd

BLOCOS DEPOSICIONAMENTO
SCURVE - Curva Shs3)

TCURVE - Curva Trapezoidal 158

HOM E - Busca Zero M aguinalt59

TCURVAR - Curva Trapezoidal Variavel[163

CAM - Curva Definidal168)

SHIFT - Deslocamentol183

MC _MoveA bsolute - Posicionamento Absolutofish
MC MoveRelative - Posicionamento Relativol[isl

MC_StepAbsSwitch - Busca AbsSwitchlied
MC StepLimitSwitch - Busca LimitSwitch[198)

MC_StepRefPulse - Busca Pulso Nulo198)
MC StepDirect - Muda Posicaokoh)

MC_FinishHoming - Cancela Referénciamentobod)

BLOCOS DEMOVIMENTO
SETSPEED - Seta Velocidadeb1h
SPEED - Velocidadeb1h

JOG- Movimental215)

REF - Envia Referéncial228)
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MC MoveVelocity - Velocidadel23)

BLOCOS DE SEGUIDOR

FOLLOW - Sequidor[23)

AUTOREG - Registro A utométicof223)
MC_Gearln - Sincronismo em Velocidadeb3?)
MC _GearlnPos - Sincronismo em Posiczo[235)
MC_Phasing - Deslocamento Fixo M estreR3®)
MC_GearOut - Finaliza Sincronismol238)

BLOCOS VERIFICADOR

INPOS - Em Posicgok33)
INBW G - Em M ovimentolz4}

BLOCOSDECLP

TON - Temporizador(243

RTC - Rel6gio de Tempo Real[248)
CTU - Contador Incremental P47
PID - Controle PIDPRs&Y

FILTER - Filtro de 12 Ordembs3)
CTENC - Contador de Encoderbs3

BLOCOS DECALCULO

COM P - Comparador/260)
MATH - Aritméticol263

FUNC - Funcdo M aten¥tical26d)
SAT - Saturacgole7h

MUX - Multiplexadork73
DEMUX - Demultiplexadorb74)

BLOCOS DE TRANSFERENCIA
TRANSFER - Transferidor[275

INT2FL - Inteiro para Ponto Flutuante[2771
FL2INT - Ponto Flutuante para Inteiro[277
IDATA - Transferéncia Indiretal273
USERERR - Erro do usuérioks®

BLOCOS REDE CAN
M SCANWEG - M estre CANWEGPks]
RXCANWEG- Leitura CANWEG28h
SDO - Service Data Object 283

OUTROS BLOCOS
USERFB - Subrotinal208!
MM C - Controle Multimotoresfeh

TEXTO
Comentério[123

Estado do Eixo

127

O estado do eixo pode ser visualizado através dos marcadores de word do sistema %SW 3406 e %SW 3408,

Estado do Eixo Real e Estado do Eixo Virtual respectivamente.

O estado do eixo podera ser:
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0- Disabled (Desabilitado)

1- Errorstop (Eixo com Falha)

2 - Standstill (Habilitado e nenhumbloco de movimento ativo)
3- Stopping (Stop em execucéo)

4 - Homing (Referenciando)

5 - Continuous Motion (Movimento Continuo)

6 - Discrete Motion (M ovimento Discreto)

7 - Synchronized Motion (M ovimento Sincronizado)

Através do Diagrama de Estados do Eixo € possivel verificar o comportamento do eixo de acordo comos
blocos MCs ativados.
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MC_Gearln (Slave)
MC_GearlnPos (Slave)
MC_Phasing (Slave)

Synchranized
Mation

MC_MoveVeloecity
MC_lgControl
MC_GearOut
MC_Gearln (Slave)
MC_GearlnPos (Slave)
£ MC_MoveAhsolute
rrar MC_MoveRelati
—Hoveretaive MC_Gearln (Slave) MC_Gearln (Slave)
MC_GearinPos (Slave) MC_GearinPos (Slave)
MC_MoveAbsolute i
— ; MC_MoveVelocity
MC_MoveRelative MC_MoveAbsolute MC_MoveRelative MC_lgControl
_ ) MC_MoveVelocity MC_lgControl Caontinuous
Discrete Matian P ation
MC_Stop
Mot 1 MC_Stop
A
Done Error Stapping Eror MC_MoveVelacity
MC_lgControl
MC_Stop
Error Mata 1
Y
MC_MoveAbsolute Errorstop
MC_MoveRelative
I A Mota 2
MC_Stop Mota 4
MC_Reset Error
Error
| ; » Standstill 1
Homing oms DRI Disabled

MC_StepAbsSwitch
MC_StepLimitSwitch
MC_StepRefPulse

Mota 1: Quando o drive estiver no estado "Stopping” ou "Errorstop”, todos os blocos
podem ser chamados, mas somente o bloco MC_Reset sera executado.

Mota 2: Tentativa de habilitar o drive, mas o drive estad em falha.

MNota 3: Habilitagdo do drive e o drive ndo esta em falha.

Mota 4: MC_Stop.Done verdadeiro e MC_Stop. Execute falso.

Mota 5: MC_StepDirect, MC_StepRefPulse ou MC_FinishHoming.

7.2 Texto
7.2.1 Comentario
DESCRICAO

Para alterar o texto do comentério, basta dar umduplo-clique sobre alinha do comentario. Entre como novo
texto e confirme teclando Ok.

Veja também| 261 como inserir um Comentario no editor ladder.
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DIALOGO

Cornmentario

kK I Cancela Ajuda

7.3 Contatos
7.3.1 NOCONTACT
SIMBOLO

—

I?ESCRICAO
E composto por 1 entrada, 1 saida e 1 argumento.

O argumento é composto por umtipo de dado e umenderego.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- marcador de bit
- entrada digital
- saida digital
- parametro do usuario (1)
- marcador de bit de sistema (2)

NOTAS: (1) Valores pares correspondema 0, enquanto que valores impares correspondema 1.
(2) Somente para SoftPLC do CFW-11 e SSW-06.

FUNCIONAMENTO
Transfere o sinal contido em sua entrada para a sua saida, se o valor do seu argumento for 1. Caso contrério,

transfere 0 para a sua saida.
GRAFICO

N CONTATO NA
ouT

EXEMPLO COMENTADO
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#IX1 %1000
| | {
|| L}

Se o marcador de bit 2000 e aentrada digital 1 forem 1, escreve 1 no marcador de bit 1000. Caso contrério,
escreve 0.

NC CONTACT
SIMBOLO

_M_

DESCRICAO
E composto por 1 entrada, 1 saida e 1 argumento.

O argumento é composto por umtipo de dado e umenderego.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- marcador de bit
- entrada digital
- saida digital
- parémetro do usuario (1)
- marcador de bit de sistema (2)

NOTAS: (1) Valores pares correspondema 0, enquanto que valores impares correspondema 1.
(2) Somente para SoftPLC do CFW-11 e SSW-06.

FUNCIONAMENTO
Transfere o sinal contido em sua entrada para a sua saida, se o valor do seu argumento for 0. Caso contrdrio,
transfere 0 paraa sua saida.

GRAFICO
N CONTATO NF

l—l —
EXEMPLO COMENTADO

#2000 %I¥1 #1000
Y (
| I L}

Se o marcador de bit 2000 e a entrada digial 1 forem0, escreve 1 no marcador de bit 1000. Caso contrario,
escreve 0.
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7.4 Bobinas
741 COIL
SIMBOLO
DESCRICAO
E composto por 1 entrada e 1 argumento.
O argumento é composto por umtipo de dado e umendereco.
Otipo de dado do argumento pode ser:
- marcador de bit
- saida digital
- parametro do usuario (1)
- marcador de bit de sistema (2)
NOTAS: (1) O valor corrente ndo é salvo na memoria E2PROM, ou sgja, este Ultimo valor ndo € recuperado.
Alémdisso, valores pares correspondema 0, enquanto que valores impares correspondema 1.
(2) Somente para SoftPLC do CFW-11 e SSW-06.
FUNCIONAMENTO
Transfere o sinal contido emsua entrada para o seu argumento.
GRAFICO
JN BOBINA
-
OuT
L 4
EXEMPLO COMENTADO
HNIL2000 %MIX1000
_| | {
| LY
%I¥1
Se o marcador de bit 2000 ou a entrada digital 1 for 1, escreve 1 no marcador de bit 1000. Caso contrario,
escreve 0.
74.2 NEGCOIL
SIMBOLO

—{/—
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743

DESCRIC;AO
E composto por 1 entrada e 1 argumento.

O argumento é composto por umtipo de dado e umenderego.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- marcador de bit
- saida digital
- parametro do usuario (1)
- marcador de bit de sistema (2)

NOTAS: (1) O valor corrente ndo é salvo na memdria E2PROM, ou seja, este Ultimo valor ndo é recuperado.
Alémdisso, valores pares correspondema 0, enquanto que valores impares correspondema 1.
(2) Somente para SoftPLC do CFW-11 e SSW-06.

FUNCIONAMENTO
Transfere o inverso do sinal contido em sua entrada para o seu argumento.

GRAFICO
N BOBINA NEGADA
pur
l—l | I
EXEMPLO COMENTADO
HHIL2000 | HWUWEQD

— 1

AR

_|

Se o marcador de bit 2000 ou a entrada digital 1 for 1, e o parametro do usuario 800 for 0, escreve 0 na saida
digital 1. Caso contrario, escreve 1.

SET COIL
SIMBOLO

—(sh—

DESCRICAO
E composto por 1 entrada e 1 argumento.

O argumento é composto por umtipo de dado e umenderego.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- marcador de bit
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- saida digital
- parametro do usuario (1)
- marcador de bit de sistema (2)

NOTAS: (1) O valor corrente ndo é salvo na memoria E2PROM, ou seja, este Gltimo valor néo € recuperado.
Alémdisso, valores pares correspondema 0, enquanto que valores impares correspondema 1.
(2) Somente para SoftPLC do CFW-11 e SSW-06.

FUNCIONAMENTO

Quando o sinal de entradafor 1, o argumento é setado. O argumento somente sera resetado quando um
componente reseta bobina for ativado.

il

GRAFICO
N SETA BOBINA

v

EXEMPLO COMENTADO
%WUWS01 | %QX101 | %UWS00 %01
| | | | {
_l | | P/‘I \S
LKl

—

Se o parametro do usuério 801 e a saida digital 1 do drive forem 1, ou aentrada digital 1 for 1, e 0 parametro
do usuério 800 for 0, seta a saida digital 1. Caso contrario, o valor da saida é mantido.

RESET COIL
SIMBOLO

—(R)—

DESCRICAO
E composto por 1 entrada e 1 argumento.

O argumento é composto por umtipo de dado e umenderego.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- marcador de bit
- saida digital
- parémetro do usuario (1)
- marcador de bit de sistema (2)

NOTAS: (1) O valor corrente nao é salvo na memoria E2PROM, ou seja, este Ultimo valor ndo é recuperado.
Alémdisso, valores pares correspondema 0, enquanto que valores impares correspondema 1.
(2) Somente para SoftPLC do CFW-11 e SSW-06.
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71.4.5

FUNCIONAMENTO
Quando o sinal de entradafor 1, o argumento é resetado. O argumento somente sera setado quando um
componente seta bobinafor ativado.

GRAFICO

< RESETA BOBINA
ouT

EXEMPLO COMENTADO

1 FLW 00
| {
| \E

Se aentradadigital 1for 1, reseta o parametro do usuario 800. Caso contrario, o valor do parametro é
mantido.

PTS COIL
SIMBOLO

—(P—

DESCRIC;AO
E composto por 1 entrada e 1 argumento.

O argumento é composto por umtipo de dado e umenderego.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- marcador de bit
- saida digital
- parametro do usuario (1)
- marcador de bit de sistema (2)

NOTAS: (1) O valor corrente ndo é salvo na memdria E2PROM, ou seja, este Ultimo valor ndo é recuperado.
Alémdisso, valores pares correspondema 0, enquanto que valores impares correspondema 1.
(2) Somente para SoftPLC do CFW-11 e SSW-06.

FUNCIONAMENTO
Quando houver umatransi¢ao de 0 para 1 no sinal de entrada, o argumento é setado durante umciclo de
scan. Depois disso 0 argumento é resetado, mesmo que a sua entrada permanecaem 1.

GRAFICO
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7.4.6

N EOBINADE TRANSICAO POSITIVA

1 CICLO DE 8CAN ==

EXEMPLO COMENTADO

Il T 2000
| {
| \P

Quando aentrada digital 1 for de O para 1, escreve 1 por umciclo de scan no marcador de bit 2000.

NTS COIL
SIMBOLO

—(N—

DESCRICAO
E composto por 1 entrada e 1 argumento.

O argumento é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- marcador de bit
- saida digital
- parémetro do usuario (1)
- marcador de bit de sistema (2)

NOTAS: (1) O valor corrente ndo é salvo na memoria E2PROM, ou seja, este Gltimo valor néo € recuperado.
Alémdisso, valores pares correspondema 0, enquanto que valores impares correspondema 1.
(2) Somente para SoftPLC do CFW-11 e SSW-06.

FUNCIONAMENTO
Quando houver umatransicdo de 1 para O no sinal de entrada, o argumento € setado durante umciclo de
scan. Depois disso, 0 argumento é resetado, mesmo que a sua entrada permanega emO.

GRAFICO
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7.4.7

N EOBINADE TRANSICAO NEGATIVA

r -

EXEMPLO COMENTADO

1 SN 2000
| {
| \N

Quando aentradadigital 1 for de 1 para 0, escreve 1 por umciclo de scan no marcador de bit 2000.

1 CICLO DE 8CAN .=

IMMEDIATE COIL
SIMBOLO

—(1—

DESCRICAO
E composto por 1 entrada e 1 argumento.

O argumento é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- saida digital

Nota:  Ocorrerd erro de compilagéo caso o tipo de dado selecionado for diferente de " saida digital".

FUNCIONAMENTO

Transfere o sinal contido em sua entrada para a saida digital programada. A escrita na saida digital ocorre no
momento da execugdo dainstrugdo, diferentemente da bobina normal que a escrita nas saidas digitais ocorre
somente no final do ciclo de scan.

GRAFICO
N BOBINA

L
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7.5 Blocos de Funcgao
75.1 Controle de Movimento

7.5.1.1 MC_Power

SIMBOLO
= Enable MMC_Fower Status =
M S e e Pz
Eusy
Pukive
M BEufferflode Errar
ErrcrlD
DESCRICAO

Habilitacdo/Desabilitacdo do eixo real .

O comando de habilitacao/desabilitacdo do eixo real serd de acordo coma entrada Enable, se Enablefor 0o
comando serd de desabilitacéo e se for 1 0 comando seré de habilitacéo.

Quando o bloco MC_Power for usado para habilitagdo/desabilitagdo do eixo real, nenhuma entrada digital
devera estar programada para afuncdo de Habilitacdo (op¢éo 1), o Alarme A 0120 podera ocorrer.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Enable, 1 saida Status e 5 argumentos, sendo eles:
- Buffer Mode
- Busyfi23
- Activei23)
- Errorf128
- Error Idf128)

A entrada Enable € responséavel pela habilitagcdo/desabilitacéo do eixo real.
A saida Status informa o estado do eixo real.

O argumento Buffer Mode podera ser:

- Aborting: quando o comando for de desabilitacéo (Enable = 0), 0 eixo real sera desabilitado
imediatamente.

- Buffered: quando o comando for de desabilitagdo (Enable = 0), 0 eixo real sera desabilitado
somente quando todos os blocos de movimento terminarem.

MODO DE OPERACAO

Ao habilitar o eixo real pela primeiravez, o drive podera operar emmalha de posicéo, dependendo do valor do
parémetro P1023. Deve-se gjustar o ganho proporcional de posi¢éo (P0159) para obter ummelhor
desempenho do drive.

Quando o eixo real estiver desabilitado, o estado do eixof127 sera " Disabled".

Ao habilitar o eixo real, o estado do eixol127 mudara para " Standstill".

ERROS DO BLOCO
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Exrrvor Id Descricio
66 Ditive no estado “Errorstop™ (Drive com Falha)
71 P202 diferente de 4 (PLC).
EXEMPLO
0 1 2 3 4 5 & 7 3 g
HalILE500 HhI{6501
- —| I Enable IIC_Fower Status { )—
Flzal | IS - m e e Fuis B Fzal
1 Euszy pp Di=zzbilitade
Active B Dezahilitado
Buffer=d| M BufferMode Error ¢ Diezabilitade
2 ErrorlD ¢ Dhezabilitado
YWD 6502 a6 303
. —| I Execute MC_Movesbsolute Oone {
Fzal Mo oo Aniz [ Fzal
4 10000000 | § Fasition Buzy P Dizzzbilitado
200.00 | M ¥elocity Active ¢ Dieszhilitado
1000 .00 | W Acceleration CommandAborted B Diesabilitado
3 1000.00 | W Deceleration Error p Diesabilitado

ErrarlD e Diasabilitado

=9

Aborting | M BufferMode
BISING (M Updatellode

h

Lo aS00
ooAX6501 T
ooMX6502 T |_|
LoMXG503 T _|
LpSW3400 4

]

2

0 |
Velocidade &

200

Ao alterar o valor de 0 para 1 do marcador de bit 6500, entrada Enable do bloco MC_Power, o eixo real é
habilitado e o seu estado, marcador de word do sistema 3406, € alterado para" Standstill" (%SW 3406 = 2). A
saida Status, marcador de bit 6501, é setada.
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Tendo-se atransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6502 0 bloco MC_MoveA bsolute é executado e iniciasse
0 posicionamento para a posi¢éo 10 voltas. O estado do eixo[127 é alterado para" Discrete Motion" (%
SW 3406 = 6).
Enquanto o posicionamento é executado, o marcador de bit 6500, entrada Enable do bloco MC_Power, é
resetado, mas como o BufferMode do M C_Power esta configurado como " Buffered"”, o eixo somente sera
desabilitado na conclusdo do posicionamento.
Ao finalizar o posicionamento, o marcador de bit 6503, saida Done do bloco MC_MoveA bsolute € setado
por 1ciclo de scan e o eixo é desabilitado (M C_Power.Enable = 0). O estado do eixo é alterado para
"Disabled" (%SW 3406 = 0).
7.5.1.2 MC_Reset
SiMBOLO
= Execute IMC_Feset Done -
MBS - e Bz
Error
ErrarlD
DESCRICAO
LimpaFalhado Drive

Quando houver umatransicéo de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco sera executado. Se o eixo configurado
estiver emFalha, o estado do eixo estara em" Errorstop”, ao executar o bloco o estado do eixo[12A mudara
para" Disabled".

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 4 argumentos, sendo eles:
- Axishid)
- Error(123)
- Error 1d[128)
- Bloco Retentivo(128)

A entrada Execute é responsével pela habilitagc&o do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

MODO DE OPERACAO
Ao executar o bloco MC_Reset, o drive ndo alterao modo de operacgéo atual.

Na execucéo do bloco o estado do eixo[127 mudara para" Disabled" somente se 0 estado estavaem
" Errorstop”.

ERROS DO BLOCO

ErrorId Descricdo
71 P202 diferente de 4 (PLC).
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EXEMPLO
SIS 00 WeWDTE501
0 | { '—
—| I Execute MG _Reset Oone i
Frzal | ] s oo om e oo m e Agiz b Fazal
Error e Dizsabilitado
ErrorlD ¢ Dizzabilitads
-
QoA 6500 T
oMX6501 T

2o5W3406 &

I

Como eixo real no estado de "Errorstop” (%SW 3406 = 1) e umatransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500,
0 bloco MC_Reset sera executado e o0 estado do eixo[127 mudara para " Disabled" (%SW3406=0) . A saida
Done, marcador de bit 6501, permanecera setada enquanto a entrada Execute estiver em 1.

Ocorrendo alguma falhano drive, o estado do eixol12 mudara para " Errorstop” (%SW3406=1) .
Quando novamente ocorrer umatransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, 0 bloco MC_Reset sera

executado e o estado do eixo[12 mudara para " Disabled" (%SW 3406 =0) . A saida Done, marcador de bit
6501, permanecera setada enquanto a entrada Execute estiver em 1.

7.5.1.3 MC_Stop

SIMBOLO
= Execute MC_Stop Dione p=—
B RS e Az
M Deceleration Bu=y
M Jerk Active
M BEufferfode CommandAborted
Error
ErrorlD
DESCRICAO
Executa uma parada.

Quando houver umatransi¢ao de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Serd executado uma parada com uma desaceleracéo configurada no argumento " Deceleration”.
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Quando a paradatermina, a saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto a entrada Execute
estiverem 1.

Enquanto a entrada Execute estiver em 1, nenhumoutro bloco M C sera executado.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 9 argumentos, sendo eles:
- Axisfud)
- Decelerationf18)
- Jerk118)
- Busyfi2
- Activel2®)
- Command Aborted[123)
- Errorf123)
- Error 1d28)
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Done informa o instante em que a parada é finalizada.

MODO DE OPERACAO

Ao executar o bloco MC_Stop, o drive passara a operar emmalha de posi¢éo e permanece assim mesmo apos
aconcluséo do bloco. Deve-se gjustar o ganho proporcional de posi¢do (P0159) para obter um melhor
desempenho do drive.

Na execucéo do bloco o estado do eixol12A mudara para" Stopping"” . Ao finalizar a parada e o bloco n&o
estiver mais ativo, o estado do eixoli2/ mudara para " Standstill” .

ERROS DO BLOCO
Exrror Id Descrigio

B Diesaceleragio programada menot que a minima permitida.
[x] Diesaceleragio programada maior gue a mdxima permitida.
a7 Dirive nio estado "Disabled" ou “Etrorstop™.
71 P202 diferente de 4 (PLCY.
78 Bloco MC nio executado — Falha interna,
a3 Jetk programado menor gque o minimo permitido.
04 Tetk programado maior que o mdximo permitido.

EXEMPLO
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0 2 3 4 5 6 7 8 g
Sl A5 00 TaWIL6505
- —l I Enecute FAC_Moweelosity Ineloity { :l—
Flzal M iz - Pz B F=al
1 200.00|  Yelocity Buzy B 2=hHE301
1000.00 | W Acceleration Active B tahE502
1000.00 | M Deceleration CommandAborted B 28303
2 Error p SahCi6304
ErrorlD e #8400
Aborting | M Bufferfode
- Rising | W Updateflode
6505 he505
N —| I Execute MIC_Stop Oone { )—
Fizal M A e Az i F=al
5 S00.00 | W Deceleration Busy e SchCLE507
Active B WLLTLEE08
Aborting | W BufferiMode Commandfborted B Diesabilitado
6 Errar b Dresabilitado
ErrorlD - Dhzsabilitado
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Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, 0 bloco MC_MoveVelocity é executado, comisso os sinais
Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, séo setados e iniciasse 0
movimento para chegar avelocidade de 200 RPM . O estado do eixo (%SW 3406) muda de 2 (Standstill) para 5
(Continuous Motion).

No instante em que a velocidade atinge 200 RPM, a saida InVelocity, marcador de bit 6505 é setado.

Tendo-se atransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6506 o bloco MC_Stop € instantaneamente executado,
comisso os sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6507 e 6508 respectivamente, séo setados e
iniciasse a parada. Ao mesmo tempo os sinais Busy, Active e InVelocity do bloco MC_MoveVelocity,
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7.5.1.4

marcadores de bit 6501, 6502 e 6505, s&o resetados e o sinal CommandA borted, marcador de bit 6503, é
setado por 1 scan. O estado do eixo (%SW 3406) muda de 5 (Continuous M otion) para 3 (Stopping).

Ao finalizar aparada, a saida Done do bloco MC_Stop, marcador de bit 6509, é setado e permanece até a
entrada Execute, marcador de bit 6506, esta setado. O estado do eixo (%SW 3406) permanece igual a 3
(Stopping) e nenhumoutro bloco M C seré executado.

Tendo-se atransi¢do de 0 para 1 do marcador de bit 6500 0 bloco MC_MoveVelocity é iniciado, mas como o
bloco MC_Stop esté ativo, ocorrera erro e o sinal Error, marcador de bit 6504, sera setado e no marcador de
word 8400 conterd o valor do erro 69.

Quando aentrada Execute do bloco MC_Stop é resetada, os sinais Busy, Active e Done, marcadores de bit
6507, 6508 e 6509, sdo resetadoso. O estado do eixo (%SW 3406) muda de 3 (Stopping) para 2 (Standstill) e
outros blocos M Cs poderé&o ser executados.

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o bloco MC_MoveVelocity é executado, comisso 0s sinais
Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, séo setados e iniciasse 0
movimento para chegar avelocidade de 200 RPM. O estado do eixo (%SW 3406) muda de 2 (Standstill) para5
(Continuous Motion).

No instante em que a velocidade atinge 200 RPM, a saida InVelocity, marcador de bit 6505 é setado.

MW _IgControl
SIMBOLO
= Execute [ IqCantrol Inlq p=—
M S e Pz
Mg Eusy
M lgRamp Auctive
Commandabarted
Error
ErroriD
M Eufferiiode
M UpdateMode

DESCRICAO
Executa o controle de Iq programado.

Quando houver umatransicéo de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Para finalizar o bloco, é necesséario a execugdo de outro bloco ou o drive passar para o estado " Disabled" ou
" Errorstop”.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida InTorque e 11 argumentos, sendo eles:
- Aisfud)
R mm
- 1g Ramp[i18)
- Buffer Model11
- Update M odel12
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7.5.1.5

- Busy/[125)

- Activeli2}

- Command Aborted25)
- Error[123)

- Error 1df28)

- Bloco Retentivo[128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Inlq informa o instante emque atinge o Iq programado.

MODO DE OPERACAO
Na execucéo do bloco o estado do eixofi27 mudara para " Continuous Motion".
ERROS DO BLOCO
Error Id Descrigiio
52 Tentativa de executar bloco com Bufferhdode - Bimngle quando outro bloco ativo.
67 Drrive no estado "Disabled" ou “Errorstop™.
] Diiwe no estado ' Stopping .
70 Tentativa de executar bloco com Buffethiode - Buffered quando outro bloco ativo e outro bloco aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLCY).
74 Dive no estado " Homing "
T8 Bloco MC ndo executado — Falha interna,
a0 Iy programado maior que o maximo permitido.
a1 IgRamp programado menor gque o minimo permitido.
a2 IgRamp programado maior gque o maximo permitido.
STOP
SIMBOLO
= EM STOF  EMO =
W DECELERATION
H HODE
MW COMTROL
HHAIS
DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 4 argumentos, sendo eles:
- desaceleracdoft1})
- modol149

- controleft1®
- eixol113

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A saida ENO informa o instante que o bloco é finalizado.

Modo:

O modo é sempre uma constante.

Possui as opgdes:
- interrompe
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- cancela

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for O, o este bloco ndo esta ativo, a saida ENO ficaemO.

Se aentrada EN for 1, mesmo que seja por umciclo de scan, é executado uma parada com um perfil
trapezoidal baseado nas caracteristicas programadas nos argumentos.

Quando a parada é concluida, a saida ENO vai para 1 durante umciclo de scan, retornando a0
posteriormente.

Depois de iniciado, o bloco de parada ndo € meis cancelado até a sua parada total, mesmo que a entrada EN
vapara0 antes do fimde sua parada.

O modo interrompe faz comque o bloco permanega parado enquanto aentrada EN for 1. No instante que a
entrada EN for 0, o bloco de posicionamento previamente ativo € restaurado, desde que a posi¢do corrente
néo seja maior ou igual a posicdo desejada pelo posicionamento previamente ativo. Isto poderia ocorrer, sea
desacelerac&o do bloco de parada fosse muito lento.

O modo cancela ndo restaura o posicionamento prévio quando aentrada EN for O.

Nota: Se utilizado para parar uma busca de zero maquina, 0 modo de parada sempre sera cancela, mesmo que
aprogramacdo esteje setada parainterrompe.

Importante: Este bloco n&o altera a forma de controle, seja elaemmalha de posicdo ou emmalhade
velocidade.

FLUXOGRAMA
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EN STOP - CANCELA
VELOCIDADE . NO MININO 1 CICLO DE SCAN
‘ENCI

.1 CICLO DE SCAN

- Modo Interrompe
EN

STOP - INTERROMPE

VELOCIDADE
-

- NO MINIMO 1 CICLO DE SCAN
o~
-
/)/
EWND CONTINUA O POSICIONAMENTO ANTERIOR

.1 CICLO DE S5CAN

EXEMPLO COMENTADO

149
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150
wIE1 2000
| {
—| [ EH TCURVE EMO 'I.P)_
Positivo | W SIGHN FOSITION
100.00 W FPOSITION
2I1E00. M SPEED
10000.0 M ACCELERATION
Felative M HODE
Feal W ARIS
4IE 2 101
l {
I EH STOF  EMHO 1 )—
&0000.0 W ODECELERATION
Interrompe W HMODE
Automatico W COMTROL
Feal WARIS
Quando aentradadigital 1 for 1, um posicionamento de 100 voltas é habilitado. Se a entrada digital 2for 1, 0
bloco de parada € habilitado, fazendo com que o posicionamento seje interrompido. Ao parar, € escrito na
saida digital 1 do drive 1 por umciclo de scan. No instante que a entrada digital 2 voltar para0, o
posicionamento de 100 voltas é completado.
7.5.1.6 QSTOP
SIMBOLO
— EM QETOP  EMO p—
M DECEL
M WIHPOS
M COMTROL
M RIS
DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 4 argumentos, sendo eles:
- desaceleraggioh12)
- posicaoli11
- controlef13)

- eixof113)

A entrada EN é responsavel pela habilitacéo do bloco.
A saida ENO informa o instante que o movimento € finalizado.

FUNCIONAMENTO

Se aentrada EN for 0, o bloco no esta ativo, a saida ENO ficaemO.

Se aentrada EN for 1, o bloco é habilitado. Quando ocorrer um pulso na entrada répida e o deslocamento
decorrido ap6s a habilitacéo do bloco for maior ou igual ao argumento posicéo, é executado uma parada com
um perfil trapezoidal.

Quando a parada é concluida, a saida ENO vai para 1 durante umciclo de scan, retornando a0
posteriormente.

Para realizar outro deslocamento o bloco deve ser desabilitado pelo menos por umciclo de scan.
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Entrada Rapida (pulso nulo do encoder) - conector X8, pino 8 paraa POS2 ou conector XC9, pino 8 paraa

PLClePLC2

Importante: Este bloco néo altera a forma de controle, seja elaemmalha de posi¢cdo ou emmalhade

velocidade.

GRAFICO

-

TNTRAM RAPIDA

[ 1

[

[

+ VELOCIDADE

AN

/=

+ ENO

EXEMPLO COMENTADO
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FOSITION
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M WE002
5.00
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Feal

EH GETOF  EMO
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L2001

DECEL
WIMFOS
COMTROL
ARIS

=

Quando aentradadigital 1 for 1, um posicionamento de 10 voltas é habilitado. Se a entrada digital 2for 1, o
bloco de parada répida é habilitado, decorridos 5 voltas, quando ocorrer um pulso na entrada rapida do

conector X8 o posicionamento sera cancelado. Ao parar, é escrito 1 no marcador de bit 2001 por umciclo de
scan. No instante que a entrada digital 2 voltar para0, o posicionamento podera ser reiniciado.

POSITIONO
SIMBOLO

EM FOSITIONE EHO

M MINSFEED
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DESCRICAO
Este bloco temafuncéo de executar umcontrole de posi¢cdo emtorno do 0 rpm, ou seja, manter o motor
parado.

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e argumento, sendo ele:
- velocidade minima - unidade: 13 bits

A entrada EN é responsavel pela habilitacédo do bloco.
A saida ENO informa quando o bloco esta ativo.

IMPORTANTE: bloco vélido apenas parao CFW 700 V2.00 ou superior e controle vetorial comencoder
(P0O202=5).

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for O, o este bloco ndo esta ativo, a saida ENO ficaemO.

Quando aentrada EN for para 1, as condi¢des abaixo devemser satisfeitas para que o bloco POSITIONO se
torne ativo:

- 0 drive ndo pode estar " desabilitado geral" e o parametro P0229 ndo pode estar configurado em1 (parada
por inércia). Nesta condicao € gerado o alarme A702.

- ndo pode estar ativo outro bloco POSITIONO.

- 0 mddulo dareferéncia de velocidade deve ser menor ou igual a velocidade minima (M INSPEED)
configurada.

Estando satisfeitas as condi¢Bes acima, o bloco aloca o eixo do motor na sua posigéo corrente. Neste
instante, a saida ENO vai para 1, permanecendo nesta condi¢éo enquanto a entrada EN permancer em 1.

Quando o bloco POSITIONO se torna ativo:

-0 comando "Gra" via SoftPlc é ativado;

- areferéncia de velocidade via SoftPic vai para0;

- controle de posicéo é ativado;

- 0 eix0 é alocado na posi¢ado corrente registrada pelo encoder;

EXEMPLO COMENTADO

eSH3001

Skl
— | {

833000 2 5000

—| I I/} EN PDSITIDHBEHD——( )—

1 MMIMSPEED

0 Sl S5 000

830
| | | I:
—| I 1 1| EH REF EMO )—
(:Velocidade W MODE
100 [rpm]| M SFEED
0 M TORGUE

Quando aentrada digital 1 for 1, 0o comando "Gra" via SoftPlc (%SX3001) é ativo.
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Se o inversor (%SX3000) estiver habilitado, temos duas situagdes:

- seaentradadigital 2for 0, o bloco POSITIONO € habilitado e sera ativado assimque a referénciade
velocidade em 13 bits do drive for menor ou igual do que a velocidade minima programada em 13 bits.
- seaentradadigital 2for 1, o bloco POSITIONO é desabilitado e é habilitado o bloco REF, parauma
referéncia de velocidade de 100 rpm.

Posicionamento

SCURVE
SIMBOLO
= EM SCURLE  ENO =
M SIGM POSITION
M POSITION
M SPEED
M ACCELERATION
M JERE
M MODE
M ARIS
DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 6 argumentos, sendo eles:
- posicaoli11
- velocidade[112)
- aceleracdo(112)
- jerkfu)
- modo[112
- eixof113)

A entrada EN é responsavel pela habilitacéo do bloco.
A saida ENO informa o instante que o bloco é finalizado.

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for O, o bloco néo é executado e a saida ENO vai paraO.

Se houver pelo menos um pulso durante umciclo de scan na entrada EN e ndo houver outro bloco de
posicionamento ativo, sera executado um posicionamento comum perfil S baseado nas caracteristicas
programadas nos argumentos.

Quando o posicionamento termina, a saida ENO vai para 1 durante umciclo de scan, retornando
posteriormente a0.

Importante: Este bloco trabalha emmalha de posic¢éo, permanecendo assim mesmo apos a sua conclusao.

FLUXOGRAMA
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VELOCIDADE " NO MINIMO 1 CICLO DE SCAN

v

J\CELERACAO

v

J.JEFEI':

END

1 CICLO DE SCAN
EQUACOES DA CINEMATICA
X= X0+ VO*t + (U/2)* a0* tA2 + (1/6)* F tA3
v =Vv0+altt + (U2)* F*tr2
a=a0+Jt

onde:
- X=posi¢éo final
- X0 = posi¢éo inicial
- v =velocidade final
- v0=velocidade inicial
- a=aceleracdo final
- a0 = aceleracéo inicial
-J=jerk

EXEMPLO COMENTADO
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l {
— | (P~
4 2000 a1
—| I EH SCURVE EMO { )—
Positivo | W SIGMPOSITION
2050 WFOSITION
2000.0 | SPEED
AO000.0 MACCELERATION
500000 W JERK
Feelative W HODE
Feal MAXIS
Se o drive estiver habilitado e o marcador de bit 2000 estiver em 1, umposicionamento comum perfil S, de
20,5 voltas positivo no modo relativo (sentido horario), a 2000 rpm, com uma aceleracao de 50.000 rpnm/'s e um
jerk de 230.000 rpm/s™2 é executado. Quando o posicionamento é concluido, asaida digital 1 ficaativapor 1
ciclo de scan
7.5.2.2 TCURVE
SIMBOLO
—{EM TCURLE ENOj—
M SIGM POSITION
MFOSITION
M SFEED
M ACCELERATION
M MODE
M ALIS
DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 5 argumentos, sendo eles:
- Qosigéom
- velocidadef112
- aceler@éom
- modol113
- eixof11})

A entrada EN é responséavel pela habilitagcdo do bloco.
A saida ENO informa o instante emque o bloco é finalizado.

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for O, o bloco ndo € executado e a saida ENO vai para .

Se houver pelo menos um pulso durante umciclo de scan naentrada EN e ndo houver outro bloco de
posicionamento ativo, sera executado um posicionamento com um perfil trapezoidal baseado nas
caracteristicas programadas nos argumentos.

Quando o posicionamento termina, a saida ENO vai para 1 durante umciclo de scan, retornando
posteriormente a 0.

Importante: Este bloco trabalha emmalha de posicéo, permanecendo assim mesmo apos a sua conclusao.

FLUXOGRAMA
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‘EN TCURVE
}fELomD}aDE NG MINIMO 1 CICLO DE SCAN
f\CELERﬁ;CAO
1 :
E | I' T [ 3
ENO
1 CICLO DE SCAN .~
EQUACOES DA CINEMATICA
X=X0+vO*t + (U2)*a*t"2
v =v0+a*t
onde:
- X=posi¢éo fina
- X0 = posi¢éo inicial
-v =velocidadefinal
-vO=velocidade inicial
- a=aceleracdo final
EXEMPLO COMENTADO
w1 w2000
— | (P
M 2000 W0E]
| {
—| I EH TCURVE EHO 1 )—
W IWAE00 | M SIGKM POSITION
weITWWE01, %6ITWE02 | | POSITION
%G ITWE03 | M SPEED
I TWE04 M ACCELERATION
Felative | | HODE
Real M AXIS
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7.5.2.3

Quando for capturado umatransicéo de O para 1 na entrada digital 1, dispara um posicionamento paraa
posi¢ao absoluta configurada comsinal do parametro do usuério 800, como nimero de voltas do parametro
do usuério 801 e comafracdo de volta do pardmetro do usuario 802, na velocidade do parédmetro do usuario
803 emrpme comuma aceleracdo baseada no pardmetro do usuario 904 emrpnys. Paraisto é necessario que
uma busca de zero méquinajatenhasido executada previamente. Quando terminar, escreve 1 durante 1 ciclo
de scan nasaida digital 1.

HOME
SIMBOLO

—{EM HOME  EMOj—

— ZERDEW

W SPEED
M ACCELERATION
M SIGM OFFSET
M OFFSET
M FROTATION
M TVFE
HAXIS
DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 entrada ZEROSW, 1 saida ENO e 6 argumentos, sendo eles:
- sentido de rotacgol13)
- velocidadel112)
- acelerggéom
- offset (sinal, nimero de voltas, fragio de volta)[11h
-tipo:
- Padrzo[159)
- Imediatol16)
- Uni-Direcional com Sensorl1631
- Uni-Direcional com Sensor e Pulso Nulo[168)
- Uni-Direcional com Pulso Nulofeh
- Bi-Direcional com Sensor[i6h
- Bi-Direcional com Sensor e Pulso Nulo[163
- eixo113)

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A entrada ZEROSW é responsavel de informar ao bloco que a posic¢éo de zero maquinafoi atingida.
A saida ENO informa o instante que o bloco é finalizado.

TIPO:

Padr &0

A buscade zero é iniciada comum perfil trapezoidal baseado nas caracteristicas programadas. No instante
emque houver umpulso de no minimo umciclo de scan na entrada ZEROSW, inicia-se a busca do pulso
nulo. Assimque o pulso nulo for encontrado, inicia-se o processo de parada seguido do retorno a posi¢ao
do pulso nulo.
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VELOCIDADE
F 9

3

b
v POSICAD

1: Sensor Detectado
2 : Pulso Nulo Detectado
3 : Posicdo de Parada {posigao do pulso nulo)

NOTA!

Na hipotese deste bloco ser habilitado e a entrada ZEROSW estar em 1, a busca se inicia no sentido oposto
ao programado até a entrada ZEROSW ir para 0. Neste instante, o bloco inverte o sentido de giro, repetindo o
passo descrito no parégrafo anterior.

Imediato (*)
Quando o tipo programado for imediato, nenhum movimento é executado e a posi¢éo atual é consideradaa
posi¢do do pulso nulo.

VELOCIDADE

.
POSICAD
1: Nova Posicao do Pulso Nulo

NOTA!
Para a execucdo deste tipo ndo é necessario o drive habilitado.
Pode ser executado durante qualquer posicionamento.

Uni-Direcional com Sensor (*)
Esse tipo pode ser usado quando o pulso nulo do encoder néo esta disponivel e é requerido rotagcdo em
somente umsentido.

A buscado sensor € iniciada comum perfil trapezoidal baseado nas caracteristicas programadas. No instante
emque o sensor é detectado, essa posicao é considerada como sendo a posicao do pulso nulo einicia-se 0
processo de parada.

Se o bloco for habilitado e a entrada ZEROSW estiver em 1, a posi¢ao atual serd considerada como sendo a
posi¢do do pulso nulo e nenhum movimento sera executado.

VELOCIDADE

! POSICAD
1: Sensor Detectado (nowa posicido do pulse nulo)

2 : Posicdo de Parada

Uni-Direcional com Sensor e Pulso Nulo (*)
Esse tipo pode ser usado quando o pulso nulo do encoder esta disponivel e é requerido rotacdo emsomente
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umsentido.

A buscado pulso nulo € iniciada comum perfil trapezoidal baseado nas caracteristicas programadas. No
instante emque o sensor é detectado, inicia-se a busca do pulso nulo. Assimque o pulso nulo for
encontrado, inicia-se 0 processo de parada.

VELOCIDADE

3
! POSICAO
1: Sensor Detectado

2 : Pulso Nulo Detectado
3 : Posicao de Parada

Uni-Direcional com PulsoNulo (*)
A buscado pulso nulo é iniciada comum perfil trapezoidal baseado nas caracteristicas programadas. Assim
que o pulso nulo for encontrado, inicia-se o processo de parada.

VELOCIDADE

| POSICAD

1: Pulso Nulo Detectado
2 : Posicédo de Parada

Bi-Direcional com Sensor (*)

Essetipo pode ser usado quando o pulso nulo do encoder ndo esta disponivel.

A buscado sensor é iniciada comum perfil trapezoidal baseado nas caracteristicas programadas. No instante
emque o sensor € detectado, inicia-se 0 processo de inversdo de sentido. No instante emque o sensor néo é
mais detectado essa posi¢éo é considerada como sendo a posi¢éo do pulso nulo e inicia-se 0 processo de
parada seguido do retorno anova posi¢ao do pulso nulo.

Se 0 bloco for habilitado e aentrada ZEROSW estiver em 1, 0 movimento inicia-se no sentido contrério ao

programado, quando o sensor ndo é mais detectado, essa posicao é considerada como sendo a posicao do
pulso nulo e inicia-se 0 processo de parada seguido do retorno a nova posi¢ao do pulso nulo.

VELOCIDADE
F 9
1
AN
L -
\./ POSICAD
2

1: Sensor Detectado
2 : Sensor Ndo Detectado (nova posicido do pulso nulo)
3 : Posicao de Parada (nova posigao do pulso nulo)
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Bi-Direcional com Sensor e Pulso Nulo (*)

A buscado pulso nulo € iniciada comum perfil trapezoidal baseado nas caracteristicas programadas. No
instante emque o sensor é detectado, inicia-se 0 processo de inversao de sentido. No instante emque o
sensor ndo é mais detectado inicia-se abuscado pulso nulo. Assimque o pulso nulo for encontrado, inicia-
se 0 processo de parada seguido do retorno aposicéo do pulso nulo.

Se o bloco for habilitado e a entrada ZEROSW estiver em 1, 0 movimento inicia-se no sentido contrério ao
programado, quando o sensor ndo é mais detectado, inicia-se a busca do pulso nulo. Assimque o pulso nulo
for encontrado, inicia-se o0 processo de parada seguido do retorno a posi¢do do pulso nulo.

VELOCIDADE
r 9

: Sensor Detectado

: Sensor Nao Detectado

: Pulso Nulo Detectado

: Posigdo de Parada (posigao do pulso nulo)

o R -

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for 0, o bloco ndo é executado e a saida ENO ficaemO.

Se houver pelo menos um pulso durante umciclo de scan naentrada EN e néo haver outro bloco de
posicionamento ativo, abusca de zero é iniciada nas caracteristicas programadas nos argumentos.

Ent&o o bloco é finalizado e a saida ENO vai para 1 por umciclo de scan, retornando a O posteriormente.

Nafinalizac8o deste bloco, a posicdo encontrada sera referenciada como valor do offset programado, que
normalmente possui o valor zero. Se programassemos um offset negativo de 25 rotagdes, e executassemos
umposicionamento relativo de 50 rotagdes comsinal positivo, a posi¢éo alcangada seriade 25 voltas e 0 de
fracdo de volta, comsinal positivo. No entanto, se o posicionamento fosse absoluto, a posicdo final é 50
voltas e de 0 de fragdo de volta, comsinal positivo, girando narealidade 75 voltas no sentido horério.

NOTA: Se o tipo de busca de zero programado utilizar pulso nulo, a posicéo final pode sofrer um offset
dependendo do valor do parametro 769, que provoca um adiantamento da posi¢ao emrelagdo ao pulso nulo.
Desta forma, a parada sera o valor de P769 décimos de graus antes do pulso nulo.

IMPORTANTE: Ap6s abuscade zero de maquina, o controle ficaemmalha de posicéo.

EXEMPLO COMENTADO
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7524

wlElL SR 2000
| {
| (P
S 2000  wehlE2001 Sl 2001

—| I H EM  HOME ENO {S)—

w2

—| I ZERDSW

200.0 MsSFEED
1000.00 M ACCELERATION
Positivo M SIGR OFFSET

0.00 MOFFSET
Hordrio M ROTATION
Padrio W TYFE

Feal HARIS

Considerando que o drive tenha sido recémresetado ou energizado, natransicdo de O para 1 daentrada
digital 1, ativaa busca de zero méquinatipo padréo, pois o marcador de bit 2001 é inicializado em 0. Quando a
entrada 2 vai para 1, iniciaabusca do pulso nulo. Ao encontra-lo, 0 motor comega a desacelerar e volta para
aposicdo do pulso nulo encontrada mais o valor de P769. Assimque o posicionamento € concluido, o
marcador 2001 é setado, que inabilita uma nova busca.

TCURVAR
SIMBOLO

={EM TCURVUAR  EMO =

FOSITION
ACCELERATION
DIRECTION
SPEED S0URCE
SPEED GAIN
RAXIS

DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 6 argumentos, sendo eles:
- posicaol11h
- aceleracdo(112)
- direciof13)
- velocidadef163
- sincronismol162

- eixof113)

A entrada EN é responsavel pela habilitacdo do bloco.
A saida ENO informa o instante em que o bloco é finalizado.

Velocidade
A velocidade é composta por umtipo de dado e umendereco, dependendo da escolha do tipo de dado.

Otipo de dado davelocidade pode ser:
- encoder (encoder auxiliar da PLC2 ou encoder principal da POS2)
- parametro do usuario
- marcador de word
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Para os parametros do usuario e os marcadores de word a unidade considerada por este campo é o RPM
(rotaces por minuto).

Relacdo de Sincronismo
A relacéo de sincronismo é formada por 1 tipo de dado e 2 enderecos ou constantes, dependendo da escolha
do tipo de dado.

Otipo de dado pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Os enderecos ou constantes sdo destinados arelagdo do mestre e relagdo do escravo.
Importante: A relagcéo de sincronismo s6 € aplicada quando afonte de velocidade for pelo encoder.

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for O, o bloco no é executado e a saida ENO vai paraO.

Se houver pelo menos umpulso durante umciclo de scan naentrada EN e ndo houver outro bloco de
posicionamento ativo, serd executado um posicionamento comum perfil trapezoidal variavel baseado nas
caracteristicas programadas nos argumentos.

Quando o posicionamento termina, a saida ENO vai para 1 durante umciclo de scan, retornando
posteriormente a 0.

Importante: Este bloco trabalha emmalha de posic&o, permanecendo assim mesmo apos a sua conclusao.

FLUXOGRAMA
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TCURVAR

ha algum M
posicionamento
ativa?
. N inicia o
e este bloco? o= .
posicionamento

terminou o
posicionamento?

neste ciclo finaliza o
]

de scan? bloco
ENOD =10

GRAFICO
EN —— I — : >
no minimo 1 ciclo de scan = .
s 1 ciclo de scan

ENO

/ Posigéo
t

5
L

— Ref. de Velocidade
— Yelocidade do eixo do motor

EXEMPLO COMENTADO
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IH1 52000
| l i
| {P )_
SME 2000 w0E1
l {
—| I EH TCURUAR EMO 1 )—
el WE01, WEDZ M POSITION

Ll TWE0d | MACCELERATION

2, IT%E00, | DIRECTION

e lIWE03 | M SPEED SOURCE

141 W SFEED GAIN
Feal MAXIS
Quando for capturado umatransicéo de O para 1 na entrada digital 1, dispara um posicionamento configurada
comsinal do parametro do usuario 800, como numero de voltas do parametro do usuario 801 e coma fragéo
de voltado parametro do usuério 802, navelocidade do parametro do usuario 803 emrpme comuma
aceleracéo baseada no parametro do usuério 804 emrpnys. Quando terminar, escreve 1 durante 1 ciclo de
scan nasaidadigital 1.
7.5.25 CAM

SIMBOLO:

—{ EHM CAM EMO |—

M FROFILE
M TYFE

DESCRICAO:
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 2 argumentos, sendo eles:

- Perfil:
Perfil de posicionamento CAM a ser executado.
- Tipo de Per fil Cam:

- Fixo: o perfil de posicionamento é transferido junto com o programa do usudrio e ndo podera sofrer
alteracdes.

- Calculawel: o perfil de posicionamento é transferido junto com o programa do usuério e podera sofrer
alteracOes através da execucdo do bloco CALCCAM. Para perfis de posicionamento calculdveis os seguintes
parametros sao Necessaros :

¢ NUumero Maximo de Pontos:
Valor constante que configura 0 nimero maximo de pontos que este CAM poderater.

¢ Primeiro Ponto Mestre

Marcador de float que configura a posi¢éo do mestre do primeiro ponto deste perfil CAM, a posi¢éo
do mestre nos demais pontos sera de acordo com o conteldo dos marcadores de float
subsequientes ao selecionado. Os contelidos dos marcadores de float utilizados devemter o formato
de voltas, exemplo: 1.5voltas, 0.25volta, ...

Impor tante: Caso a posi¢cao do mestre de algum ponto for menor que a posi¢ao do mestre do ponto
anterior no momento da execucgdo do bloco CALCCAM, este perfil CAM n&o sera mais executado




=]

Linguagem 167

sem que novamente o bloco CALCCAM seja executado com os conteldos dos marcadores
utilizados estejam corretos.

¢ Primeiro Ponto Escravo

Marcador de float que configura a posicdo do escravo do primeiro ponto deste perfil CAM, a
posicdo do escravo nos demais pontos serd de acordo com o contelido dos marcadores de float
subsequientes ao selecionado. Os contelidos dos marcadores de float utilizados devemter o formato
de voltas, exemplo: 1.5voltas, 0.25volta, ...

¢ Primeiro Tipo de Curva

Marcador de bit que configura o tipo de interpolagdo (0O para interpolacdo linear e 1 para
interpolacdo cubica) do primeiro ponto deste perfil CAM, o tipo de interpolagdo dos demais pontos
serade acordo como contetido dos marcadores de bit subseqiientes ao selecionado.

¢ Numero de Pontos
Marcador de word que configura a quantidade de pontos deste perfil CAM.

NOTAS!

- Caso o marcador de word programado conter valor maior que o argumento “NUmero Maximo de
Pontos” no momento da execucao do bloco CALCCAM, este perfil CAM néo sera mais executado
sem que novamente o bloco CALCCAM seja executado com o conteldo do marcador utilizado
esteja correto.

- No primeiro ciclo de scan apés o download do programa do usuario, o bloco CALCCAM carrega o
ndamero de pontos, os valores dos pontos e os tipos de interpolagdo para os argumentos
programados nos blocos CAM calculaveis.

A entrada EN é responséavel pela habilitagcdo do bloco.
A saida ENO informa o instante emque o bloco é finalizado.

O bloco CAM é responsavel pela execucdo de um posicionamento definido emseu perfil (profile).
Basicamente umdispositivo CAM temafuncgéo de converter ummovimento rotativo emummovimento
reciproco de avanco e recuo. Esse movimento de avanco e recuo € definido por um perfil cam. Umas das
maneiras de definir mecanicamente esse perfil cam é mostrada no exemplo a seguir:

TPIRYY:

Figura- CAM mecanico.

FUNCIONAMENTO:

Se aentrada EN for O, 0 bloco ndo é executado e a saida ENO é 0.

Se aentrada EN for 1, o bloco executa o perfil CAM programado utilizando o eixo virtual como mestre.
Todos os blocos de posicionamento e velocidade do WLP podem ser utilizado para gerar referéncia para o
eixo virtual.

Obloco CAM é sempre relativo, ou seja, a posicdo do eixo virtual nainicializagdo do bloco sera considerada
CoMo Posi¢ao zero do mestre.

Quando o perfil camtermina, a saida ENO vai para 1 durante umciclo de scan, retornando posteriormente a 0.
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NOTA!
O eixo virtual € o eixo utilizado como mestre para 0 bloco CAM. Todos os blocos de posicionamento e
movimento na POS2 a partir da versao de firmware 1.50 séo capazes de gerar referéncia para o eixo virtual.

FLUXOGRAMA:

H4 algum
posicionamento
ativo ¥

E este o W .
hloca?
L
Inicia o
] Posicichatmenta
Tetminou o H
posiciotametto 7 ’
Neste Ciclo Finaliza P
de Scan ? o hloco
v
EHO =10
EXEMPLO:
X1
{
EN TRANSFER ENO { )_
{1l MSRC OST pe 30870
%2 Yo
} {
—| | EM JoG  EMO { —
Cloclowizse) MROTATION
% LIWa00 | | SPEED
% LIW01| W ACCELERATION
Virtwal M AXIS
%LI3 %0X3
} {
—| [ EN ©CAM  EMO 15)_
tov| MFROFILE
Fix| M TYFE
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A entradadigital %IX1 habilita o drive.

A entrada digital %IX2 habilita o bloco JOG que esta programado para gerar uma referéncia de velocidade
parao eixo virtual definida pelo parémetro do usuario %UW 800 com aceleracéo definida pelo parémetro do
usuério %UW801.

A entradadigital %IX3 habilita o bloco CAM que a partir desse instante seguira 0 mestre de acordo como
perfil definido no parédmetro PROFILE. Ao terminar o perfil, a saida digital %QX3 sera ativada.

Se aentrada digital %I X3 estiver sempre ativa o perfil CAM sera executado continuamente.

O seguinte profile foi utilizado no exemplo :
M Editor CAM <toy.cpr>

: Westre (rot)  Ezcravo (rot) | Tige
3“" """""""""""""""""""" o o il Lingar
- 1 |0.7S0000  |0.000000 Linesr
sl H : 2 |0.350000 10.000000 | Linear
= . .:. ' i L i E 3 1.000000 0.000020
T T S e Eat St O
e S N U NSO SN NSO S A
. s ST S
§- ....... i ....... | S [ —— | I S [ SR p— .
H ; Velacidade do Mestie
. S : ) . [ [ 1.0000=] e
H ' Walores do Curzod
| Y 4 P fesire 0845347 ot
= : Escrave 4.845000 et
[ D" I e B i
: Velocidade 50.000000  rom
= Aceleragio 00000 ez
B 01 02 03 _ 04 05 05 . 0F _ 0F _ 09 | | ek 0000000 e
@|a|la|[Ps|A|J| Bela e OK | | Concels | b |
|

Através da monitoragdo online os seguintes dados foramadquiridos :
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M speed.tr - WLP Trend de Variaveis

frquive  Gréfico  Ajuda
Cursoe: 125150779

A0 coar
10,1000

75750

-150 000

] R
GO0O0D | A
.E. ....................... mimsmsmmms ._,-'.. |
25250 ‘:’"""""“' TTmeemes N l
05000 | : :
a0 i \I
150000 - i | . :
12:51:47.000 I1 258149500 .'IZS1 ‘52,000 I1 2:51:54.500 12:51:57.000
Car | Simbalo | Tipo | Enderacn | Min | M | val Cursar | val dtual [~
= rpm “MF: Marcadaor de= Float 0o =1500.0000 300,0000 254, 1695053 000000004000
— ok 2P Marcador de Float 2001 0.0000 10,1000 4.8553193 0.0031000
—_— W
CAIXA DEPROPRIEDADES BLOCO CAM:
CAM 3
Ferfil
toy =l
Abrir | Criar | Salvar Como... | Remover ‘
Tipo de Perfil Cam
f+ " Calculdvel

MHimera M aximo de Pontoz

Congtante

Frimeira Ponto Mestre

Marcador de Float

Frimeira Ponto Ezcravo

tarcador de Float

Primeiro Tipo de Curva

Marcador de Bit

MHumera de Pontos

-

EI=~ R P
poot = Tw |
e T |

4

o]

k" Marcador de Word Retentivo : B000 ... B033
i Marcador de word Volatl - 7000 ... 7649

[ =

Cancelar Ajuda

Esta caixa é chamada através de umduplo clique do mouse no bloco CAM.
Nela é possivel executar as seguintes operagdes:
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- Selecionar o perfil utilizado através da sele¢do de " Perfil".
- Abrir o perfil para edi¢do através do botéo "Abrir".

- Criar 0 novo perfil através do botdo " Criar".

- Remover o perfil selecionado através do botéo " Remover".

- Salvar comoutro nome o perfil selecionado através do botado " Salvar Como...".

Criando um novo perfil cam:

171

Para criar umnovo perfil camclique no botdo " Cria", uma caixa de entrada de valores solicitard o
nome do novo perfil, apés o editor de perfil cam abrira, conforme figura a seguir :

M Editor CAM <tutor.cpr>

SR A A = [
e St e R B J~ ------- e S— Mestre (rot)_ Escravo frat) | Tigo
: : : : : : : : 0 [o o
..., : . : : :
s Tt S S S S S
N UL U TS VO NN OO M SO O
N N S O N
5 i i i H H H " Velcidade do Mestie
S A N N L | e
= W i ] ¥ W W [ P
: ; : ; : : : ; Valores do Cursor
L] : i : ] ' : : : Mesee [ oo
ﬁ === I e S i - B e e e
I I oo | T
o SR R S N S R NS U S S Velacidade | 00 rm
N LT I
— El:l : uiz . u,:a . n:4 05 U:ﬁ : u::r : u,:s . u,:s' || ek [ ng | s
@|la|a|[Ps|Aa|J] o« &« Ok | | Concelr | | siuds |@

Nessa janela existe 0s seguintes controles :

Tabelade pontos :

&diciona ponto na tabela de pontos

Insere ponto na tabela de pontos

/ Remove ponto da tabela de portos

(t=] “em| =

Mestre (koty  Escravo (rot) | Tipo
1] u]

Tipo dainterpolagdo entre esse ponto & o proximo
FPosigdo do escravo para o ponto

FPosigdo do mestre para o ponto
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NOTAS

- Como citado anteriormente o bloco CAM é sempre relativo, logo o primeiro ponto databela de
pontos sempre sera mestre=0 e escravo=0.

- Mestre = eixo virtual

- Escravo = eixo real (drive)

Gr aficodo perfil :

2 Cutsor

cap : : . .
= : - &rea de plotagem do grafico
| ; H

= ; ;

af B : .

= ¥ 5

- p 1 : b :

B ;

=5 r 3 E

=

ﬂ- -t -

o 4 -

0l

0f 07 _0F _o@ |

B
\ Fixo de escala do mestre

Eixo de escala do escravo

Ferramentas de controle dogré&fico:

Iais Zoom Seleciona linha de Posicdo
Ienos Zoom Seleciona linha de Velocidade
Ajusta Zoom Tudo Seleciona linha de Aceleragdo
Zeleciona linha de Jerk
Desahilita linha selecionada
Ajustazoom linha selecionada
Aqusta zoom largura linha selecionada
/ Aqusta zoom altura linha selecionada

alala|f[r sfalJm el & a

Valores docursor :
Valores relativos ao ponto selecionado do cursor.

Walores do Cursor
Mestre 00 rat

Escravo 0o ot
Yelocidade 0.0 rpm
Aceleragdo 00 rpmds

Jerk I—DEI 1prm/s
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Velocidade do mestre :
Velocidade utilizada para célculo da velocidade, aceleragdo e jerk do escravo.

Welocidade do Mestre

1.0000 EI: rpr

I NOTA

- A velocidade, aceleracdo e jerk do escravo devemser utilizados como referéncia para o
desenvolvimento do perfil cam, onde os mesmos séo calculados numericamente e ndo levamem
consideracdo carga, inércia, torque e adinamicado drive.

Adicionando um novo ponto no per fil cam:

Um ponto pode ser adicionado através dos bot&es adicionar ou inserir ponto ou através de um
duplo clique do mouse no gréfico na posic¢éo onde deseja-se adicionar o ponto. O duplo clique pode ser feito
emqualquer regido do gréfico. Caso ja exista uma interpolagdo nessa regido o editor ird inserir esse ponto
entre os dois pontos dainterpolagéo.

O ponto é sempre adicionado como interpolagéo do tipo linear.

Quando é adicionado ou inserido umponto através dos respectivos botdes os valores de mestre e
escravo vem zerados. No caso da insercdo de ponto isso pode ocasionar umainterrupgao do perfil, pois a
posicéo do mestre deve sempre crescer emrelacao a origem, entdo, deve-se editar o valor do mestre e
escravo clicando sobre suas células natabela de pontos.

Na figura a seguir foi inserido umponto através do duplo clique do mouse:

M Editor CAM =tutor.cpr>

e (] | )
B S Msctre (o) Escravorat) [Too |
1] [ Linear
g 1 0.630631 664000
-
(=]
=
=
!
=
=
= .
Welocidade do Mestie
& 1.0000=] m
!
Walores do Cursot
ol Meshe [W ek
Escrav Iw rok
= Velocidads | 1.052914 rom
: : : : Acelerago 0000000 rends
[T o1, 0z o3 o4 05 . 0§ 07 . 0E _os | |tek oooooog | B
@ | e -’tl P, S| A|l J| B & & | 0Ok | Cancelar | Ajuds |

Para alterar o tipo dainterpolacdo clique na céluladetipo nalinha correspondente a origemda
interpolacéo e selecione adesejada.
Nafiguraa seguir foi alterado o ponto parainterpolagao tipo clbica.
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M Editor CAM <tutor.cpr>

5 S [t 8]
------ N N W N o, = =77y
: : i : : 0 |o ] Cubic
': - 'é“ " - ;' o 'I_I:I.ESDEB! . E64000
B R ke
R T 2000 W N | L
Vakores do Cursee
S S VU S S SO S Meslre 0500000 et
) ' : : ; : Escrave 0.580056 ot
(8 SR I S RREA RO FRR ER— SR Velocidade 1037465 rem
: : : | ; : : : Arzleagie SR4GEE s
01 02 03 _ 04 05 05 . 0F . 0F _ 09 | | ek | EGE
@l el [Fs|alJ =e el T N

Agoranessa curvajé é possivel observar outras grandezas alémda posi¢éo como velocidade,
aceleracdo e jerk. Para uma melhor visualizagdo de todas grandezas podemos utilizar o bot&o "Ajusta Zoom

Tudo" conforme figura a seguir.

M Editor CAM =tuter.cpr>

iestre (rot) | Escravo (rot) | Ties
a 1] 1] Cubic
'J_ 0630631 [T T
S Dl Velocidads do Mestie
[T amll [ o0 e
' L [YeeesdoCusw
e : i i i i : ; : i i i Mesire 0500000 ok
i S N 050086 1o
al i E b bbb b bbb L] Veleodade LO34E5 e
| W S S SR S S | | Aeeeste ST
05 10 15 20 25 50 .35 40 a5 s0 55 ey | ek I ETIGE
Q| el [P s|Aa|lJ] B & & 0Kk | | Cancola | | Auds |

Da mesma maneira podemos escolher uma das grandeza e utilizar o bot&o " Aplica Zoom

Selecionado". No exermplo a seguir foi efetuado umzoom navelocidade.
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I Editor CAM

={uter.cpr=

.
v
v
r
v
[
v
[
H
[
v
5
0
"
[
"
*
v
[
.
v
.
H
v

- | 8| ]

Westre (rot) | Escravo (rat) | Tips

o |0

I:_ 0.630631

Welcidade do Mesbie
1.&003. e

]
0. 664000

Cubic

Walores do Cursod
tesire 0.500000 et
Escravo 0550056 ot
' ; : Yelocadade 1.037465  rem
. .,.....E.. - Aceleagio ER05E4  pds
1015 20 35 90 L35 4D &5 50 s sy | ek [ sisisars | woid
_|_|_| PllsalJ] a[e]al e Ok | | Concelr | | s |
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Qutraferramentainteressante de ser citada é o cursor. No exemplo a seguir posicionaremos o cursor
no ponto de méxima velocidade.

M Editor CAM <tutor.c

Y -1 D
Mestre (rot) | Escravo (rot) [Tipo
Cubic

o |0 o

I:_ 0.630631

0. 664000

Welcidade do Mestie
[ 1.cmu3. fpm

Walores do Cursor

1o

15

P

,s

,u

35

,u

45

P

550,

tesire
Escrave
Welocdade

Aceleagio | 00594 mmds

Jeik,

I 0315356

0332039
1.576875

| 3161572

ok
rok

rem

pmss

_'1'_|_| _||—'_|i|m@gi|

o]

Cancela |

fuds |

|

Deve-se lembrar que as grandezas velocidade, aceleracdo e jerk do escravo séo dependentes da
velocidade do mestre, entdo € interessante altera-la de modo a simular algo muito préximo ao real. Nafiguraa

seguir avelocidade do mestre sera alterada para 1000 rpm e analisaremos a mesma posicao do cursor.
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Welocidade do Mestre

1EIEIEIE|: Ipm
Walores do Cursor
Mesztre 0315355 ot
Ezcrava 0332093 rmat
Yelocidade 1576.875185 pm
Aeeleracio -1994.056064  rpm/s

Jerk 31619871813.905342 P/

Durante o projeto do perfil camtodas essas grandezas devem ser observadas pois as mesmas
poderdo ou ndo ser cumpridas emfuncao de limitagdes mecanicas, elétricas e eletrdnicas dos equipamentos
envolvidos.

Como os gréficos de aceleragéo e jerk sdo calculados levando em consideragdo ainterpolagdo entre
dois pontos, nas jungdes entre interpolacdes lineares a aceleracdo e jerk seréo mostrados como iguais a zero.
M as sabemos que teoricamente numdegrau de velocidade a aceleragéo e jerk sdo infinitos, na praticaa
aceleracdo e jerk nesse momento dependerd tambémdas limitagcBes mecanicas, elétricas e eletrdnicas dos
equipamentos envolvidos. Esses degraus de velocidade devem ser observados e considerados no projeto do
perfil cam. Nafigura a seguir é exemplificado esta situagéao.

M Editor CAM =tutor.cpr=

Mestre (rat) I Tip

o |0 Cubic
1 0.630631 0.664000 Linear

E=zcranvo (rot)
a

1 1 Lingar

Velocidade do Mestie

1=

Lk
3

Walores do Cursot

Meslre IW ek
Escramvo IW nak
Velocidads | 1.200000 rem
Acelesagds Iw oz

Jeik Iw s
0K | Cancelw | fuds |

O bloco CAM temdisponivel dois tipos de interpolacéo, linear e clbica. Sendo utilizada as seguintes
equacles :

- Linear :

pe= pis* pin— pm + pfe bm - pun
i — pim i — pim

v | PR Ju.

pim— pim pim— pim
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e =10
je=10
- Clibica:

pe=a*lpm—piml;+b*lpm—pim |2+E*lpm—ﬁiml+}?f€
ve = 'E*Q*Ipm—p‘iml: +2%*b* pm— pim i+ o *vm

ae=6%a* pm— pimi+ 2%b *vm*

. 3
je=6%a*vm

Onde:
pe = posicao do escravo
ve = velocidade do escravo
ae = aceleragdo do escravo
je=jerk do escravo
pm= posi¢do do mestre
vm=velocidade do mestre
pim= posicao inicial do mestre
pfm= posicéo final do mestre
pie = posi¢éo inicial do escravo
pfe = posicao final do escravo
a = coeficiente calculado pelo editor CAM
b = coeficiente calculado pelo editor CAM
¢ = coeficiente calculado pelo editor CAM

Alter ando um ponto no per fil cam:

Umponto pode ser alterado através databela de pontos pela edi¢éo direta ou movendo o ponto no
grafico. Paramover o ponto no gréfico leve o mouse até o ponto emquestao que € marcado comum
quadrado vermelho, clique sobre 0 mesmo e mantenha 0 mouse pressionado e arraste 0 mesmo paraanova
posicéo.

Ao clicar sobre o ponto atabela de pontos sera deslocada para 0 ponto emquesto, selecionando a
célularelacionada.

A operacéo de mover o ponto no grafico € interativa e calculatodo o perfil a cada mudanga do
ponto emquestéo. O novo ponto pode ser visto natabela de pontos.

Removendo um ponto no per fil cam:
O mesmo é removido diretamente natabela de pontos. Paraisso selecione uma das células
respectiva ao ponto e clique no bot&o "Remover Ponto".

Zoom de uma &r ea deter minada do gr &fico:

Clique como mouse sobre umdos cantos daregido que deseja executar 0 zoome mantenha o
mouse pressionado, mova o mouse de modo a marcar umaregido. Nesse momento umretangulo aparecerano
gréfico, solte o botdo do mouse, e entdo dé umduplo clique sobre esse retangulo. Na figura a seguir um
exemplo desse zoom.
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Pressione atecla SHIFT e cliqgue como mouse sobre o grafico e mantenha o mouse pressionado,

Movendo o gr &fico:

mova o mouse e grafico moverajunto.

Menu gr afico:

Para ter acesso ao menu do grafico clique como bot&o direito do mouse sobre a area do gréfico,

a

te menu aparecer

apos o seguin

v Mostra coordenadas do mouse

v Eixos

Zoom

Ajusta...

Propriedades

0€Es |

el executar as seguintes operag

- Habilitar/desabilitar coordenadas do mouse.

€ possiv
- Habilitar/desabilitar eixos xeYy.
- Executar operacbes de zoom.

Nesse menu

- Executar operacOes de gjuste datela.

- Abrir caixa comas propriedades do gréfico.

Nafigura a seguir € mostrada a caixa de propriedades do gréfico.
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7.5.2.6

()

Propriedades
Geral l

Escala das coordenadas
#1 =0 v1=]00332
u2 = |0.63063 y2 = |0.6972

v Coordenadas do mouse
v Eixos

]S | Cancelar Ajuda

Nessa caixa de propriedades do gréafico € possivel executar as seguintes operacdes :
- Ajustar manualmente a escala dos eixos xey
- Habilitar/desabilitar coordenadas do mouse.
- Habilitar/desabilitar eixos xey.

CALCCAM
SIMBOLO:

—EM CALCCAM EMOp—

I?ESCRI(;AO:
E composto por 1 entrada EN e 1 saida ENO.

A entrada EN é responséavel pela habilitagcdo do bloco.
A saida ENO informa o instante emque o bloco é finalizado.

Obloco CALCCAM éresponsavel pelo célculo dos blocos CAM 168 calculaveis (tipo de perfil do bloco
CAM definido como calculavel), conforme o contedldo dos argumentos desses blocos CAM.

FUNCIONAMENTO:

Quando aentrada EN for de O para 1, o bloco é executado.

Ao terminar os célculos dos blocos CAM calculaveis, a saida ENO vai para 1 durante umciclo de scan,
retornando posteriormente a 0.

NOTA!

No primeiro ciclo de scan ap6s o download do programa do usuario, o bloco CALCCAM carrega 0 nimero
de pontos, os valores dos pontos e os tipos de interpolagéo para os argumentos programados nos blocos
CAM calculaveis.

EXEMPLO:

Ladder:
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01
EM TRAMSFER ENO {
{1 MSRC DO5T P 36530
X2 S22
—| I EM JOG  ENO {
Hordrio W ROTATION
FRlTWE00 M SPEED
25 TW201, M ACCELERATION
Virtual | W ARIS
PlX3 2000
| {
—| [ EM CAM  ENO { )—
tow W FROFILE
Caleulawel W THFE
Peld 2001
| {
—| [ EM CALCCAM ENO { )—
Propriedades bloco CAM:
A )
— Perfil
toy [~
Abrir | Criar Salvar Como... | Femawver |
i~ Tipo de Perfil Cam
" Fixo o Calculdvel
Mumero Mawimo de Pontos
Constante 3 -
- Primeito Ponto Mestre
Marcador de Float 9500 El: Tag...

Marcador de Float

Marzadaor de Bit

: Mumero de Pontos

Prireira Parta Escrave

Primeira Tipo de Curva

[m—j| Tag...

,m Taqg...

k4

B

ZMw: Marcador de Word j

|00 =

Zhw: Marcador de Word Retentreo : B000 .. E053
kdtes; Marcador de whord Woldtl - 7000 .. 7643

Cancelar Ajuda

Tag...

Perfil CAM:
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M Editor CAM <toy.cpr=>

1 Mo. maximo de pontos |3 E‘:
7, U U S (YA _
= ] 1 ]
4 | i i Mestre (rot)  Escravo (rot) | Tipo |
§ ------- i-------i—------ﬂ: -------------- o [0 ID Linear
b i i i 1 0.750000 0.000000 Linear
= ] : ! —
o S S RS e 2 |0,950000 10,000000 Linear
1 i i i |
§ _______ Lo R I S 3_1.000000 0.000000
i i i
1 i i i
Ll . i . d
S i C
= o L P
S ! R :
J : ! i WVelocidade do Mestre
- S e : 10000
r-q: ! ! ' ' ! : : ] : Walores do Cursor
=) SRR AR SL R e SR ' PTfTTTTTL | Meste 0500000 1ot
M: _______ R L L i : : : : Escravo 0,000000  rat
‘:_ | Velocidade 0000000 pm
= I . Aceleragio 0000000 pmés
| o1 02z 03 04 05 06 07 08 09 | Ik n0ooooo P
@& 2l . B S | A | ] & | 8 oK | Cancelar | Aiuda |
s

Apo6s o download do programa do usuério sera carregado o valor 3 para o marcador de word %M W6000. Os
valores 0.75, 0.95 e 1.0 para os marcadores de float %M F9500, %M F9501 e %M F9502, respectivamente. Os
valores 0.0, 10.0 e 0.0 para os marcadores de float %M F9503, %M F9504 e %M FO505, respectivamente. E os
valores O (interpolacdo linear), 0 e O para os marcadores de bit %MX1000, %M X1001 e %M X1002,
respectivamente.

Quando necessario aterar algum ponto de um perfil calculavel, basta alterar os pontos desejados nos
respectivos marcadores definidos e executar o bloco CALCCAM.

Neste exermplo para alterar o perfil CAM “toy” demonstrado anteriormente, basta carregar os novos valores
nos marcadores citados e executar o bloco CALCCAM.

Impor tante:

- Obloco CALCCAM nao sera executado caso algumbloco CAM estiver ativo e sera gerado o erro E68 na
suatentativa.

- Ao executar o bloco CALCCAM comalgummarcador utilizado no perfil CAM contendo valor inadequado,
natentativa de executar esse perfil CAM serd gerado o erro E53 e esse bloco CAM néo sera executado.

Valores Inadequados:
- Valor do Numero de Pontos maior que o Nimero M aximo de Pontos.
- Valor da Posicdo do Mestre menor que a Posi¢&o do Mestre no ponto anterior.
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7.5.2.7

SHIFT
SIMBOLO

—{ EHM SHIFT EMOp—

M IHCREMENT
M ROTATION
HHAIS

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 2 argumentos, sendo eles:
- incrementofte?)
- sentido de rotacsioh 1)
- eixo113)

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.

Incremento
Oincremento € composto por umtipo de dado, umendereco ou umvalor constante, dependendo da escolha
do tipo de dado e a forma de incremento.

Otipo de dado pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

A formade incremento pode ser:
- graus / segundo
- pulsos / ciclo de scan (65536 pulsos = 1 rotagéo)

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for 0, o bloco ndo é executado e a saida ENO ficaemO.

Seaentrada EN for 1 e nenhumoutro bloco de posicionamento estiver ativo, comexcegdo do bloco follow,
entéo o bloco incrementa a posi¢éo do eixo do motor como valor incremento de posig¢éo por segundo ou por
ciclo de scan, dependendo da forma de incremento programado.

No instante que a entrada EN for para 0, o incremento de posic&o para, a saida ENO vai para 1 por umciclo de
scan, retornando a 0 posteriormente.

NOTA: O incremento pode ser atualizado online.

FLUXOGRAMA
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estava sendo
executado?

ha algum
posicionamento
ativa?

& este bloco?

execUta o

¥

¥

bloco
neste ciclo - finaliza o
de scan? bloco
GRAFICO
|
EN g y 0
w——1 ciclo de scan !
ENQ = —I p 0
Graw/3egundo ou
Pulsos/Ciclo de Jcan
Posigao »

EXEMPLO COMENTADO

¥

[ ENO =0 )
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%1 w01
—| I EH SHIFT EMO {
360.0 W INCREMENT
Hordrio | M ROTATION
Feal MAXIS
Quando aentrada digital 1 estiver ativada o eixo de motor sera deslocado 360° em umsegundo no sentido
horario.
7.5.2.8 MC_MoveAbsolute

SIMBOLO
= Execute MC_Mowebbzolute Oione f=—
[ R Pz
M Fosition Eusy
M Weloity Pitive
MW Acceleration CommandAborted
M Deceleration Errar
M Jerk. ErrarlD
M BEufferfode
M Updatehode

DESCRICAO
Executa um posicionamento para a posi¢ao absoluta programada.

Quando houver umatransi¢ao de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Seré executado um posicionamento para a posi¢éo absoluta configurada no argumento " Position", comuma
velocidade méxima configurada no argumento " Velocity" e uma aceleracdo/desaceleracdo configurada nos
argumentos " Acceleration” e " Deceleration”.

Dependendo da distancia do posicionamento e dos valores de aceleracdo e desaceleracdo, a velocidade do
motor ndo atingira a velocidade méxima configurada.

A direcdo do posicionamento dependerd da posicéo atual do motor e a posicéo configurada. Se a posicéo
atual for menor que aposicao configurada, o posicionamento sera na direcdo positiva (sentido horério) e se a
posicado atual for maior que a posic¢éo configurada, 0 posicionamento sera na direcéo negaitiva (sentido anti-
horério) .

Quando o posicionamento termina, a saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto aentrada
Execute estiver em 1.

Nota:  Caso o valor do argumento "Jerk" for diferente de zero, considerar:

- 0 valor da desaceleracdo sera 0 mesmo do valor configurado na aceleracéo;

- 0 argumento "UpdateM ode" " Online" néo tera efeito, sendo considerado os valores dos
argumentos no instante datransicéo positiva de Execute;

- ndo é permitido executar o posicionamento comoutro bloco ativo, ocorrera Errorld 95.
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ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 14 argumentos, sendo eles:
- Axisfi1®)
- Positionfi18)
- Velocitym
- Aceleration[118)
- Decelerationh18)
- Jerk118)
- Buffer Model17
- Update M odel12
- Busyh23)
- Activeli23)
- Commend Aborted[123)
- Error[123
- Error Idfi28)
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responséavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

MODO DE OPERACAO

Ao executar o bloco MC_MoveAbsolute, o drive passara a operar emmalha de posi¢do e permanece assim
mesmo apas a concluséo do bloco. Deve-se gjustar o ganho proporcional de posigdo (P0159) para obter um
melhor desempenho do drive.

Na execucéo do posicionamento o estado do eixofi2h mudara para" Discrete Motion™. Ao concluir o
posicionamento o estado do eixol127l mudara para " Standstill".

ERROS DO BLOCO
Errvor Id Descrigiio

52 Tentativa de executar bloco com Bufferhdode - Bingle quando outro bloco ativo.
60 Velocidade programada menor que a minima permitida.

61 Velocidade programada maior gque a maxima permitida.

62 &celeragdo programada menor que a mimma permitida.

63 &celeragdo programada maior gue a maxima permitida.

64 Desaceleragdo programada menor gue a minima permitida.

65 Desaceleragdo programada maiot que a mdxima permitida.

67 Drive nio estado "Disabled" ou “Errorstop™.

69 Dirrve nio estado " Stopping .

70 Tentativa de executar bloco com Bufferhdode - Buffered quando outro bloco ativo & outro bloco aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLCY.

4 Drive nio estado " Homing "

78 Bloeo MC nio executado — Fatha interna

93 Tetk programado menor gque o minimo permitido.

24 Tetk programado maior que o maximo permitido.

95 Mo é permitido execwtar posicionamento com Jerk quando outro bloco ativo.

EXEMPLO
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0 2 3 4 5 6 7 g
YalVIES 500 a6 504
- —l I Enecute PC_Movefbsolute Dlone {
FEAL | W RIS - e mrm e e Az r FEA
1 10.000000 | M Position Eusy e 3hCIE501
200.00 | W Weloeity Active B 2ehCIE302
100000 | W Acceleration Commandfborted B 20008503
2 1000.00 | W Deceleration Error pr Dizzsabilitado
ErrorlD e Dhesabilitade
3 ABQORTIMNG M Eufferihode
FISIMNG M UpdateMode
YaWDL6 505 WOLES09
? —l I Enecute MC_Movefbsalute Oone { '—
FEAL | M AsiE - emrm e e Az v REA
& 15000000 | M Position Euszy  hCIE308
100,00 | M velacity Active e WEMEES0T
S00.00 | W Acceleration Commandfborted B 20008508
7 500.00 | M Deceleration Errar g Dizzabilitado
ErrorlD b Dhzsabilitade
g ABQRTING M Eufferihode
FISING { M Updatefade

=]
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2oAXG500 T

¥

2oAX6501 T

¥

AN 6502 T

¥

AN 6S

2oMXG6504

¥

LA AS05

¥

¥

2oMX6507

¥

2oAXG508

¥

AN G509

]
T
T
s
T
T
T

¥

Velocidade &
200

100

¥

Posicdo 4

15
10

e
L

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o primeiro bloco MC_MoveA bsolute € executado, comisso
0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse
0 posicionamento para a posi¢do 10 voltas.

Tendo-se atransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 o segundo bloco MC_MoveAbsolute é
instantaneamente executado (BufferM ode - Aborting), comisso os sinais Busy e A ctive deste bloco,
marcadores de bit 6506 e 6507 respectivamente, séo setados e iniciasse 0 posicionamento paraa posi¢do 15
voltas. Ao mesmo tempo os sinais Busy e Active do primeiro bloco, marcadores de bit 6501 e 6502, sdo
resetados e o sinal CommandA borted, marcador de bit 6503, é setado por 1 scan.

Ao atingir aposi¢ao 15 voltas a saida Done do segundo bloco, marcador de bit 6509, € setado e 0s sinais
Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507, séo resetados. A saida Done, marcador de bit
6509, permanece em 1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6505, esta setado.
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7.5.2.9

MC_MoveRelative

SIMBOLO
= Execute PC_MoweRelative Dione p=—
[ ] R Byis
M Distance Bu=y
M Velocity Pukive
M Acceleration Commandabarted
M Deceleration Errar
M Jerk ErrarlD
M Eufferfode
M UpdateMode

DESCRICAO
Executa um posicionamento coma distancia programada.

Quando houver umatransi¢do de O para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Ser4 executado um posicionamento com o deslocamento configurado no argumento " Distance”, comuma
velocidade méxima configurada no argumento " Velocity" e uma aceleracdo/desaceleracdo configurada nos
argumentos " Acceleration” e " Deceleration”.

Dependendo da distancia do posicionamento e dos valores de aceleragdo e desaceleracdo, a velocidade do
motor ndo atingird a velocidade méxima configurada.

A direcdo do posicionamento dependera do sinal da distancia configurada. Se a distancia for maior que zero,
0 posicionamento sera na dire¢do positiva (sentido horario) e se a distancia for menor que zero, o
posicionamento sera na dire¢do negaitiva (sentido anti-horario) .

Quando o posicionamento termina, a saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto aentrada
Execute estiver em1.

Nota:  Caso o valor do argumento "Jerk" for diferente de zero, considerar:

- 0 valor da desaceleragdo serd o mesmo do valor configurado na aceleracéo;

- 0 argumento "UpdateMode" "Online" néo tera efeito, sendo considerado os valores dos
argumentos no instante datransicéo positiva de Execute;

- ndo é permitido executar o posicionamento com outro bloco ativo, ocorrera Errorld 95.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 14 argumentos, sendo eles:
- Axislh3
- Distancel118)
- Velocity [118)
- Aceleration[118)
- Decelerationf18)
R Je;rkm
- Buffer Model11

- Update M odel12
- Busy@
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- Activeli2}

- Command Aborted125)
- Error[123)

- Error 1df28)

- Bloco Retentivo[128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

MODO DE OPERACAO

Ao executar o bloco MC_MoveRelative, o drive passara a operar emmalha de posicéo e permanece assim
mesmo apads a conclusdo do bloco. Deve-se gjustar o ganho proporcional de posi¢do (P0159) para obter um
melhor desempenho do drive.

Na execucdo do posicionamento o estado do eixol2 mudara para" Discrete Motion". Ao concluir o
posicionamento o estado do eixo 120 mudara para" Standstill".

ERROS DO BLOCO

Exrvor Id Descricio
52 Tentativa de executar bloco com Bufferhdode - Bingle quando outro bloco ativo.
50 Velocidade programada menor gque a minima permitida.
a1 Veloridade programada maior que a mdxima permitida.
62 & celeragdo programada menor que a mindima permitida.
63 &celeragdo programada maior gue a maxima permitida.
64 Desaceleragdo programada menor gque a minima permitida.
(18] Desacelerago programada maior que a thaxima permitida.
a7 Diive no estado "Disabled" ou “Errorstop™.
69 Drrive nio estado " Stopping "
70 Tentativa de executar bloco com Bufferhdode - Buffered quando outro bloco ativo & outro bloco aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLCY.
T4 Drive nio estado " Homing ".
T3 Bloco MC ndo executado — Falha interna.
93 Tetk programado menor gque o mitimo permitido.
o4 Tetk programado maior que o mdximo permitido.
95 Mo é permitido executar posicionamento com Jerk quando outro bloco ativo.

EXEMPLO
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0 2 3 4 5 6 7 g
el L6500 MCEE504
- —| I Execute FAC_MloveFRelative Done { )—
Fizal M AHIE --ommm o Aziz ¢ Fzal
1 10.000000 | W Distance Eusyp o
200,00 | W velocity Btive He
1000.00 | M Acceleration Commandaborted B 220
2 10:00.00 | H Deceleration Errar e Drezabilitado
ErrcrlD B Drzzabilitado
3 Aborting | M BufferMode
RIZTMNG M UpdateMlode
Wb L6505 %M{6500
. —| I Execute FAC_MloveFRelative Done {
Fizal M AHIE --ommm o Aziz
& 5000000 M Distance Buszy
D000 | M velocity Biztive
F00.00 | W Acceleration CommandAborted
1 300,00 | ¥ Deceleration Error ¢ Dizzzbilitade
ErrcrlD B Dizzabilitado
8 Aborting | M BufferMode
RIZTMNG M UpdateMlode
g

Execucdo completa dos dois blocos:
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Natransicédo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o primeiro bloco MC_MoveRelative é executado, comisso
0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse
0 posicionamento de 10 voltas.

Ao terminar o posicionamento de 10 voltas o primeiro bloco é concluido, comisso os sinais Busy e Active
deste bloco sao resetados e a saida Done, marcador de bit 6504, é setado por 1 scan.

Comumactransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 o segundo bloco MC_MoveRelative é executado,
comisso os sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507 respectivamente, séo setados e
iniciasse o posicionamento de 5 voltas.

Ao terminar o posicionamento de 5 voltas a saida Done do segundo bloco, marcador de bit 6509, € setado e
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os sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507, sdo resetados. A saida Done permanece
em1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6505, esta setado.

Segundo bloco cancelando o primeiro bloco:

AN A6500 T

¥

2oMX6501

¥

2oAX6502

¥

¥

¥

¥

¥

0oMX6507

¥

¥

2oAX6509

T
T
!
1
s un
1
T
1
T

¥

Velocidade &
200

100

¥

Paszicdo 4

Natransi¢éo de O para 1 do marcador de bit 6500, o primeiro bloco MC_M oveRelative é executado, comisso
0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse
0 posicionamento de 10 voltas.

b

¥

Tendo-se atransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 o segundo bloco MC_MoveRelative é
instantaneamente executado (BufferM ode - Aborting), comisso os sinais Busy e Active deste bloco,
marcadores de bit 6506 e 6507 respectivamente, sdo setados e iniciasse 0 posicionamento de 5voltas. Ao
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7.5.2.10

mesmo tempo os sinais Busy e Active do primeiro bloco, marcadores de bit 6501 e 6502, séo resetados e 0
sinal CommandA borted, marcador de bit 6503, é setado por 1 scan.

Ao terminar o posicionamento de 5 voltas a saida Done do segundo bloco, marcador de bit 6509, é setado e

os sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507, séo resetados. A saida Done permanece
em 1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6505, esta setado.

MC_StepAbsSwitch

SIMBOLO
= Execute MIC_StepbAbsSwitch Dione p=—
B RS e Az
M Oirection Eusy
M Switchhode Autive
M Velocity CommandAborted
Error
ErroriD
DESCRICAO

BExecuta a busca da posigdo da AbsSwitch.

coponj on

AbsSwitch
/=

MOVING
PART
L

LimitSwitch(-) or | on ot | on  LimitSwitch(+)

7

Quando houver umatransicéo de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

A AbsSwitch somente podera ser ligada nas entradas digitais 1, 2 ou 3, sendo que afungdo programada da
entrada digital devera ser de acordo como argumento " SwitchMode" . Se SwitchM ode for configurado como
M C_EdgeOn (borda de subida), afun¢do da entrada digital (PO300, P0301 ou PO302) devera ser " armazena
posicéo - borda de subida”" (opgé&o 8). Se SwitchM ode for configurado como M C_EdgeOff (borda de
descida), afuncdo da entrada digital (PO300, PO301 ou P0302) devera ser " armazena posicdo - borda de
descida" (opgéo 9). Sera considerado AbsSwitch a primeira entrada digital configurada conforme

SwitchM ode a partir da entrada digital 1. Caso nenhuma entrada digital esteja configurada conforme
SwitchM ode, ocorrera o erro 77 no bloco e ele ndo sera executado.

Se ao buscar a posi¢ao da AbsSwitch e atingir a posi¢ao de LimitSwitch (fimde curso), o movimento mudara
de sentido até a posi¢do da AbsSwitch.

A busca serd executada coma velocidade configurada no argumento " Velocity" e uma aceleragéo/
desaceleragdo configurado no " Perfil Padraol 24T
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Comaexecucdo do bloco MC_StepA bsSwitch, a posigao de referéncia do usuario (P0051, PO052 e PO053)
n&o é alterada.

Quando abuscatermina, a saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto a entrada Execute
estiver em 1.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 10 argumentos, sendo eles:
- Axish1d)
- Direction[118)
- Switch Modefi18)
- Velocity [118)
- Busy[12%
- Activeh28)
- Command Aborted[123)
- Error(128)
- Error 1d128)
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

MODO DE OPERACAO

Ao executar o bloco MC_StepAbsSwitch, o drive passard a operar emmalha de posi¢édo e permanece assim
mesmo apads a concluséo do bloco. Deve-se gjustar o ganho proporcional de posicéo (P0159) para obter um
melhor desempenho do drive.

Na execucao do bloco o estado do eixol127 mudara para " Homing" e permanecera assimaté a execucao dos
blocos MC_StepRefPulse, MC_StepDirect ou MC_FinishHoming.

ERROS DO BLOCO
Error Id Descricdo

60 WVelocidade programada menor que a minima penmitida.
61 WVelocidade programada maior que a maxima penmitida.
67 Dnwe no estado "Disabled” ou “Errorstop™.
69 Drive no estado "Stopping”.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
76 Estado do Dnwe diferente de “Standstill” ou “Homing ™.

Entradas digitais 1, 2 e 3 nio configuradas conforme “S8witchMode™.

o7 Fealimentagio de posigio ndo permitido. Verficar P200 e P360.
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0 1 2 3 4 5 3] 7 2 9
“elZE 500 teMEES03
a | 1 . )
| Execurte MC_StepabsSwitch Done { :l
Feal| M i cmeme oo aic I Real
1 M _SwitchMegative M Direction Eusy ¢ aMHE501
MC_EdgeCff W Suwitchhiode Active B mehIXES02

100.00 | W elacity Commandabarted B Desshilitada

? Error p Desahbilitade
ErrorlD e Diesahilitado

3

(-) | ofor]er AbsSwitch (+)
on | er | iLimitSwitches or [ on
1——|:|: case 1
oD _caseZ
(-'—D :
) case 3
4_ —

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, 0 bloco MC_StepAbsSwitch é executado, comisso 0s
sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse a
busca da AbsSwitch.

No caso 1, ao executar o bloco a AbsSwitch ndo esta acionada, como o argumento " Direction” esta
configurado como "M C_SwitchNegative", o movimento sera na direcdo negativa. Quando ocorrer uma borda
de descidaem AbsSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOff), o motor para e volta para a posi¢cdo emque a borda
ocorreu.

No caso 2, a0 executar o bloco a AbsSwitch esta acionada, como 0 argumento " Direction” esta configurado
como "M C_SwitchNegative", o movimento sera ha direcdo positiva e ao sair da AbsSwitch o motor parae
muda o movimento para a direcdo negativa. Quando ocorrer uma borda de descida em AbsSwitch

(SwitchM ode = M C_EdgeOff), o motor para e volta para a posi¢&o emque a borda ocorreu.

No caso 3, ao executar o bloco a AbsSwitch ndo esta acionada, como o argumento " Direction” esta
configurado como "M C_SwitchNegative", o movimento sera nadirecdo negativa. Mas ao encontrar a
LimitSwitch (fimde curso) o motor parae muda o movimento paraa dire¢d@o positiva. Ao sair da AbsSwitch o
motor para novamente e muda o movimento para a dire¢do negativa. Quando ocorrer uma borda de descida
emAbsSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOff), o motor para e volta para a posicao emque a borda ocorreu.

Todos os movimentos serdo realizados com uma aceleragdo/desaceleracéo programados no perfil padréo,
exceto ao encontrar a LimitSwitch (fimde curso), onde o motor para instantaneamente.

Ao voltar aposi¢ao de borda de descida da A bsSwitch, a saida Done do bloco, marcador de bit 6503, é
setado e os sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502, s&o resetados. A saida Done,
marcador de bit 6503, permanece em 1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6500, esta setado.
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7.5.2.11 MC_StepLimitSwitch

SIMBOLO
= Execute MIC_StepLimitSwitch Done b=
M S e Pz
M Oirection BEus=y
M LimitSwitchMode Auctive
M Welocity CommandAborted
Errar
ErroriD
DESCRICAO

Bxecuta a busca da posigdo da LimitSwitch.

MOVING
PART

LimitSwitch(-) o | or ::«rlm LimitSwitch(+)

/

Quando houver umatransi¢do de O para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

A LimitSwitch somente podera ser ligada nas entradas digitais 1, 2 ou 3, sendo que afuncéo programada da
entrada digital devera ser de acordo como argumento " LimitSwitchM ode" e o argumento " Direction",
conforme atabela abaixo:

Threction Limit Switch Mode Funciio Entrada Digital
MC Positive MC EdgeCn Fim de curse horario ative alto (oprio 12)
MC Positive MC EdgeOff Fim de curse horario ative baixe {opgio 13)
T Megative IMC EdgeCn Fim de curso anti-horario ative alto (opcio 14)
T IMegative M EdgeDff Fim de curse anti-horario ative baixo (opeio 13)

Sera considerado LimitSwitch a primeira entrada digital configurada conforme a tabela, a partir da entrada
digital 1. Caso nenhuma entrada digital esteja configurada conforme LimitSwitchM ode e Direction, ocorrera o
erro 77 no bloco e ele ndo ser4 executado.

A busca serd executada coma velocidade configurada no argumento " Velocity" e uma aceleragéo/
desaceleracéo configurado no " Perfil Padréo| 241",

Coma execucdo do bloco MC_StepLimitSwitch, a posicéo de referéncia do usuério (PO051, PO052 e PO053)
ndo é alterada.

Quando abuscatermina, a saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto a entrada Execute
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estiver em1.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 10 argumentos, sendo eles:
- Axisfud)
- Direction[118)
- Limit Switch Modef118)
- Velocitym
- Busyh2®
- Activef28)
- Command Aborted[123)
- Error[123
- Error 1d[128)
- Bloco Retentivo(128)

A entrada Execute é responsével pela habilitacdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

MODO DE OPERACAO

Ao executar o bloco MC_StepLimitSwitch, o drive passara a operar emmalha de posi¢éo e permanece assim
mesmo apads a concluséo do bloco. Deve-se gjustar o ganho proporcional de posicéo (P0159) para obter um
melhor desempenho do drive.

Na execucao do bloco o estado do eixolt2A mudara para " Homing" e permanecera assim até a execucso dos
blocos MC_StepRefPulse, MC_StepDirect ou MC_FinishHoming.

ERROS DO BLOCO

ErrorId Descricdo
60 WVelocidade programada menor que a minima pemutida.
61 Velocidade programada maior que a maxima permitida.
67 Drive no estado "Disabled" ou “Emorstop™

69 Dnve no estado "Stoppmg”.

71 P202 diferente de 4 (PLC).

76 Estado do Drive diferente de “Standstill” ou “Homing"™.

Entradas digitais 1, 2 e 3 ndo configuradas conforme “Linut SwitchMode™.

o7 Eealimentagio de posigiondo penmitido. Venficar P290 e P360.
EXEMPLO
] 1 2 3 4 5 3] 7 2 g
“ebERs00 YeMEAS03
0 | R {
—| I Euxecute MC_SteplimitSwitch Done A )—
Faal M A «oeeerr e Az v Feal
1 WS _Megative MW Direction Eusy pr tahEE501
MC_EdgeCn M LimitSuitchhiode Active B oM EES02
100.00 | M velocity CommandAborted B Diesabilitado
3 Ermrar p Dresabilitada
ErrarlD g Diesabilitada
3
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(-) on] e LimitSwitch (-) Po()
+—o | case 1 i
.
» :| case 2 ;
Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o0 bloco MC_StepLimitSwitch é executado, comisso os
sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse a
busca da LimitSwitch.
No caso 1, ao executar o bloco a LimitSwitch ndo esta acionada, como o argumento " Direction” esta
configurado como "M C_Negative", 0 movimento sera ha dire¢do negativa. Quando ocorrer uma borda de
subida em LimitSwitch (SwitchM ode = MC_EdgeOn), o motor para e volta paraa posi¢do emque aborda
ocorreu.
No caso 2, ao executar o bloco a LimitSwitch esté acionada, mas mesmo como argumento " Direction”
configurado como "M C_Negative", o movimento sera na direcdo positiva e ao sair da LimitSwitch o motor
parae muda o movimento para a diregdo negativa. Quando ocorrer a borda de subida em LimitSwitch
(LimitSwitchM ode = M C_EdgeOn), o motor para e volta para a posi¢cédo emque a borda ocorreu.
Todos os movimentos serdo realizados com uma aceleracdo/desaceleragdo programados no perfil padréo,
exceto ao encontrar a LimitSwitch (fimde curso), onde o motor para instantaneamente.
Ao voltar aposi¢do de borda de subida da LimitSwitch, a saida Done do bloco, marcador de bit 6503, é
setado e os sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502, séo resetados. A saida Done,
marcador de bit 6503, permanece em 1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6500, esta setado.
7.5.2.12 MC_StepRefPulse
SIMBOLO
= Execute MC_StepRefFPulze Dione p=—
B RS e Az
M Oirection Eusy
M Welocity Puzkive
M SetFosition Commandabarted
Error
ErroriD
DESCRICAO

BExecuta a busca da posigdo do pulso nulo.

Quando houver umatransi¢ao de O para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

A busca serd executada coma velocidade configurada no argumento " Velocity" e uma aceleragéo/
desaceleracéo configurado no " Perfil Padréo| 241",
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Quando abuscatermina, aposicao de referéncia do usuario (P0051, PO052 e PO0S3) é alterada para o valor do
argumento " SetPosition" e a saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto a entrada Execute
estiverem 1.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 10 argumentos, sendo eles:
- Axisfud)
- Direction[118)
- Velocity [118)
- SetPosition[118)
- Busyfi2
- Activel2®)
- Command Aborted[123)
- Errorf123)
- Error 1d28)
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

MODO DE OPERACAO

Ao executar o bloco MC_StepRefPulse, o drive passara a operar emmalha de posicéo e permanece assim
mesmo apads a concluséo do bloco. Deve-se gjustar 0 ganho proporcional de posicéo (P0159) para obter um
melhor desempenho do drive.

Na execucao do bloco o estado do eixolt2 mudara para " Homing" . Ao concluir abusca o estado do eixolt2n
mudara para" Standstill".

ERROS DO BLOCO
ErrorId Descricdo

60 Velocidade programada menor que a minima permitida.
61 Velocidade programada maior que a maxima penmitida.
67 Drive no estado "Disabled" ou “Emrorstop™
69 Dmve no estado "Stopping”.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
76 Estado do Drve diferente de “Standstill™ ou “Homing”.
o7 Pealimentagio de posigdonio penmitido. Venficar P290 & P360.
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0 1 2 3 4 5 3] 7 2 g
“elEaS00 wehEe501
0 | — {
—| I Execute MG SteplimitSwitch Dlone A )—
Feal | M asis - Ariz e Feal
1 MiC_Wegative MW Direction Eusy b Desabilitads
MC_EdzeCn M LimitSwitchiMode Active B Desabilitado
100.00 | M veloity CommandAborted B Diesahilitads
2 Error ¢ Diesabilitada
ErrerlD B Diesabilitada
3
“ehEas01 el Ee50d
4 | {
—| I Enecute MC_StepRefPulse Clore { )—
Feal | M OIS - oo Bz e Feal
5 MC_Positive M Direction Euzy ¢ Desabilitads
100.00] M ¥elocity Active ¢ Desabilitado
10500000 M SetFoszition CommandAborted B Desahilitado
& Error e Desabilitado
ErrorlD e Diesahilitada
7
; ; RefPulse ;
o) RTINS0
en | LimitSwitch on | on
case 1[ ’ 0
00— MC_StepLimitSwitch
case 2 |: ») —>1el
' g I MC_StepRefPulse

Natransi¢éo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, 0 bloco MC_StepLimitSwitch é executado e iniciasse a
buscada LimitSwitch.

No caso 1, ao executar o bloco a LimitSwitch ndo est4 acionada, como o argumento " Direction" esta
configurado como "M C_Negative", 0 movimento sera ha dire¢do negativa. Quando ocorrer uma borda de
subida em LimitSwitch (SwitchM ode = M C_EdgeOn), o motor para e volta paraa posi¢do emque a borda
ocorreu.

No caso 2, ao executar o bloco a LimitSwitch esté acionada, mas mesmo como argumento " Direction”
configurado como "M C_Negative", o movimento sera ha diregdo positiva e ao sair da LimitSwitch o motor
parae muda o movimento para a diregdo negativa. Quando ocorrer a borda de subida em LimitSwitch
(LimitSwitchM ode = M C_EdgeOn), o motor para e volta para a posi¢céo emque a borda ocorreu.

Todos os movimentos serdo realizados com uma aceleragéo/desaceleracéo programados no perfil padréo,
exceto ao encontrar a LimitSwitch (fim de curso), onde o motor para instantaneamente.

Ao voltar aposi¢do de borda de subida da LimitSwitch, a saida Done do bloco, marcador de bit 6501, é
setado e permanece em 1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6500, esta setado.
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7.5.2.13

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6501, o bloco MC_StepRefPulse é executado e iniciasse a busca
do pulso nulo.

O movimento seréd na direcdo positiva e ao encontrar o pulso nulo, 0 motor para e volta para a posi¢do do
pulso nulo.

Todos os movimentos serdo realizados com uma aceleragéo/desaceleracao programados no perfil padréo.
Ao voltar aposicéo do pulso nulo, asaida Done do bloco, marcador de bit 6502, é setado e permaneceem 1
enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6501, esta setado. A posicéo de referéncia do usuério (PO051,

PO052 e PO053) € alterada para 10,5 voltas (P0051 = 8192, P0052 = 10 e PO053 = 0).

Quanto o marcador de bit 6500 é resetado, os marcadores de bit 6501 e 6502 também sdo resetados.

MC_StepDirect
SIMBOLO
= Execute MC_StepDirect Oione f=—
M S e Pz Mo
M SetFosition
Errar
ErrcrlD K
DESCRICAO

Mudaa posicdo de referéncia do usuario.

Quando houver umatransicéo de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco sera executado e a posicéo de
referéncia do usuario (PO051, PO052 e PO053) € alterada para o valor do argumento " SetPosition™. A saida
Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto a entrada Execute estiver em 1.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 5 argumentos, sendo eles:
- Axishi®
- SetPosition[118)
- Error[123
- Error 1d[128)
- Bloco Retentivo(128)

A entrada Execute é responsével pela habilitacéo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

MODO DE OPERACAO
Na execucdo do bloco, se o estado do eixo12Ré" Homing", o estado do eixof12 mudara para" Standstill",
caso contrario permanecera no estado atual.

ERROS DO BLOCO
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Error Id Descriciio
! P202 diferente de 4 (PLCY.
Th Estado do Drive diferente de “Standstill” ou“Homing”.

EXEMPLO
0 1 2 3 4 5 3] 7 2 g
“ebEes00 wehlXa501
a 1 - {
—| I Execure MC_StepabsSwitch Diane A )—
Feal | M Amis - Az e Feal
1 MC_SwitchMegative M Direction Eusy p Desabilitads
MC_EdzeCin| M Switchlode Active B Desabilitado
100.00 W velociy Commandfborted B Diesabilitado
2 Error ¢ Diasabilitada
ErrariD fe- Dresabilitado
3
“ebEes01 wehEa502
4 | ' {
—| I Execure MAC_StepDirect Diane A )—
Feal | M Amis - Az e Feal
5 3.500000 M SetPosition
& Error ¢ Diasabilitada
ErrariD fe- Dresabilitado
7
(-) o] or AbsSwitch (+)
" . . - . [ ——
on | on LimitSwitches on | on

0 | case 1
" ]case 2

Natransi¢éo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, 0 bloco M C_StepAbsSwitch € executado e iniciasse a
busca da AbsSwitch. O estado do eixo[127 é alterado para"Homing".

No caso 1, ao executar o bloco a AbsSwitch n&o esté acionada, como o argumento " Direction” est4
configurado como "M C_SwitchNegative", o movimento sera na direcdo negativa. Quando ocorrer uma borda
de subida em AbsSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOn), o motor para e volta para a posi¢do emque a borda
ocorreu.

No caso 2, ao executar o bloco a AbsSwitch esta acionada, como 0 argumento " Direction” estéa configurado
como "M C_SwitchNegative", o movimento sera ha direcdo positiva e ao sair da AbsSwitch o motor parae
muda o movimento para a dire¢cdo negativa. Quando ocorrer uma borda de subida em A bsSwitch

(SwitchM ode = M C_EdgeOn), o motor para e volta para a posi¢cdo emque a borda ocorreu.

Todos os movimentos serdo realizados com uma aceleragdo/desaceleragdo programados no perfil padréo.

Ao voltar aposi¢do de borda de subida da A bsSwitch, a saida Done do bloco, marcador de bit 6501, é setado
e permanece em 1 enquanto a entrada Execute, marcador de bit 6500, esta setado.
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7.5.2.14

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6501, o bloco MC_StepDirect é executado e a posi¢ao de
referéncia do usuario (PO051, PO052 e PO053) € alterada para 3,5 voltas (P0051 = 8192, P0052 = 3e PO053=0). O

estado do eixo[127 é alterado para " Standstill” .

Quanto o marcador de bit 6500 é resetado, os marcadores de bit 6501 e 6502 também s&o resetados.

MC_FinishHoming
SIMBOLO
= Execute MC_FinishHoming Dione p=—
B RS e Fuis e
Errar
ErrariD K
DESCRICAO

Muda o estado do eixofi2f de " Homing" para” Standstill”,

Quando houver umatransi¢ao de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco sera executado e 0 estado do eixofi2h
mudara de "Homing" para" Standstill". A saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto a
entrada Execute estiver em 1.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 4 argumentos, sendo eles:
- Axish1d)
- Error(128)
- Error 1d128)
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

MODO DE OPERACAO
Na execucgo do bloco, se 0 estado do eixo[127 é "Homing", o estado do eixol12 mudara para " Standstill”,
caso contrario permanecera no estado atual.

ERROS DO BLOCO

Error Id Descriciio
71 P202 diferente de 4 (PLC.
T5 Estado do Drive diferente de “Homing”.
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7.5.2.15 MC_CamTableSelect

SIMBOLO
= Execute IC_CamTableSelect Done b=
M Paster o [aster
M Slade e e Slave
M CamTable ---cv e CamTable
M FPeriodic BEus=y
Errar
ErrarlD
CamTablelD
DESCRI CAO
Seleciona uma tabela de pontos de uma curva CAM previamente programada através da ferramenta CAM
PROFILES] 48},

Para 0 uso do bloco MC_Caminkog), umatabela de pontos devera ser selecionada através do bloco
MC_CamTableSelect ou atabela de pontos devera ser calculada através do bloco MW_CamCalcko3).

Quando houver umatransicéo de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Quando atabela for selecionada comsucesso, a saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto
aentrada Execute estiver em 1.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 9 argumentos, sendo eles:
- Master[115
- Savel113)
- CamTableft23)
- Periodicf2A
- Busyfi23)
- Error[128
- Error 1d[128)
- CamTable [D[123)
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitacdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado com sucesso.

ERROS DO BLOCO

Error Id Descricio
23 Arcuivo das tabelas de pontos da curva CAM invalido.
24 Cam Table invvdlido, Cam Table deve ser de 1 4 10,

EXEMPLO
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] 1 2 3 4 5 3] 7 i1 9
“eEIR000 “ehIZIE001
0 —l I Execute MC_CamTableSelact Dione { '—
FastInput | M Master --coeoeeemmmer e MMazter g FastInput
1 al M S e Slave B Faal
oAW1 50 CamTable ««eoomm e CamTable B %chIW13000

Hon Periodic | W Periodic Eusy b Diesabilitada

2 Errar
ErrarlD
CamTablelD
3
SMZE00Z  SehIEE00] SRhEE005
4 —l I | | Enecute MG _Camin InSync { )—
FastInput | M Master ------ocooomomonmmcrceo o Master g FastInput
5 Al W Sl e Slave B¢ Feal
b1 a0 CamTablelD Euzy B Desabilitado
Active B Desabilitado
[ CommandAborted B Desahilitado
Error e Diesabilitado
ErrorlD e Diesabilitado
7 Ahorting | M Bufferfode EndOfFrofile B¢ Diesabilitada

Natransi¢éo de 0 para 1 do marcador de bit 8000, 0 bloco MC_CamTableSelect é executado, comisso atabela
de pontos "3" (contetido do marcador de word 13000) podera ser utilizada pelo bloco MC_Camin.

Ao executar o bloco, a saida Done, marcador de bit 8001, é setado e permanece em 1 enquanto a entrada
Execute, marcador de bit 8000, esté setado.

Nesse exemplo, o marcador de bit 8001 garante que o bloco MC_Camin ndo sera acionado antes do bloco
MC_CamT ableSelect ser executado com sucesso.

7.5.2.16 MW_CamcCalc

SIMBOLO

= Execute [ CamCalc Done b=
M Paster o [aster
M Sl - e Slave
M Mumber2fFaints Eusy
M MasterFaints Error
M SlaveFaint= ErrarlD
M CurveType CamTablelD
M FPeriodic
MW Table

DESCRICAO

Calculaumatabela de pontos de uma curva CAM.

Quando houver umatransi¢do de O para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Quando atabela de pontos estiver disponivel, a saida Done vai para 1 durante umciclo de scan ou enquanto
aentrada Execute estiver em 1.
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ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 13 argumentos, sendo eles:
- Master[113
- Slaveli1d)
- Nunber Of Pointsh24
- Master Pointsfi2h
- Save Pointsf12A
- Curve Typeli2d)
- Periodich2A
- Tablel123
- Busy[123)
- Error[123
- Error Idfi28)
- CamTable D23
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responséavel pela habilitagcdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco é finalizado.

ERROS DO BLOCO

Error Id Descrigio
83 Arouivo das tabelas de pontos da curva CAM invalido.
a4 Cam Table invalido. Cam Table deve ser de 11 420,
56 Mimero de pontos mator que o programado no configurador CAM PROFILES.
87 Posigdo do eixo mestre invalida. & posigdo do eixo mestre deve ser maior gque a posigdo do porto anterior.
a5 Bloco MW _CamCale gm execucio. Somente é permitido a execugdo de vm bloco MW _CamCalc de cada

FEL.

20 Tabela de pontos em uso pelo bloco M Camln.
20 Marcador de dowble com posigdo do eixo mestre inexistente.
91 Marcador de double com posigio do eixo escravo inexistente.
92 Marcador de word com tipo da curva inexistente.

EXEMPLO
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0 1 2 3 4 5 & 7 g g
HMEE0000 M EE001 | I_— |° nrvenns |
1] _| |_M_ EM INTZFL  EMO f— =TT mrT=rT——END f 1
WITWE00 | HINT FLORT ITWE0L HINT FLOAT
1
HeMEE0000 “aMEE001 | I_— |° BLTEO0
2 _| |_|/|_ EMN INTZFL EWD P”_’_, T EHO ;.-// T
I TWE0Z2 MINT FLOAT lIAE03 MINT FLOAT
3
HeMEE0000 “aMEE001 S ZE005
4 —| I—M— EN TRAMSFER ENO EM TRAHSFER ENO —( :l—
0 HsRC OST fe 2aRIW1S100 1 MsRC OST fe 2RMWI1S101
5
HehEE000 Sl EE001
& | {
—| I Execute I CamiCalc Done A :I—
FastInput | MMaster --cooooememoero oo Master B Fastlnput
7 al M EanE Slave B Feal
SIS0 MumberOfFoint=s Busy e Disahle
M [asterPaints Error b Disahle
8 M SlavePaints ErrorlD B Diis
hIV13100) M CurveType CamTablelD W13002
indic | W Feriodic
2 2AMIW L30T Table
MXB002 ek EE001 el ZE005
1 | | 1 f
—| I Execute MC_Camin InSync 1 :I—
FastInput | MMaster --cooooememoero oo Master B Fastlnput
11 al M EanE Slave B Feal
IS0 CamTablelDl Eusy e Disable
Botive B Disable
12 Commandaborted B Disahle
Errar b Disahle
ErrorlD pe Disable
13 Euffersd | W Buiferhlade End0iFrofils b Disshle

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 8000, o bloco MW_CamCalc é executado e atabela de pontos 11
(marcador de word 13001) sera calculada de acordo comos argumentos do bloco.

Nesse exemplo, o nimero de pontos da curva sera o contelido do marcador de word 13000 (2 pontos), a
posicao do eixo mestre seré de acordo comos contelidos dos marcadores de double 18000 e 18001 (3e 7
voltas), aposi¢do do eixo escravo sera de acordo com os contetidos dos marcadores de double 18010 e 18011
(10 e-5voltas) e o tipo da curva sera de acordo comos contelidos dos marcados de word 13100 e 13101 (0 -
linear e 1 - spline cubica).

Colocando os mesmos valores na ferramenta CAM PROFILES] 48 podemos observar a curva abaixo:
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B CAM Edit <CamTablel.cpr=

02 . 10%

06

04,

0z |

_______________________________________

0,0

Di5 L l:D L lils L 2:0 1 2:5 |3iD L 3il5 1 4|D 1 4;5 L 5iID L 5:5 L EEID 1 6;5 L |

@/ a/m/[F s|al o ale

| |

b axiniun number of points ; EI

Master Speed
1.0000 El:

Cursor Walues

Magter [ 0500000
Slave Iw
Speed Iw
Acceleration Iw

Jerk 0.000000
K | Cancel |

Master (rot) | Slave (rat) | Type
a |0 0 Linear
%) 10 Cubic

Ft R S —

pm.s
rprs?

Help

Ao finalizar o célculo databelade pontos 11, a saida Done, marcador de bit 8001 é setado enquanto a entrada

BExecute permanece setada.

Como marcador de bit 8001 setado, o bloco MC Camin[208) podera ser executado.

7.5.2.17 MC_Camlin

SIMBOLO
= Execute ME_Camin InSync fp=—
M Plaster - Master
MElade oo Slave
M CamTablelD Eusy
Auctive
CommandAborted
Errar
ErrcrlD
M BEufferflode EndOfFrafile
DESCRICAO

Obloco MC_Camin é responsavel pela execucdo de um posicionamento definido por uma tabele de pontos

de umacurva CAM previamente selecionada pelo bloco M C_CamTableSelect204 ou previamente calculada

pelo bloco MW _CamCalcl208

Quando houver umatransicdo de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco serdiniciado e executado de acordo

comos argumentos configurados.

ARGUMENTOS

E composto por 1 entrada Execute, 1 saida InSync e 11 argumentos, sendo eles:
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- Masterf113

- Savefi13)
-CamTable D23

- Buffer Modelt17

- Busy/[125)

- Activeli2}

- Command Abortedf125)
- Error[123)

- Error 1df28)

- End Of Profile[123)

- Bloco Retentivo[128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagédo do bloco.
A saida InSync informa o instante emque o bloco esta ativo.

MODO DE OPERACAO

Ao executar o bloco MC_Camin, o drive passara a operar emmalha de posi¢éo e permanece assim mesmo
apos aconclusdo do bloco. Deve-se ajustar o ganho proporcional de posicao (P0159) para obter ummelhor
desempenho do drive.

Na execucéo do bloco o estado do eixof12A mudara para" Synchronized Motion".

ERROS DO BLOCO
Error Id Descriciio
b Tentatrva de executar bloco com Bufferhdode - Simgle quando outro bloco ativo.
a7y Drive nio estado "Disabled" ou “Errorstop™.
69 Dirrve no estado ' Stopping .
T Tentativa de executar bloco com Bufferhdode - Buffered quando outro bloco ativo e outro bloco aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
T4 Dirve no estado ' Homing .
T2 Bloco MC ndo executado — Falha intetna
o5 Cam Table ID inwdlido. Primeitamente executat MC CamTahleSelect para Cam Table de 1 4 10 ou
MIWVY_CamCale para Table de 11 4 20.

EXEMPLO
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0 1 2 3 4 5 3] 7 z E
el ZE000 Sl ZE001
o —l I Execute Pl CamiCale: Oone {
Wirtaal | | Raster oo Flaster B Virtnal
1 al | M Slaue el Slave B Faal
LWL 30 FumberQfFoints Eusy e Disahle
MlasterPoints Errar e Diisahle
2 SlavePoints ErrorlD f Dis
CurveType CamTablelD SA1E002
Fericdic
3 Table
b EKB002 ShEE00L el X E004
4 —| I I I Execute MRS _Camin InSync { )—
WVirtual | W Master --- ---- Mlaster B Wirtunal
5 Faal M Slame oo Slave B Beal
11 W CamTablelD Buzy ¢ Disable
Active ¢ Disahle
& CommandAborted B Disahle
Error e Diiszbla
ErrarlD e Disahle
7 Buffered M Bufferhiods EndCfProfile e Disable
B EE005  RIEEO0L el ZE00S
8 —| I I I Execute MRS _Camin InSync { )—
i I Virtual
9 I Freal
12| M CamTablelD Busy e Disahle
BActive B Disahle
10 CommandAbaorted i Disahle
Errar g Dhisahle
ErrarlD ¢ Diisahle
11 Buffered | W Euffertode EndOiProfile [ Disshle

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 8000, o bloco MW _CamCalc é executado e atabela de pontos 11
(marcador de word 13001) sera calculada de acordo comos argumentos do bloco.

Ao finalizar o célculo databelade pontos 11, a saida Done, marcador de bit 8001 é setado enquanto a entrada
BExecute permanece setada.

Como marcador de bit 8001 setado, o bloco MC_Camin podera ser executado.

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 8002, o primeiro bloco MC_Camin é executado.

Caso houver a necessidade de algum gjuste na tabela de pontos da curva CAM, basta fazer o ajuste nos
marcadores de double 18000, 18001, 18010 e 18011, mudar o contelido do marcador de word 13001 para12 e
executar novamente o bloco MW _CamCalc.

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 8003, o segundo bloco MC_Camin (Buffer M ode programado

Buffered) sera executado (sem perda de posigao do eixo mestre) assimque o primeiro bloco MC_Camin
terminar de executar a curva em execucao.
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7.5.2.18 MC_CamOut

7.5.3
7.5.3.1

Linguagem

SIMBOLO
= Execute MIC_CamiJut Done =
B S - e Elave
Eusy
Error
ErrarlD
DESCRICAO

Finaliza o bloco MC Caminfod.

Quando houver umatransi¢do de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco sera executado e o sincronismo

existente serafinalizado. O eixo manterd a velocidade do instante emque o bloco é executado.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 5 argumentos, sendo eles:
- Savel1d)
- Busy[123)
- Error[128
- Error 1df28)
- Bloco Retentivo(128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagédo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o bloco MC_Caminl208) é finalizado.

MODO DE OPERACAO
Ao executar o bloco MC_CamOut, o drive ndo operaemmalha de posicéo.

Na execucéo do bloco o estado do eixofi27) mudara para " Continuous Motion".

211

ERROS DO BLOCO
ErrorId Descricdo
67 Drive no estado "Dizabled"” ou “Emrorstop™
71 P202 diferente de 4 (PLC).
73 Drive ndo esta no estado “Synchronized Motion™.
T2 Bloco MC nio sxecutado — Falha intema.
Movimento
SETSPEED
SIMBOLO

={EM SETSPEED EMO =

ROTATION
SPEED
ACCELERATION
AXIS

¥ I ¥y ¥
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DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 4 argumentos, sendo eles:
- sentido de rotagaoh13)
- velocidade[212

- aceleracdo [113)
- eixof113)

A entrada EN é responséavel pela habilitagdo do bloco.
A saida ENO informa quando a velocidade do motor atingir a velocidade programada.

Velocidade :
A velocidade é composta por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da escolha
do tipo de dado.

Otipo de dado davelocidade pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word
- marcador de float

Para o tipo de dado constante, o valor deve ser programado de acordo coma unidade configurada no
projeto.

Para os parametros do usuario, os marcadores de word e os marcadores de float a unidade considerada por
este campo é o RPM (rotacBes por minuto).

FUNCIONAMENTO

Se aentrada EN for O, o bloco ndo é executado e saida ENO ficaemO.

Se aentrada EN sofrer umatransicéo de O para 1 e nenhumoutro bloco de movimento estiver ativo, com
excegéo do proprio bloco Seta Velocidade, é executado um perfil trapezoidal baseado nas caracteristicas
programadas dos argumentos e nunca é finalizado. No entanto, outros blocos Seta VVelocidade podem ser
habilitados online, alterando a programacéo dos seus argumentos.

Para acabar com este movimento é necessario utilizar o bloco parada.

A saida ENO s6 vai para 1 emumciclo de scan, quando o bloco atingir avelocidade programada. Caso
contrario sempre € 0.

Importante: Este bloco trabalha em malha de velocidade, permanecendo assimmesmo apds a sua conclusao.

FLUXOGRAMA
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GRAFICO
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‘EN SETSPEED
VELOCIDADE " NO MINIMO 1 CICLO DE SCAN
ENO
Y
1 CICLO DE SGAN .~
EXEMPLO COMENTADO
w101 i
|
| {R)—
w101 il
—| I EM SETSPEED EMD {S]—
Hordrio | MROTATIOHN
500.0 MSPEED
10000.0| M ACCELERATION
Feal WAx1S
w5102 %]
_| | {
- | \E)_
2 I% 102 52
—| I EM $ETSPEED EMO {S)_
Anti-horans MROTATION
1000.0 W 5PEED
10000 0| M ACCELERATION
Feal WARXIS
w11 w0E]
—| I EN  STOF  ENO {E)_
%Al TWEND | M OECELERATION HED
Cancela| M MODE
Automatica M CONTROL R)
Feal WAXIS
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7.5.3.2

Natransigéo de O para 1 da entrada digital 1 do drive, o bloco comvelocidade de 500 rpm no sentido horério é
disparado. Quando esta velocidade é atingida, a saida digital 1 é setada. Natransicéo de 0 para 1 da entrada
digital 2do drive, o bloco comvelocidade de 1000 rpmno sentido anti-horario é disparado e a saida digital 1 &
resetada. Quando esta novavelocidade é atingida, a saida digital 2 é setada. Se a entrada digital 1 for
acionada, qualquer umdos dois movimentos prévios que esté ativo é cancelado e o motor para, e ambas
saidas 1 e 2 séo resetadas.

JOG
SIMBOLO

—{ EHM JOG EMOp—

ROTATION
SPEED
ACCELERATION
AXIS

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 4 argumentos, sendo eles:
- sentido de rotacsioh 1)
- velocidadel113)

- aceleracdo [113)
- eixoli1}

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for 0, o bloco ndo é executado e a saida ENO ficaemO.

Se aentrada EN for 1 e nenhumoutro bloco de posicionamento estiver ativo, o bloco executa um perfil
trapezoidal baseado nas caracteristicas programadas nos argumentos e inicia a desaceleragdo quando a
entrada EN for 0.

No instante que aentrada EN for para 0, inicia-se a parada e quando ela for finalizada, a saida ENO vai para 1
por umciclo de scan, retornando a 0 posteriormente.

NOTA: A velocidade do JOG néo é atualizada online, ou seja, mesmo que o valor da velocidade programada
seja dlterada, a velocidade deste bloco ndo sofrera alteragéo.

Importante: Este bloco trabalha em malha de velocidade, permanecendo assimmesmo apos a sua conclusao.

FLUXOGRAMA
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JOG

*m
z

;l.fc_ocumjmt T NO MINIMO 1 GICLO DE SCAN

I:INO

1 GICLO DE SGAN .~

EXEMPLO COMENTADO

wIX101 WE]

— | (s

w101 E ]

—] | EN  JOG  EMO {R—

Horirio| MROTATION
30.0 MSFEED
10.0 W ACCELERATION
Feal WAXIS

Quando aentradadigital 1 do drivefor 1, asaidadigital 1 é setada e ao mesmo tempo o JOG € habilitado com
umavelocidade de 0,3 rps. Quando a entrada 1voltar para 0, no momento que o bloco termina, ou seja, para
totalmente, a saida 1 é resetada.

7.5.3.3 SPEED
SIMBOLO:

—{EM SPEED EMO}—

H ROTATION
H SPEED

M OFFSET
H
M
M

HCCELERATION
DECELERATION
IS

I?ESCRIC;AO:
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 5 argumentos, sendo eles:

- sentido de rotacioh1d)
- velocidadel218)

- offseth12
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- aceleracdo [113)

- desaceleracéo h13
- eixo113

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A saida ENO informa que o bloco estéa sendo executado.

O bloco SPEED é responsavel pela escrita de referéncia de velocidade de acordo comos parametros de
sentido de rotacdo, velocidade, offset, aceleracdo e desaceleracdo para o eixo selecionado pelo pardmetro
eixo.

Velocidade :
A velocidade é composta por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da escolha
do tipo de dado.

Otipo de dado davelocidade pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word
- marcador de float

Para o tipo de dado constante, o valor deve ser programado de acordo coma unidade configurada no
projeto.

Para os parametros do usuério, os marcadores de word e os marcadores de float a unidade considerada por
este campo é o RPM (rotacdes por minuto).

FUNCIONAMENTO:

Se aentrada EN for 0, o bloco ndo é executado e saida ENO é zero.

Se aentrada EN for 1 e nenhumoutro bloco de movimento estiver ativo, é executado um perfil trapezoidal
baseado nas caracteristicas programadas nos argumentos para atingir a velocidade programada em SPEED,
nesse momento o argumento OFFSET também é somado a saida desse perfil e a saida ENO vai para 1.

Se aentrada EN sofrer umatransi¢do de 1 para O e esse bloco estiver ativo, € executado um perfil trapezoidal
baseado nas caracteristicas programadas nos argumentos para parar 0 movimento, quando avelocidade for
igual azero asaida ENO vai paraO.

Maiores detalhes no bloco diagrama, fluxograma, gréfico e exemplo a seguir.

BLOCO DIAGRAMA:

ROTATION
—_—

SPEED SFEED REFERENCE
—

ACCEL.
—

DECEL.

OFF3ET

FLUXOGRAMA:
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w0E1
EH TRAMSFER ENO { )—
WIZ1 WSRO DST [ 2430
4IE 2 R
—| I EN SPEED  EMO { )—
%IE3 WROTATION
waITWE00 | M $PEED
w0l | | OFFSET
%I TWEDZ | MACCELERATION
%I IWEDS MOECELERATION
Feal MAXIS
A entradadigital %IX1 habilita o drive.
A entrada digital %IX2 habilita o bloco SPEED que através dos seus parametros de sentido de rotacéo,
velocidade, offset, aceleracdo e desaceleracdo ira gerar uma referéncia de velocidade para o eixo real.
7.5.3.4 REF
SIMBOLO:
=1 EH REF EMO
M MOOE
M SFEED
M TORELUE
DESCRICAO:

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 3 argumentos, sendo eles:

- Modo de Controle[118“MODE’
- Velocidadel 13 “ SPEED”
- Corrente de Torquel113“ TORQUE"

A entrada EN é responsavel pela habilitacdo do bloco e por enviar o comando de gira/péra ao drive.
A saida ENO informa que o bloco esta habilitado e sendo executado.

O bloco REF é responsével pela escrita de referéncia de velocidade ou referéncia de corrente de torque parao
controle do drive (rampas, sentido de giro, etc...). A selegdo do tipo dareferéncia é feitano argumento
“MODE’. A referéncia de velocidade possui a opcéo de valor em 13 bits ou emrpm. A referéncia de corrente
de torque é em% da corrente nominal do motor.

FUNCIONAMENTO:

- Modo Vel ocidade:

Se aentrada EN for O, o bloco ndo é executado e saida ENO é zero.

Se a entrada EN for 1, o drive estiver habilitado geral e nenhum outro bloco de movimento estiver ativo, o
comando gira/péaravai para 1, o valor dareferéncia de velocidade € escrita para o drive e asaida ENO vai para
L

Se aentrada EN sofrer uma transicdo de 1 para 0 e esse bloco estiver ativo, 0 comando gira/paravai paraOe a
saida ENO vai para 0.

- Modo Tor que:
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Se aentrada EN for 0, o bloco n&o é executado e saida ENO é zero.

Se a entrada EN for 1, o modo de controle do drive for vetorial (encoder ou sensorless), o drive estiver
habilitado geral e nenhumoutro bloco de movimento estiver ativo, 0 comando gira/péravai para 1, o valor da
referéncia de corrente de torque é escrita para o drive e a saida ENO vai para 1.

Se aentrada EN sofrer umatransicéo de 1 para O e esse bloco estiver ativo, é ativado o modo velocidade, o
comando gira/péaravai para0 e asaida ENO vai para 0.

NOTA: Valores negativos parareferéncia de velocidade ou referéncia de corrente de torque impdemum
sentido de giro do motor contrario ao definido no drive.

FLUXOGRAMA:

Ha algum
movimento
ative ?

E esteo
bloco 7

N

Estava
sendo
executado 7

Y

GRAFICO:
- Modo Vel ocidade:
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'y EN
-
ENO
-
RUN/STOP
+ spEED
|
_____________________________________________________________________________________________________ F
4 LIOTOR
SPEED
- Modo Tor que:
ry EN
Y
ENO
Y
RUN/STOP
+ TorquE
1
..................................................................................................... P
4 TORQUE
CURRENT 1
oy
EXEMPLO:
%IE1 44533001
| | { J
| L}
walE2 el 5000
| _—(
—| I EM REF o )—
0:5peed | H MODE
%1010 [rpm] | H SPEED
% ITW1011, H TORGUE

A entradadigital %IX1 habilitageral o drive.
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A entrada digital %IX2 habilita o bloco REF, que esta programado para ser somente referencia de velocidade,
sendo ent&o enviado ao drive o valor da referéncia de velocidade contido no parametro do usuério P1010.

7.5.3.5 SRAMP
SIMBOLO:

=1 EHN SRAMF EMO =

SPEED STHTUS [
HCCELERATION
JERKE
JERKL

ry v v ¥

DESCRICAO:
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 5 argumentos, sendo eles:

- Velocidade "SPEED" [Unidade: RPM]

- Aceleracéo "ACCELERATION" [Unidade: RPM/s]
- Jerk Inicial "JERKOQ" [Unidade: RPM/s?]

- Jerk Final "JERK1" [Unidade: RPM/s?]

- Status "STATUS":

O=desabilitado; 1=movimento iniciado;2=movimento abortado;

(Caso a \elocidade desejada seja maior que a velocidade atual) 10=executando JERKO;
11=executando a aceleracdo constante; 12=executando o JERK1;

(Caso a welocidade desejada seja menor que a welocidade atual) 20=executando JERKO;
21=executando a aceleragcdo constante; 22=executando o JERK1Z,

30=wvelocidade atingida;

(Em caso de falhas) 200=falha no bloco; 201=drive desabilitado; 202=referéncia néo esta via
SoftPlc; 203=executando outro bloco de movimento; 204=bloco ocupado; 205=aceleracao invalida;
206=JERKO invalido; 207=JERK1 invalido.

A entrada EN é responsavel pela habilitagdo do bloco, no instante em que houver umatransi¢do positiva.
A saida ENO informa quando € a velocidade foi atingida.

Este bloco geraumperfil de rampa S, controlando a velocidade partindo da velocidade atual, até atingir a
velocidade desejada. Se houver uma novatransicéo naentrada EN, umnovo perfil é executado.

FUNCIONAMENTO:

Se aentrada EN for 0, 0 bloco ndo € executado e saida ENO é zero.

Se houver uma transicéo de O para 1 na entrada EN, caso o drive esteja habilitado, a referéncia esteja via
SoftPlc, ndo exista um outro bloco de movimento ativo, a menos que seja um outro SRAMP, o perfil de
velocidade emforma de Rampa S é gerado, e asaidaENO vai a 1, quando a velocidade desejada for atingida.
No decorrer datrajetdria, 0 STATUS é atualizado de acordo como estado de execu¢@o do movimento.

Este bloco somente é finalizado se for ativado umbloco STOP.

NOTA: Valores em0 para 0 JERKO ou JERK 1, desabilitam o perfil Sde trajetdria. Valores negativos paraa
aceleracdo e para o jerk ndo séo permitidos.
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FLUXOGRAMA:

o ]

Este bloco esta
ativo?

Houve transigdo
em EN?

L 4

5

Estad pronto para
iniciar?

Os argumentos
sdo validos?

N

Prepara movimento e

ATIVA este bloco STATUS= STATUS=
ABORTADO DESABILITADOD
!l\
Atingiu a N 2 v

velocidade?

o ) (o )

EXEMPLO:
%K1 %EHI003: GiraHarz
| | { )
I \
%2 QX1

“

—| I EM  SRAMP ENO { )—

1000.0 W SFEED staTus b 2oumwsooo
2000.0 W ACCELERATION
4000.0 W JERKS
8000.0 M JERK1

A entradadigital %IX1 habilita ou ndo o comando gira/para.
A transi¢8o naentrada digital %I X2 habilita o bloco SRAMP. No instante em que areferéncia de velocidade

atingir 1000 RPM, a saida ENO vai para 1.
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7.5.3.6

MC_MoveVelocity

SIMBOLO
= Execute FC_Moweelacity Inelacity f=—
M S e Pz
M Velocity BEus=y
M Acceleration Auctive
MW Deceleration CommandAborted
M Jerk Errar
ErrarlD
M Bufferfode
M UpdateMode

DESCRICAO
Bxecuta um movimento para a velocidade programada.

Quando houver umatransi¢do de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Serd executado um movimento para a velocidade configurada no argumento " Velocity" comuma aceleragéo/
desaceleracdo configurada nos argumentos " Acceleration” e " Deceleration”.

A direcdo do movimento dependera do sinal davelocidade. Se avelocidade for maior que zero, 0 movimento
serd na direc8o positiva (sentido horério) e se avelocidade for menor que zero, 0 movimento sera na diregdo
negaitiva (sentido anti-horario) .

Quando atinge a velocidade programada, a saida InVelocity vai para 1 e permanece enquanto o bloco estiver
ativo.

Para finalizar o bloco, é necessério a execugdo de outro bloco ou o drive passar para o estado " Disabled" ou
"Errorstop”.

Nota:  Caso o valor do argumento "Jerk" for diferente de zero, considerar:
- 0 argumento "UpdateM ode" " Online" néo tera efeito, sendo considerado os valores dos
argumentos no instante datransicéo positiva de Execute;

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida InVelocity e 13 argumentos, sendo eles:
- Axisfi1®)
- Velocitym
- Aceleration[118)
- Decelerationfi18)
- Jerkf118)
- Buffer Model117
- Update M odel12
- Busy[123)
- Activeli23)
- Commend Aborted[123)
- Error[123
- Error Idfi28)
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responséavel pela habilitagcdo do bloco.
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A saida InVelocity informa o instante em que atinge a velocidade programada.

MODO DE OPERACAO
Ao executar o bloco MC_MoveVelocity, o drive ndo operaemmalha de posicéo.

Na execucéo do movimento o estado do eixo[127 mudara para " Continuous Motion".

ERROS DO BLOCO
Error Id Descricio
52 Tentativa de executar bloco com Bufferllode - Single quando outro bloco ativao.
60 WVelocidade programada menor que a minima permitida.
61 Velocidade programada maior que a maxima permitida.
62 Aceleragdo programada menor que a minima permitida.
63 Aceleragio programada maior ue a maxima permitida.
64 Desaceleragdo programada menor gue a minima permitida.
65 Desaceleragdo programada maiot que a mdxima permitida.
67 Drive nio estado "Dizabled" ou “Errorstop™.
59 Drtive nio estado " Stopping "
T Tentativa de executar bloco com Bufferlode - Buffered gquando outro bloco ativo e outro bloco aguardando.
! P202 diferente de 4 (PLC).
T4 Drive nio estado " Homing "
78 Bloco MC nio executado — Falha interna
93 Tetk programado menor gue o mdnimo permitido.
04 Jetk programado maior gque o maximo permitido.
95 Mo é permitido executar posicionamento com Jerk quando outro bloco ativo.
EXEMPLO
0 1 2 3 4 5 6 7 8 G
SaDLE 500 MEE504
0 —| I Execute MAC_Moyveielocity Ineloity {
Flzal | W RS - iz
1 200.00| | Velocity Eu=y
100000 | M Acceleration Ative
100000 | W Deceleration Commandaborted

[F)

Error B Dizzzbilitado
ErrarlD [k Dr=sabilitado
Aborting | M Bufferflode

Rizsing W UpdateMlode

S8 50

o

(¥

[+

STn0

5 YaWIE5 00
Execute MAC_Moyveielocity Ineloity {
Raal | W ARIS - -oemmemmmem e Az e Flaal

TFG400 | M velaity Eusy P b G308

S00.00 | W Acceleration Bctive B CNTHES0T

500.00 | W Deceleration CommandAborted P 220 EE308

Error ¢ Dizzabilitade

ErrorlD e Diesabilitade
Aborting | W Bufferhdode
Online | W UpdatelMade
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2oAXG500 T

¥

2oAX6501 T

¥

AN 6502 T

¥

AN 6S

2oMXG6504

¥

LA AS05

¥

¥

2oMX6507

¥

2oAXG508

¥

AN G509

]
T
T
s
T
T
T

¥

0pAMEO400 4
100

&0 I—

¥

Velocidade &
200

100
80

¥

Natransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o primeiro bloco MC_MoveVelocity € executado, comisso
0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, sdo setados e iniciasse
0 movimento para chegar a velocidade de 200 RPM.

No instante em que a velocidade atinge 200 RPM, a saida InVelocity, marcador de bit 6504 é setado.

Tendo-se atransicéo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 o segundo bloco MC_MoveVelocity é
instantaneamente executado, comisso os sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507
respectivamente, séo setados e iniciasse 0 movimento para avelocidade de 100 RPM (neste instante o
marcador de float 9400 contémo valor 100). Ao mesmo tempo os sinais Busy, Active e InVelocity do primeiro
bloco, marcadores de bit 6501, 6502 e 6504, s&o resetados e o sinal CommandA borted, marcador de bit 6503, &
setado por 1 scan.
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754

7.5.4.1

Ao atingir avelocidade de 100 RPM, a saida InVelocity do segundo bloco, marcador de bit 6509, é setado e
permanece até a execucéo de outro bloco.

Como o argumento UpdateM ode esté configurado como Online, coma mudancga do valor do marcador de
float 9400 para 80, a velocidade muda imediatamente para 80 RPM, sem executar uma rampa de aceleragéo/
desaceleracéo.

Seguidor
FOLLOW
SIMBOLO

={EM  FOLLOW EMOj=

SLAVE

MRSTER
DIRECTION
ACCELERATION
MODE

SOURCE

RAXIS

y ry Y Y Y v r

DESCRICAO

E formado por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 6 argumentos sendo:
- Relacgo de sincronismol228
- Direcaof13)
- Aceleraciofi1) - Sefor 0, a aceleraco é desabilitada.
- Modof113
- Fontep28
- Bixol113)

A entrada EN habilita o escravo seguir o mestre baseado nos dados recebidos pelarede CAN.
A saida ENO informa se 0 escravo atingiu o sincronismo.

Relac&o de Sincronismo
A relacéo de sincronismo é formada por 1 tipo de dado e 2 enderegos ou constantes, dependendo da escolha
do tipo de dado.

Otipo de dado pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Os enderecos ou constantes sdo destinados arelagdo do mestre e relagdo do escravo.
Modo

O modo é uma constante.
Possui as opgdes:
- velocidade - controla apenas o sincronismo de velocidade.

- posicdo - controla o sincronismo de posigdo e velocidade .

Fonte
A fonte de sincronismo é uma constante.
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7.5.4.2

Linguagem

Possui as opgdes:

- encoder (valido somente para POS2 e PLC2)

- rede CAN (mestre deve ter o bloco M SCANW EGPsT) habilitado)
- rede CANopen (habilitado via W SCA N[ 481 para PLC11-01 e PLC11-02 comvers&o >= 1.20)

NOTA!

229

S6 é possivel fazer sincronismo entre placas PLC1 para PLCL, PLC2 para PLC2, PLC1 para PLC2 e POS2 para

POS2.

Nunca PLC1 ou PLC2 para POS2.

FUNCIONAMENTO

Quando aentrada EN estiver ativa, 0 motor segue o mestre sincronizado emvelocidade ou posicéo, via

encoder ou rede CAN.

Somente quando o motor escravo atingir arelagéo especificada do motor mestre, a saida ENO é setada.

EXEMPLO

lX2
|

SlEL

EN TRANSFER ENO

21

H

SRC DiT

2650

Dposta
oo
Pasigio
Encoder
Feal

EM  FOLLOW EMO

K2

SLAVE

HMASTER
DIRECTION
ACCELERATION
HMODE

SOURCE

AXIS

()

(-

Se 0 mestre esta enviando os dados via ENCODER, o motor escravo roda 1/2 vezes avelocidade do motor

mestre..

AUTOREG
SIMBOLO

—{EM AUTOREG 2]

= AUTD

M FF SH+
I uin SH-
M SHIFT ERF
M SRC DIFF
REG
FUL

W W T T W

DESCRICAO

E composto por 2 entradas EN e AUTO, 1 saida ENO e 10 argumentos, sendo eles:

- pf (print format) - float que define a distancia em pulsos entre 2 sinais recebidos na entradaindex

(pulsos nulo)

- win (window) - float que define ajanela de atuagdo de leitura do sinal na entrada index
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- shift - float que define 0 nimero maximo de pulsos que podem ser corrigido por periodo de
amostragem

- src (source) - word constante que define se a contagem é feita através do encoder ou do resolver

- sh+ - marcador de bit que indica que o bloco shift no sentido horario deveria ser ativado

- sh- - marcador de bit que indica que o bloco shift no sentido anti-horério deveria ser ativado

- err - marcador de word que define o erro corrente do bloco

- reg - marcador de float que indica 0 nimero de pulsos entre os 2 Gltimos sinais na entrada index

- pul - indica 0 numero de pulsos recebidos desde o Ultimo sinal recebido na entradaindex

A entrada EN é responséavel pela habilitagcdo do bloco.

A entrada AUTO étornaa compensacdo do erro ativa.

A saida ENO vai para 1, somente ap6és o bloco capturar o terceiro sinal index ter sido recebido quando néo
houver nenhumerro fatal.

NOTA: Osinal index é recebido pelo pino 8 do conector XC8 (sinal Z).

FUNCIONAMENTO

O objetivo destafuncéo, eh fazer uma corre¢ao no sincronismo, sempre que uma houver uma variagéo de
posicado entre 2 sinais recebidos por uma fotocélula. O sinal da fotocélula, o qual chameremos de INDEX, é
recebido pela mesmo pino emque a placarecebe o sinal do pulso nulo do encoder. Logo o sinal do pulso
nulo do encoder NA O DEVE ser conectado.

No instante emque o bloco € habilitado (EN = 1), aleiturado INDEX é habilitada. Assimque os 2 primeiros
INDEX's chegarem, € computado o numero de pulsos recebidos nesse intervalo e armazenado no REG
(registro). Esse numero de pulsos é obtido do RESOLVER (SRC = 0) ou do ENCODER (SRC=1). OSRC
(source) € umaopgéo de programgdo do bloco, sendo que o valor padréo é por RESOLVER.

Apos o recebimento do primeiro INDEX, a funcéo somente ativa a leiturado préximo INDEX apos a fungéo
receber o nimero de pulsos especificado em PF (PRINT FORMAT), dentro de uma janela especificada por
WIN (WINDOW). Deste modo, aleiturado INDEX é somente vélida dentro de PF- WIN e PF+ WIN
(sentido horario) ou PF+WIN e PF - WIN (sentido anti-horario).

PF deve ser configurarado como valor em pulsos que o0 REGdeve possuir, apds a captura dos 2 primeiros
INDEX's (REG nao sera mais modificado). Se houver uma diferenga maior que o valor configurado emWIN
(WINDOW), o codigo 2 aparecerah em ERR (codigo do erro).

Apoés esta etapa de incializagdo, o valor obtido entre os INDEX's, séo comparados como valor de PF. O valor
desta diferenca é armazenado em DIFF (DIFFERENCE). Se o DIFF for maior que WIN, o codigo 1 aparecera
emERR.

SH+ sé vai para 1 se o INDEX for recebido commenos pulsos que PF e SH- s6 vai para 1 se o INDEX for
recebido commais pulsos que PF.

NOTA: Se PF for configurado com0, ERR, WIN e SHIFT ficam semfunc&o. O modulo da diferenca em pulsos
acada 2 INDEX, é armazenda em DIFF. Se adiferenca for positiva SH+ vai para 1. Caso contrério, SH- vai
para 1.

Quando AUTO (AUTOMATIC) é0, o bloco funcionaemmodo manual. Quando for 1, 0 modo automatico é
habilitado, fazendo uma compensacéo que fagaque o DIFFtendaa0. A compensacédo sarafeitaemfuncéo
do valor de SHIFT, que é dado em pulsos/periodo de amostragem.

A partir do terceiro INDEX, ou segja, apos ainicializagdo, a saida Q vai para 1, permanecendo nesse estado
enquanto EN estiver em1 e ndo houver erro, comexcegdo dos erros negativos que ndo séo erros fatais.

PUL é o nimero de pulsos recebidos apds o Gtimo INDEX. é atualizado no ciclo de scan.
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OUTRAS INFORMACOES
- EN: habilitag&o do bloco. O: inativo, 1 ativo

- AUTO: 0: bloco emmanual, ou seja, ndo executa a corregdo (SHIFT) mesmo que haja uma diferenga entre PF
e REG.

1: bloco emautomético, ou seja, qualquer diferenca existente entre PF e REG ativa o bloco SHIFT
(caso jah ndo estegja ativo), forcando uma corregdo deste erro.

- Q: 0:indica que o bloco néo esta habilitado, ou ndo terminou a seu processo de inicializagdo (ndo obteve 2
INDEX) ou hadalgumerro.

1:indica que o bloco esta emfuncionamento normal, ou seja, todos os parametros ja podem ser usados
comseguranga.

- PF: 60 PRINT FORMAT, ou sgja, é adistancia emnimero de pulsos entre 2 INDEX. Se algumINDEX for
recebido antes de PF - WIN ou depois de PF + WIN, aleitura é ignorada. Se o seu valor for nulo (0), o INDEX
sempre élido.

- WIN: janela para atuagéo do INDEX. Ver PF.

- SHIFT: valor de correcdo maximo em pulsos/periodo de amostragem, quando haumerro entre PF e REGe o
bloco esta emmodo automético.

- SRC: 0: resolver, 1: encoder
- ERR: codigo de erro do bloco.
-2: 1 INDEX néo recebido ou recebido apos PF+ WIN (erro ndo fatal)
-1: PFtemumvalor diferente de REGapos o0 2 INDEX (erro nao fatal)
0: semerro
1. INDEX recebido depois de PF+ WIN
2. |PF- REG > WIN apos o recebimento do 2 INDEX (inicializacao).
- SH+: 0: normal, 1: necessita de uma corregdo positiva
- SH-: 0: normal, 1: necessita de uma corre¢do negativa
- DIFF: |PF - REG empulsos
- REG. nimero de pulsos entre 2 INDEX

- PUL: nimero de pulsos decorridos desde o ultimo INDEX
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7.5.4.3 MC_Gearln
SIMBOLO
= Execute IMC_Gearln InGiear f=—
M Paster o [aster
M Slade e e Slave
M Ratiohumeratar Eusy
M RaticDenominator Auckive
M Acceleration Commandbibarted
MW Deceleration Errar
ErrarlD
MW BEuffertode
DESCRICAO

Bxecuta o0 sincronismo emvelocidade entre 0s eixos programados.

Quando houver umatransi¢do de 0 para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Para o eixo escravo atingir avelocidade do eixo mestre, sera realizado um movimento comuma aceleragéo/
desaceleracdo configurada nos argumentos " Acceleration” e " Deceleration”. Assimque o sincronismo for
estabelecido, a saida InGear € setada.

A diregdo do movimento dependera do sinal do RatioNumerator. Se RatioNumerator for maior que zero, o
movimento serd na mesmadire¢do do eixo mestre e se RatioNumerator for menor que zero, 0 movimento sera
nadireg8o oposta ao eixo mestre.

Para finalizar o bloco, € necessério a execucdo de outro bloco ou o drive passar para o estado " Disabled" ou
"Errorstop”.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida InGear e 13 argumentos, sendo eles:
- Master[113)
- Slavelid)
- RatioNumeratorf13)
- RatioDenominatorf115
- Aceleration[118)
- Decelerationf18)
- Buffer Modeli1
- Busyl2R
- Activeli2d
- Commend Aborted[123)
- Errorf123
- Error Idf28)
- Bloco Retentivo(128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagédo do bloco.
A saida InGear informa o instante em que o sincronismo é estabelecido.

MODO DE OPERACAO
Ao executar o bloco MC_Cearln, o drive ndo opera emmalha de posigao.

Na execucéo do bloco o estado do eixol12A mudara para " Synchronized Motion".
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ERROS DO BLOCO

ErrorId Descricdo
32 Tentativa de executar bloco com Bufferhode - Single quando outro bloco ative.
62 Aceleracio programada menor que a mnima permitida.
63 Aceleragio programada maior que a maxima penmitida.
64 Dezaceleracio programada menor que a mmima penmitida.
63 Desaceleragio programada maior que a maxima pennitida.
67 Drive no estado "Disabled” ou “Emorstop™
6o Drive no estado "Stopping”.
70 Tentativa de executar bloco com Bufferhlode - Buffered quando outro bloco ative e outre bloco aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
72 Felacio de sincronismo invalida.
74 Drive no estado "Homing'.
78 Bloco MC nido executado — Falha intema.
EXEMPLO
0 1 2 3 4 5 6 7 8 g
Tl L6500 TelvIHa504
- —l I Enecute MG _Gearln InGear { )—
FastInput | M Master ---cvomroemmmemreroneeeee Mlaster g FastInput
1 Fi=al | W Slawe ---- ----Slave B Fzal
1| W Ratiaklumerator Buzy B b a5
2| M RaticDenominator Aoctive B 20502
2 L0000 | W Acceleration CommandAborted e SahZ{6303
100000 |- M Dieceleration Errar e Dzzabilitado
) ErrarlD  Dizzabilitade
- Aborting| | Eufferhdode
thDLE505 HehILAS00
N —l I Enecute MRS _Gearln InGear { )—
FastInput | M Master ----ooomomomomomncoco o Master B FastInput
5 Flzal | M Slame - e e Slave P F=al
1. M RatioMumerator SITET R et
4| W RatioDenominator Active B 2l EE30T
& 500,00 W Acceleration Commandiborted e 205508
S00.00 M Deceleration Error - Desabilitado
) ErrorlD B Dizzabilitade
! Aborting | W ButferMode
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Velocidade &

200

eixo mestre

S0

Natransi¢éo de 0 para 1 do marcador de bit 6500, o primeiro bloco M C_Gearln é executado, comisso 0s
sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6501 e 6502 respectivamente, séo setados e iniciasse a
busca do sincronismo coma aceleragdo configurada. Como arelacdo configurada € 1:2 e 0 eixo mestre estaa
200 RPM, o eixo escravo deveraatingir 100 RPM para estabelecer o sincronismo.

No instante emque a velocidade atinge 100 RPM, a saida InGear, marcador de bit 6504 é setado.

Tendo-se atransicdo de 0 para 1 do marcador de bit 6505 0 segundo bloco MC_Gearln é instantaneamente
executado, comisso 0s sinais Busy e Active deste bloco, marcadores de bit 6506 e 6507 respectivamente, s&o
setados e iniciasse a busca do sincronismo com a desaceleragdo configurada. Como arelacdo configurada é
1:4 e 0 eixo mestre estda a 200 RPM, o eixo escravo devera atingir 50 RPM para estabelecer o sincronismo. Ao
mesmo tempo os sinais Busy, Active e InGear do primeiro bloco, marcadores de bit 6501, 6502 e 6504, séo
resetados e o sinal CommandA borted, marcador de bit 6503, é setado por 1 scan.

Ao atingir avelocidade de 50 RPM, a saida InGear do segundo bloco, marcador de bit 6509, é setado e
permanece até a execucao de outro bloco.
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7.5.44 MC_GearInPos

SIMBOLO
= Entecute MC_GearlnFos InSync f=—
M PAESRET e e Master
MElade oo Slave
M Ratiohumeratar
M FatioDenominator Eu=y
Pikive
Commandaborked
Errar
ErrarlD
M Acceleration
M Deceleration
M Eufferhiode
DESCRICAO

BExecuta o sincronismo em posiGao entre 0s eixos programados.

Quando houver umatransi¢do de O para 1 na entrada Execute, o bloco serainiciado e executado de acordo
comos argumentos configurados.

Para o eixo escravo atingir avelocidade do eixo mestre, sera realizado um movimento comuma aceleragéo/
desaceleracdo configurada nos argumentos " Acceleration” e " Deceleration”. Assimque o sincronismo for
estabelecido, a saida InSync é setada.

A diregdo do movimento dependera do sinal do RatioNumerator. Se RatioNumerator for maior que zero, o
movimento serd na mesmadire¢do do eixo mestre e se RatioNumerator for menor que zero, 0 movimento sera
nadireg8o oposta ao eixo mestre.

Para finalizar o bloco, € necessério a execugdo de outro bloco ou o drive passar para o estado " Disabled" ou
"Errorstop”.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida InSync e 13 argumentos, sendo eles:
- Master[113)
- Savel1d)
- RatioNumeratorf13)
- RatioDenominatorf115
- Aceleration[118)
- Deceleration[t18)
- Buffer Modeli1
- Busyf23
- Activeli25)
- Commend Aborted[123)
- Error[128
- Error 1d128)
- Bloco Retentivo(128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagédo do bloco.
A saida InSync informa o instante emque 0 sincronismo € estabelecido.
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MODO DE OPERACAO

Ao executar o bloco MC_GearlnPos, o drive passara a operar emmalha de posic¢éo e permanece assimmesmo
apas a conclusado do bloco. Deve-se gjustar o ganho proporcional de posi¢éo (P0159) para obter ummelhor
desempenho do drive.

Na execucao do bloco o estado do eixol127 mudara para " Synchronized Motion".

ERROS DO BLOCO
ErrorId Descricdo

32 Tentativa de executar bloco com Bufferhlode - Single quando outro bloco ative.
62 Aceleracio programada menor que a mnima penmitida.
63 Aceleracio programada maior que 2 maxima penmitida.
64 Dezaceleragio programada menor que a mouma penmitida.
63 Dezaceleracio programada maior que a maxima penmnitida.
67 Drive no estado "Dizabled” ou “Emrorstop™
69 Drive no estado "Stopping”.
T0 Tentativa de executar bloco com Bufferhlode - Buffered quando outro bloco ativo e outro bloco aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
72 Felagio de sincromismeo mvahda.
74 Drive no estado "Homing'.
T8 Eloco MC nio executado — Falha intemna.

7.5.45 MC_Phasing

SIMBOLO
= Execute MIC_Fhaszing Dione p=—
M P E BT e e e [laster
M Elade e Slave
M PhazeShik Eusy
M Velocity Pitive
M Acceleration Commandaborked
MW Deceleration Errar
ErrarlD
DESCRICAO

Executa umdeslocamento no eixo mestre programado.

Quando houver umatransi¢do de O para 1 na entrada Execute, sera executado um deslocamento na posicao
do eixo mestre conforme o valor de " PhaseShift".

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 9 argumentos, sendo eles:
- Master[118)
- Slavel11d)
- PhaseShift[118)
- Velocity [118)
- Aceleration[118)
- Decelerationf118)
- Busy 123
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- Activeh23)
- Command Aborted[125)
- Error[128)

ror 1df28)

-Er
- Bloco Retentivo[128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o deslocamento € realizado.

MODO DE OPERACAO
Ao executar o bloco MC_Phasing, o drive ndo altera o modo de operac&o atual.

Na execucao do bloco o estado do eixol127 ndo mudara.
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ERROS DO BLOCO
Error Id Descrigiio
67 Dirive nio estado "Dizabled" ou “Errorstop™.
71 P202 diferente de 4 (PLCY.
T3 Dirive ndo estd no estado “Synchronized Motion”™.
TE Bloco MC ndo executado — Falha interna.
¥0 Eixo Mestre ndo estd em sineronismo.
96 Bloco MC_Phasing em execugdo. Somente ¢ permitido a execugio de umbloco MC_Phasing de cada vez.
EXEMPLO

-
w

SahIL6500

[

Lia

1
(=3

— |

Lia

LA

%6502

o

— |

pi=)

Enecute MIC_GearinPos InSync
Fastlnpot MMaster -oovomeeee oo Master ¢ FastInput
Flzal | M Slame - o Slave B¢ F=al
1| W Ratickurmerator

1| M RaticDenominator Eusy B Dasabilitado

Active ¢ Diesabilitado

CommandAbarted B Diezabilitado

Error B Dizsabilitado

Errorl0 ¢ Diazabilitado
1000.00 | W Acceleration
1000.00 | M Deceleration
Aborting | M Bufferllode

Iy
Enecute MIC_Phasing Diane
FastInpot MMaster -ovme oo Master ¢ FastInput
Fizal | M Slame - e Slave B¢ F=al

0.030000 | W PhazeShift BEuzy ¢ Dezabilitade

Active ¢ Diesabilitado

Commandaborted B Dezabilitado

Error - Dizsabilitado

ErrorlD ¢ Diesabilitado
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o MNE502 T
2o MXE6503 T
Posicio 4 PhaseShift
360°
o° T .
Velocidade &
Tendo-se o sincronismo de posic¢éo do Eixo Real como Contador Rapido através do bloco MC_GearInPos e
ocorrendo umatransi¢ao de O para 1 do marcador de bit 6502, 0 bloco MC_Phasing é executado e um
deslocamento de 0,05 volta é aplicado ao eixo mestre, resultando umpulso navelocidade. A saida Done,
marcador de bit 6503 é setado enquanto a entrada Execute esta setada.
7.5.4.6 MC_GearOut
SIMBOLO
= Entecute MC_GearCut Done =
MElae oo Slave
Eusy
Errar
ErrcrlD
DESCRICAO

Finaliza o sincronismo (blocos MC_Gearinks3 ou MC GearlnPosl235) no eixo programado.

Quando houver umatransi¢ao de 0 para 1 na entrada Execute, o0 bloco sera executado e 0 sincronismo
existente serafinalizado. O eixo manterd a velocidade do instante emque o bloco é executado.

ARGUMENTOS
E composto por 1 entrada Execute, 1 saida Done e 5 argumentos, sendo eles:
- Slaveli1d)
- Busyfi2%
- Errorf123)
- Error 1d28)
- Bloco Retentivol128)

A entrada Execute é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Done informa o instante emque o sincronismo € finalizado.

MODO DE OPERACAO
Ao executar o bloco MC_GearOut, o drive ndo operaemmalha de posicéo.
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Na execucgo do bloco o estado do eixofi2A mudara para” Continuous Motion".

ERROS DO

BLOCO
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ErrorId

Descricdo

G7

Drive no estado "Disabled” ou “Ermrorstop™.

71

P202 diferente de 4 (PLC).

Drive ndo esta no estado “Synchromzed Motion™

TE

Bloco MC nio executado — Falha intema.

Verificador

INPOS
SIMBOLO

= EM IMPOS  ENO =

SIGH
FOSITION
HYSTERESIS
FORMAT
HMODE

COMF

AXIS

¥ ry Y Y Y T ¥y

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 5 argumentos, sendo eles:
- posicgoli1h
- histereselz38)
- modolt12

- comparaczolsd)
- eixo[11})

A entrada EN é responséavel pela habilitagcdo do bloco.

A saida ENO informa se a posicé&o real € maior ou igual ao valor programado, no sentido programado.

Histerese

A histerese é formada por 1 formato, 1tipo de dado e 1 endereco ou constante, dependendo da escolhado

tipo de dado

O formato pode ser:
- Percentual (%)
- Pulsos (65536 pulsos = 1 rotagéo)

Otipo de dado pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Comparacéo

O argumento comparagdo é sempre constante e pode ser:
- >= (maior ou igual)
- <= (menor ou igual)
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- = (igual)

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for O, 0 bloco ndo é executado e a saida ENO permanece emO.

Se aentrada EN for 1, o bloco compara o sinal de posigéo real e aposigéo real comos argumentos de sinal,
posicao e histerese programados.

Se aposicao real temo mesmo sinal que foi programado e ela for maior ou igual , menor ou igual ou igual a
posicéo programada acrescido do valor de histerese programado, entéo é transferido 1 para a saida ENO.
Caso contrario, é transferido 0 paraa saida ENO.

A histerese serve paraimpedir oscilagdo na saida do bloco quando a posicéo real esta muito préxima ou igual
aposicdo programada. Por exemplo, para uma posicao de 10 rotages com histerese de 1%, o bloco ligaa
saida ENO quando a posicéo real atingir 10,1 rotacfes, e somente a desliga quando a posi¢do cair emtorno
dos 9,9 rotacBes. A histerese é dada em porcentagem, podendo variar entre 0.0% e 50.0%. Se for programada
por parametro a unidade passaaser "por mil", variando de 0 a 500.

FLUXOGRAMA

INPOS

sinal de posigdo =
sinal de pasigio
prograrnado ?

posigdn ==
posigdo programada ¥

GRAFICO
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Posigdo do Eixo 4+
Posigdo Minima
1
EN »0
1
ENO r(
EXEMPLO COMENTADO
wIE1 w0E1
—| I EH IMFOZ  EMO {
Positive W S16EN
50,00 W FOSITION
2.0 WHYSTERESIS
4, WFORMAT
Eelative W MODE
== M COMF
Feal WAXIS

Neste exermplo o bloco INPOS esta sempre ativado.
Neste caso, se 0 motor estiver na posicdo positiva maior ou igual a 50 rotacdes (respeitando a histerese de
2%), escreve 1 nasaida digital 1. Caso contrério, escreve 0.

INBWG
SIMBOLO

—{ EHM IMEWG EMOj—

DIRECTION
SPEED
HYSTERESIS
AXIS

ry r v ¥

DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 4 argumentos, sendo eles:
- velocidadel113
- sentido de rotacioh13)
- histeresele4h
- eixo113)

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A saida ENO informa se o sentido de rotagéo é o mesmo do sentido programado e se avelocidade do motor é
maior ou igual ao valor programado.

Histerese
A histerese é formada por 1 formato, 1tipo de dado e 1 endereco ou constante, dependendo da escolhado
tipo de dado.
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Oformato é:
- Percentual (%)

Otipo de dado pode ser:
- constante
- parémetro do usuario
- marcador de word

FUNCIONAMENTO
Se aentrada EN for O, o bloco néo é executado e a saida ENO vai paraO.

Se aentrada EN for 1, o bloco compara a velocidade e o sentido de giro do motor comos argumentos de
velocidade e de sentido de giro programados.

Se 0 motor esta girando no mesmo sentido do argumento de sentido de rotagéo programado e avelocidade

do motor for maior ou igual do que o argumento de velocidade programado, entdo é transferido 1 para a saida
ENO. Caso contrério, é transferido 0 para a saida ENO.

FLUXOGRAMA

INBWG

sentido de rotacdo =
sentido de rotacdo
programada?

velocidade ==
velocidade
programada?

GRAFICO
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N INBWG

fELOCIDé-.DE PROGRAMADA

— HISTERESE
P :
i v . :
"-.I'ELOCID;%I.DE FEEA!;
ENO
EXEMPLO COMENTADO
Il il

—| I EM IMEWS EMO {

Hordrio M DIRECTION
1500.0 M SFEED
20 MHYSTERESIS
Eeal MAXIS

Enquanto a entrada digital 1 estiver em1, o bloco INBW G esté ativado. Neste caso, se a0 motor estiver
rodando no sentido horério e sua velocidade for maior ou igual a 1500 rpm (respeitando a histerese), escreve
1nasaidadigital 1. Caso contrario, escreve 0.

756 CLP

7.5.6.1 TON
SIMBOLO
- I TOH B
HFT ETp
DESCRICAO

E composto por 1 entrada IN, 1 saida Q e 2 argumentos, sendo eles:
- PT - tempo desejado
- ET - tempo decorrido

A entradaIN é responsavel pela habilitagdo do bloco.
A saida Q informa se 0 tempo decorrido atingiu 0 tempo programado.
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PT (Tempo Desejado)
O tempo desejado € composto por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da
escolhado tipo de dado.

Otipo de dado do sinal pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Para o tipo de dado constante, 0 valor maximo permitido é 65535.
Para PLC1, PLC2 e POS2 a base de tempo é 1ms, para a SoftPLC do CFW-11 e SoftPLC da SSW-06 a base de
tempo é 10ns.

ET (Tempo Decorrido)
O tempo decorrido é composto por umtipo de dado e umenderego.

Otipo de dado do tempo decorrido pode ser:
- parémetro do usuario
- marcador de word

NOTA:

Na op¢do parametro do usuério, o valor corrente ndo é salvo na memoria E2PROM, ou seja, este
Gltimo valor ndo é recuperado.

Nao é permitido a escrita no argumento ET, sendo que o valor de ET sera de acordo como valor da
memoria interna.

FUNCIONAMENTO
Seaentrada IN for 0, o argumento de tempo decorrido é resetado e a saida Q vai para 0.

SeaentradalN for 1, o tempo decorrido € incrementado até atingir o valor contido no argumento de tempo
desejado. Ao atingir este valor, a saida Q vai para 1, ficando nesse estado até aentradalN ir paraO.

FLUXOGRAMA

Inicializa

atingiu o tempo
programado?

GRAFICO
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IM TON
Y
BT
&
F
i d
£
EXEMPLO COMENTADO
el 101 a1
l {
—| [ EN TCURVE EMO IILS)_
Positivo | M SIGH POSITION
LATWE00, YelIWa01 | MPOSITION
2 IIWE0Z | | SPEED
w5ITWE03 | | ACCELERAT 10N
Felativo W HMODE
Feal WAXIS
1 X1
l {
—| [ I TON R \E)_
2000 MFPT ET B 2ehIWra000

Quando aentrada digital 1 do drive for 1, umposicionamento baseado nos parametros do usuério 800 a 803 é
habilitado. Quando este posicionamento termina, a saida digital 1 é setada e o temporizador € habilitado.
Apbs os 2000 ms programados estourarem, a saida digital 1 é resetada.
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7.5.6.2

RTC
SIMBOLO

—{En RTEC ol

ERRCR e

WEEK

" rine
"ok
5

TINME
MToFr
5

C_OPT
OMHERROR

DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida Q e 6 argumentos, sendo eles:
- WEEK - dias da semana programados para atuagéo do bloco
- TIMEON - (horério inicial) hora, minuto e segundo paraligar saida
- TIME OFF - (horério final) hora, minuto e segundo para desligar saida
- Q_OPT - opgao de saida normal ou invertida
- ONERROR - opc¢éo para condicdo de erro (gera alarme ou gera falha para o drive)
- ERROR - indicag&o de erro no bloco RTC

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A saida Q a acionada conforme programagdo dos argumentos.

FUNCIONAMENTO
SeaentradaEN for 0, easaidaQéO0.

Seaentrada EN for 1:

e Q OPT =0 (saidanormal) - saida Q vai para nivel 1 somente quando o horario corrente é maior que o
horério inicial e € menor que o horério final.

o
1
04

Horario
Inicial

Horario t
Final

e Q OPT =1 (saidainvertida) - saida Q vai para nivel 1 somente quando o horéario corrente € menor que o
horério inicial ou é maior que o horario final.
a1

1 —

] +
Horario t
Final

Horario
Inicial

Obs.:
Quando houver erro no reldgio de tempo real 0 mesmo seraindicado na saida ERROR.
No CFW11, PLC11-01 e PLC11-02 aIHM deve estar sempre conectada para utilizagdo desse bloco.

EXEMPLO COMENTADO
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7.5.6.3

%1 QX1
| {
—| I EH RTC e 1 )—
Sea-Ter-Qua-Qrui-Szx | M WEEK ERROR ¢ 2uh {6100

13 W TIME
30 MM o
o/Ws
22| HH
TIME
30K r’l} OFF
0/ s
Normal | | B_OPT
Gera Falha W OHERROR

Quando aentrada digital 1 for 1, e o diada semanafor Segunda, Terca, Quarta, Quinta ou Sexta-Feirae ahora
atual for >= 18:30:00 e <= 22:30:00 a saida digital 1 ser4 acionada.

CTuU

SIMBOLO

o cmo =
—r

HFu (]

DESCRICAO (Counter Up)

E composto por 1 entrada CU, 1 entrada R, 1 saida Q e 2 argumentos, sendo eles:
- PV - contagem desejada
- CV - contagemdecorrida

A entrada CU é aentrada de contagem.
A entrada R reseta a contagem.
A saida Q informa se o valor de contagem programado foi atingido.

PV (Contagem Desejada)
A contagemdesejada é composta por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da
escolhado tipo de dado.

Otipo de dado da contagemdesejada pode ser:
- constante
- parametro do usuario
- marcador de word

Para o tipo de dado constante, o valor méximo permitido é 65535.

CV (Contagem Decorrida)
A contagemdecorrida é composta por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado da contagemdecorrida pode ser:
- parametro do usuario
- marcador de word

NOTA: Naopcao parametro do usuério, o valor corrente ndo é salvo na meméria E2PROM, ou segja, este




248 WLP V10.00 mEg

ultimo valor néo é recuperado.
FUNCIONAMENTO

Quando aentrada CU for de 0 para 1, o valor de contagemdecorrida é incrementado, a menos que aentradaR
estejaem 1.

Quando o valor de contagemdecorrida atingir o valor de contagemdesejado, a saida Q vai para 1,
permanecendo nesse estado até que aentrada R va para 1. Caso contrario, asaidaQ € 0.

Enquanto aentrada R estiver em 1, o valor de contagemdecorrida é resetado e a contagemnéo €
incrementada.

FLUXOGRAMA

incre menta
o contador

Zerao
contador

atingiu a contagem
programada?

GRAFICO
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CTu

e
[

I

Y

pv

EXEMPLO COMENTADO

a1 Lebd 2000
} {

— | (P

WhIE2000 | 01 LM 1000

—| I M EM TCURUE ENO { )—

ME1000 FPositivo | W SIGH POSITION
_| LAlTRARE00, I W201 M POSITION
10000/ | SFEED

W

H

H

10000.0 M ACCELERATION
Relativa W HODE
Real M AXIS

LI 1000 L

} {
_| | cu CTuU 1] {

wlEE

H | :

50 MFU CU P Sl Waio0

Se houver umatransicdo de 0 para 1 naentrada digital 1 ou o marcador de bit 1000 for 1, e a saida digital 1 for
0, umposicionamento TCURVE é habilitado. Na sua conclusé&o, o marcador 1000 vai para 1, fazendo comque
o0 bloco CTU efetue uma contagem e novamente aciona o posicionamento, desde que a entrada digital 2 seja
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0. Quando o contador sentir 50 transi¢des positivas no marcador 1000, ou seja, efetuou 50 posicionamentos,
asaidadigital 1vai para 1, fazendo comque umnovo posicionamento ndo seje possivel de ser feito, até que
aentradadigital 2for 1, resetando a saida 1.

7.5.6.4 PID
SIMBOLO

=1 EN FID EMO =

M SELREF OUT e
M REF

M T REF

M REFMAMUAL
M FEEDERCE

M EF
M

M

M

M

M

M

kI

0]

MR

MIM
TYPE<OFT
TS

DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 8 argumentos, sendo eles:
. sinaisps] (referéncia, feedback e saida de controle)
- ganhos[25] (KP, K1, KD)
- selecao 250 (O=automético ou 1=manual)
- limites (méximo, minimo) (113
- filtro da referéncia autonétical2sd
. referéncia manual 251
- modo do controladorfzsh (direto ou reverso)
- tipol2sh (académico ou paralelo)
- ts (periodo de amostragem)

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A saida ENO é uma copia do valor da entrada EN.

Selecéo
O argumento sele¢do é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do endereco pode ser:
- constante
- marcador de bit
- entrada digital
- parametro do usuario

Quando o tipo de dado for constante, temos as opgdes:
- automatico
- manual.

Filtro da Referéncia A utoméatica
O Filtro da Referéncia A utomética € umfiltro passa baixa, sendo que a constante de tempo é programada
através do argumento Filtro.
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O argumento Filtro € composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do float pode ser:
- constante float;
- marcador de float.

ReferénciaManual
O argumento Referéncia Manual é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do float pode ser:
- constante float;
- marcador de foat.

Modo do Controlador
O modo do controlador € sempre constante, podendo ser:
- direto (erro = referéncia automética realimentagao);
- reverso (erro = realimentacdo referéncia automética).

Sinais
Os sinas sao compostos por 4 partes:
- float - referénciaf113

- float - realimentacaoft1h
- float - controlef113

Ganhos

Os ganhos s&o compostos por 3 partes:
- float - ganho proporcional (Kp)[113
- float - ganho integral (Ki)[113)
- float - ganho derivativo (Kd)h1A

Como todos os tipos de dado deste bloco séo constante float ou marcador de float, é (til fazer o uso dos
blocos INT2FL e FL2INT.

FUNCIONAMENTO
A entrada EN sempre transfere o seu valor paraa saida ENO.

Enquanto aentrada EN for 1, o bloco é executado. Caso contrério, os argumentos séo resetados.

IMPORTANTE ParaPLC1, PLC2 e POS2, no maximo 2 blocos de PID podemestar ativos por vez. A partir
do terceiro, ndo séo executados, mesmo que estejamativos emsua entrada EN.

BLOCO DIAGRAMA
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Paralelo
referéncia manual
Kds
referéncia Filtro i o N ® -'\ T controle
e + automatico = () |
roarmal = 1 i
ki s
1
realimentago E E
1
i |
e
Acadeémico
referéncia manual
Kd.s
referéncia Filtro + = _® ‘\ AT controle
5 mtomatico =0 |
rnamial = 1 i
- i
-1 - [ 1
realimentacia s i
1
A !
Defini¢oes:

e =referénciafiltrada - realimentacéo

u = controle

Kp =ganho proporcional

Ki = ganho integral (inverso do tempo integral (1/Ti))
Kd = ganho derivativo (tempo derivativo)

EQUACOES DISCRETAS

Académico

u(K) = u(k-1) + Kp* (1 + Ki* Ts + (Kd/Ts))* e(K) - (Kd/Ts)* e(k-1))

Paralelo

u(k) = u(k-1) + (Kp + Ki* Ts + (Kd/Ts))* e(K) - (Kd/Ts)* e(k-1)

Sendo:
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7.5.6.5

Ts = periodo de amostragem

EXEMPLO COMENTADO
SelIZ 2000
EN INTZFL EMNO { )—
S TWE00 W INT FLOAT B =R IF2000
2B 2000
EN TRANSFER ENO EM INTZFL EMO —( )—
wIWFI01 MERC DET e 2eRIWEO00 | BIWWE000 M INT FLOAT B 24RIF2001
432000
EN  FID EMOD { )—
doato M SELREF ouT e enaFen0z
sMF2000 | M REF
0.00e+000 W T REF
0.00=+000 W REFHAMUAL
wirenn] | W FEEDBACK
1.00e+000 M kP
2 O0e+000 | WK1
0.00e+000 | MED
3. 28e+004 M MA
0.00e+000 | M HIn
FParalelo/Diveto M TYFE-OFT
SalIZ 2000
EN FLZINT EMO EN TRANSFER ENO ——( )—
sanFannz | W FLOAT INT b siMwie001 | wadweool W sro 03T s oz

Resumidamente, o valor de referéncia é dado pelo parémetro do usudrio 800, que por suavez é convertido
para o marcador de float 9000. O valor do sinal de realimentac&o é dado pelo valor contido na entrada
analdgica 1 do drive, que é transferido ao marcador de word 6000 e convertido ao marcador de float 9001. A
saida de controle do bloco PID é o marcador 9002, que é convertido para o marcador de word 6001. O valor
contido no marcador de word 6001 é transferido para a saida analégica 2 do drive.

FILTER
SIMBOLO

={EH FILTER EMOj=

HIH OUT pe
W TIME COMST
H TYFE

[)ESCRIC;AO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 2 argumentos, sendo eles:
- valores (entrada, saida)[113

- tipo defiltro[25R
- float - constante de tempo[t13) [segundos]

A entrada EN é responsavel pela habilitagédo do bloco.
A saida ENO é uma copia do valor da entrada EN.




254

WLP V10.00 JEE

Como todos os tipos de dado deste bloco séo constante float ou marcador de float, € (til fazer o uso dos
blocos INT2FL e FL2INT.

Tipo de Filtro

Otipo defiltro é uma constante, que pode ser:
- passa baixa
- passaalta

FUNCIONAMENTO
A entrada EN sempre transfere o seu valor para a saida ENO.

Enquanto aentrada EN for 1, o bloco é executado. Caso contrario, 0s argumentos séo resetados.
A férmulado Filtro é dada por:

- passa baixa
[saida] = [entrada] / ( [constante de tempo] * s + 1) parafiltros passa baixa

- passaalta
[saida] = ([entrada] * [constante de tempo] * s) / ( [constante de tempo] * s + 1) parafiltros passaalta

NOTA: A constante de tempo é dada em segundos.

IMPORTANTE: No méximo 2 blocos de filtro podem estar ativos por vez. A partir do terceiro, ndo séo
executados, mesmo que estejamativos emsua entrada EN.

BLOCO DIAGRAMA
Filtro Passa Baixa de 1% Ordem

1

entrada saida

T.5+1

Filtro Passa Alta de 1% Ordem

entrada = saida

Ts+1

EXEMPLO COMENTADO
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SRl 2000
EN TRANSFER ENO { )_
W1 WERC DET [ SebIWrs000
SabE2000
EM  IMTZFL  EMO {
M VWEODD W INT FLOAT j
%M 2000
EN FILTER EMO {
Hin ouT fe
1.00e-001 MWTIME COMST
Passa Baiva W TYFE

O valor contido na entrada analdgica 1 do drive é transferido ao marcador de word 6000. Este marcador de
word 6000 é convertido para o marcador de float 9000. O marcador de float 9000 € a entrada do filtro, cuja
constante de tempo € 0,1s, resultando no marcador de float 9001.

7.5.6.6 CTENC
SIMBOLO

=1 EN CTEMC Gl

— FRESET

RESET CUB
REF CHT
PU

MODE
SR

y Yy Yy vy

DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 entrada PRESET, 1 saida Q e 6 argumentos, sendo eles:

Resets9)

Referéncia de contagem- float[118 (REF CNT)
Preset - float[114

Modo de contageml2551 (M ODE)

Encoder[258 (SRC)

Valor corrente - float[114 (CV)

A entrada EN é responsavel pela habilitacéo do bloco.

A entrada PRESET atribui o valor de preset contido emPV emCV.

A saida Q vai para 1 durante umciclo de scan se o valor de pulsos contados atingiu o valor de pulsos
desejados, retornando a 0 posteriormente.

Reset
Temos dois tipos de reset, através do pulso nulo do encoder principal ou através de marcador de bit, entrada
digital, saida digital ou parémetro do usudrio.

Modo de Contagem (M ODE)
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O modo de contagem é sempre constante, sendo possivel os seguintes modos:

Modo 1: acontagemde pulsos é realizada em quadratura entre os sinais A e B, conforme figura a seguir. O
resultando temumaresolugdo de quatro vezes aresolugdo do encoder.

ginal B 4 |_| |_| |_|

Sinal A —|

L

_— _g SR
|3 S —
o

cv

Modo 2: a contagemde pulsos é realizada somente através do sinal A, o sinal B temafinalidade de escolha
de sentido da contagem, crescente ou decrescente.

Obs.: Somente o encoder auxiliar da PLC2 e o encoder da POS2 tema opcéo de contagemno modo 2, se 0s
mesmos ndo estiver sendos usados como realimentacéo de posicéo.

Sinal & | | | | | |_

Sinal B

cw

]
1
. i '
Incremez;i—;—i!crement a i
H ! +
1 1
! |
/ |
- i
! i
! 1

Encoder (SRC)
Determina qual encoder sera feito a contagemdos pulsos, encoder principal ou auxiliar.

FUNCIONAMENTO

Se aentrada EN for zero, 0 argumento de valor corrente (CV) ndo é alterado.

Se aentrada EN for 1, 0 argumento de valor corrente (CV) é zerado natransicao positivade EN e entdo é
iniciada a da contagemdos pulsos do encoder principal ou auxiliar. Quando o valor de pulsos contados
atingir areferéncia de contagem (REF CNT), asaida Q vai para 1 durante umciclo de scan, retornando a0
posteriormente.

Se ocorrer umRESET, o argumento de valor corrente (CV) é zerado.

Se aentrada PRESET for 1, 0 argumento de valor corrente (CV) terd o mesmo valor do argumento preset (PV).

FLUXOGRAMA
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CTEWC

CV ndoé
alteradn.

CY=PV —»

r

atingia a contagem

-
programada ?
tieste ciclo N 4
de scan?
¥
2=0
EXEMPLO
1K1 4E1
| {
I EN  CTENC @ {SH—
wIEz
: PRESET
% ME1000 WRESET U pAMFR002
%MF2000 MREF CHT
MFa001 | M PU
Mado 1 W HODE
Principal WSRO
“ME1001 4H]
| | f )
I \E

Quando aentradadigital 1 € ligada, o bloco contador de encoder € habilitado, zerando o valor do marcador
defloat 9002 e iniciando a contagemdos pulsos do encoder principal. Se aentrada digital 2 for ligada, o valor
de preset contido no marcador de float 9001 é transferido para o marcador de float 9002. Quando o valor do
marcador de float 9002 atingir o valor de referéncia, contido no marcador de float 9000, a saida digital 1 é
setada, pois a saida Q do bloco contador gera um pulso por umciclo de scan, podendo ser resetada através
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do marcador de bit 1001. Se o marcador de bit 1000 for um, o valor do marcador de float é zerado.
7.5.6.7 CTENC2

SIMBOLO

—EN CTEMCZ =
= FRESET
MWEESET RESETOQCC
HSavE  SAvEOCC
MFREF CHT v
MFu Sy
MEESTART
M =SRC

DESCRICAO

Realiza a contagemdos pulsos do encoder ligado as entradas digitais 1 e 2 (Contador Rapido) ou aos
mddulos de expanséo de entrada de encoder EEN1 e EEN2 (Contador 1/ Contador 2).

E composto por 1 entrada EN, 1 entrada PRESET, 1 saida Q e 10 argumentos, sendo eles:

Resetpsf)

Savebs®)

Referéncia de contagem (REF CNT)
Preset (PV)

Restart 259

Encoder (SRC)p53)

Reset occurred (RESET OCC}E@
Save occurred (SAVE OCC)[25
Valor corrente (CV)bs9)

Valor salvado (SV)ks3)

A entrada EN éresponséavel pela habilitacdo do bloco e inicio da contagemdos pulsos.

A entrada PRESET atribui o valor de preset contido emPV emCV.

A saida Q vai para 1 durante umciclo de scan se o valor de pulsos contados (CV) atingiu o valor de pulsos
desejados (REF CNT), retornando a 0 posteriormente.

Reset

Oreset do valor corrente (CV) podera ser através de;
- marcador de bit
- entrada digital
- parametro do usuario
- borda de subida DI3
- borda de descida DI3
- borda de subida Z contador 1
- borda de descida Z contador 1
- borda de subida Z contador 2
- borda de descida Z contador 2

Nota:
Oreset por borda de subida/descida DI3 somente é permitido quando afonte de contagem (SRC) for
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0 Contador Répido DI1/DI2.
Oreset por borda de subida/descida Z somente € permitido quando a fonte de contagem (SRC) for o
Contador 1 EENT/EENZ2 ou Contador 2 EEN2.

Save

O salvamento do valor corrente (CV) emvalor salvado (SV) podera ser através de:
- marcador de bit
- entrada digital
- parametro do usuario
- borda de subida DI3
- borda de descidaDI3
- borda de subida Z contador 1
- borda de descida Z contador 1
- borda de subida Z contador 2
- borda de descida Z contador 2

Nota:

O save por borda de subida/descida DI3 somente é permitido quando a fonte de contagem (SRC) for
0 Contador Rapido DIV/DI2.

O save por borda de subida/descida Z somente é permitido quando a fonte de contagem (SRC) for o
Contador 1 EENT/EEN2 ou Contador 2 EEN2.

Restart
Quando o valor de CV atingir o valor de Restart, CV é resetado e o argumento Reset Occurred vai para 1 por
umciclo de scan, retornando a 0 posteriormente.

Encoder (SRC)

Determina qual encoder serafeito a contagemdos pulsos:
- Contador Répido DI1/DI2
- Contador 1 EEN1/EEN2
- Contador 2 EEN2

Reset Occurred
Quando ocorrer o reset de CV, Reset Occurred vai para 1 por umciclo de scan, retornando a0
posteriormente.

Save Occurred
Quando ocorrer o salvamento de CV em SV, Save Occurred vai para 1 por umciclo de scan, retornando a0
posteriormente.

Valor correte (CV)
Informa a quantidade de pulsos contados pelo bloco.

Valor salvado (SV)
Quando ocorrer 0 evento programado em Save, o valor contido em CV é salvado em SV e 0 argumento Save
Occurred vai para 1 por umciclo de scan, retornando a 0 posteriormente.

FUNCIONAMENTO

Se aentrada EN for zero, os argumentos de saida ndo sdo alterados.

Se aentrada EN for 1, 0 argumento de valor corrente (CV) é zerado natransi¢éo positiva de EN e entdo é
iniciada a contagem dos pulsos do encoder programado. Quando o valor de pulsos contados atingir a
referéncia de contagem (REF CNT), asaida Q vai para 1 durante umciclo de scan, retornando a0
posteriormente.

Se ocorrer umRESET, o argumento de valor corrente (CV) é zerado e 0 argumento Reset Occurred vai para 1
por umciclo de scan, retornando a 0 posteriormente.
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Se ocorrer um SAVE, o argumento de valor corrente (CV) é salvado em SV e 0 argumento Save Occurred vai
para 1 por umciclo de scan, retornando a 0 posteriormente.
Se aentrada PRESET for 1, 0 argumento de valor corrente (CV) terd o mesmo valor do argumento preset (PV).

FLUXOGRAMA

CTEWC

CV ndoé
alterado.

C¥=FY —=

atitigin a contagem

programada ? T
tieste ciclo M 1
de scan?
¥
Q=0

7.5.7 Calculation

7.5.7.1 COMP
SIMBOLO

—{ EHM COMP EMO =

MW OFERATOR
HORTA 1
HORTA 2
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DESCRIC;AO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 4 argumentos, sendo eles:

- formato

- operador
-dado 1

- dado 2

A entrada EN é responséavel pela habilitagdo do bloco.
A saida ENO vai para 1 dependento do operador, dado 1 e dado 2.

Formato:
O formato é sempre constante, podendo ser do tipo inteirol113) ou ponto flutuantef113,

Operador:
O operador € sermpre constante.

Possui as opgdes:
-lguala(=)
- Diferentede (~=)
- Maior que (>)
-Maior ouigua a(>=)
- Menor que (<)
-Menorouigua a(<=)

FUNCIONAMENTO
Quando aentrada EN €0, o bloco ndo é executado e a saida ENO vai para0.

Enquanto aentrada EN for 1 e a comparagdo [dado 1] [operador] [dado 2] é verdadeira, a saida ENO vai para
1. Caso contrério, vai paraO.

EXEMPLO COMENTADO
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7.5.7.2

EN TRAMESFER ENO

T
AL S

%IWI101 WER

C

DST p SedIWE000

EN TRAMESFER ENO

ey

i Lt L AR

#WIW102 Ms5R

C

EM

(-

3 MINT

TehWE000 | W FRAC

EHN

IMT
FRAC

EH

D3T i SehIWE001
{
EMO {
FLOAT [
{
EHO {
FLOAT [
201
{
EHO { )_

H OFERATOR
»= HOATA 1
M OATH 2

Neste exermplo, se o valor contido na entrada analégica 1 do drive for maior ou igual ao valor contido na
entrada anal6gica 2 do drive, liga a saida digital 1. Caso contrério, desliga a saida digital 1.

MATH
SIMBOLO

FORMATO FLOAT :

+, -, %,/ epow

= EM MATH  EMO
MOARTA 1 RES v
M OFERATOR

M ORTA =2

FORMATO INTEIRO :

+e-
= EH MATH EMO =
MOATA 1 RES
M OFERATOR QOLEF B
M OATA 2 STGHAL e

pow
= EH MATH EMO =
MOATA1 RESH
M OFERATOR RESL [
HOARTAZ OUER B
SIGMAL f

X /

—EH  HATH EHO}= —{EH  HATH  EHO =
M OATA 1 RESH MoATA1H ounc b
M OFERATOR  RESL [ MoaTa1L rEM b
WOATRZ SIGMAL [» MOFERATOR  OUER e

M OATA 2 STEMAL [»
or, and, xor, nor, nand shift

€ Xnor

- EH MATH EHO = = EH MATH EMO
M OATA 1 RES b MOATA1H RESH b
M OFERATOR MOATA1L RESL b
HOATA 2 M OFERATOR

MOATA 2
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ashift

=1 EM MATH  EMNO =

DATA1H
DATA1L

DATA 2

OFERATOR  SIGHAL

RESH[»
RESL [»
a

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 9 argumentos, sendo eles:

FORMATO FLOAT FORMATO INTERO
- formato = float - formato = inteiro

- operador - operador

-dado 1 - dado 1 - parte baixa
-dado 2 - dado 1- parte dta

- resultado - dado 2

- resultado - parte baixa
- resultado - parte alta

- overflow

- sinal

A entrada EN é responséavel pela habilitagcdo do bloco.
A saida ENO é uma copiado valor da entrada EN.

Formato:

O formato é sempre constante, podendo ser do tipo inteirol113) ou ponto flutuantef113,

Operador:
O operador € sermpre constante.

Possui as opgdes:
Para ponto flutuantel113;

- Adicéo

- Subtracgéo

- Multiplicagdo
- Diviséo

- Poténcia

Parainteiro[113:

- Adicgobsd

- Subtracao(262

- Multiplicacgol263
- Divisaol263)

- Poténcial263)

. %@

- ANDPe?)

263
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FUNCIONAMENTO

A entrada EN sempre transfere o seu valor paraa saida ENO.

Enquanto aentrada EN for 1, € executada a operagdo matemética programada entre os argumentos.

Para o formato ponto flutuante a operacéo executada é dada por:

[float resultado] = [float dado 1] [operador] [float dado 2]

Numa diviséo pela constante 0, é gerado um"warning" na compilagéo. Caso a divisao seja efetuada comum
marcador de float no denominador, essa verificagdo néo acontece, porém, emambos 0s casos o valor é
saturado aos valores maximo ou minimo de float, dependendo do valor do numerador ser maior ou menor que
0.

Para efeitos do sinal da saturac&o, zero é considerado comsinal positivo.

Para o formato inteiro a operacéo executada é dada por:

* Adicéo:
[resultado] = [dado 1] + [dado 2]
[word] = [word] + [word]

O bit sinal é ligado quando o resultado da operagéo for menor que zero.
O bit overflow é ligado quando [dado 1] + [dado 2] > 32767, nesse momento o resultado fica saturado em

32767.
O bit overflow é ligado quando [dado 1] + [dado 2] < -32768, nesse momento o resultado fica saturado em-
327868.
* Subtracgéo:
[resultado] = [dado 1] - [dado 2]
[word] = [word] - [word]

O bit sinal é ligado quando o resultado da operagéo for menor que zero.

O bit overflow é ligado quando [dado 1] + [dado 2] > 32767, nesse momento o resultado fica saturado em
32767.

O bit overflow é ligado quando [dado 1] + [dado 2] < -32768, nesse momento o resultado fica saturado em-
32768.

* Multiplicacéo:

[resultado high, resultado low]
[double word]

= [dado 1] x[dado 2]

= [word] x [word]

Resultado high e resultado low representam umdado de 32 bits, sendo que o resultado high contémos 16
bits mais significativos da multiplicag&o e o resultado low contém os 16 bits menos significativos da
multiplicac&o.
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Obit sinal é ligado quando o resultado da operagdo for menor que zero.
* Divisao:

[quociente, resto]
[word, word]

[dado 1 high, dadol low] + [dado 2]
[double word] + [word]

Dadol high e dadol low representamum dado de 32 bits, sendo que o dadol high contémos 16 bits mais
significativos e o dadol low contémos 16 bits menos significativos.
Quociente contémo quociente da divisdo e o resto contémo resto da diviséo.

Obit sinal é ligado quando o resultado da operagdo for menor que zero.

O bit overflow é ligado quando [dado 1 high, dadol low] + [dado 2] > 32767, nesse momento o quociente fica
saturado em 32767e resto fica saturado em 65535.

O bit overflow é ligado quando [dado 1 high, dadol low] =+ [dado 2] < -32768, nesse momento o quociente
fica saturado em-32768 e resto fica saturado emO.

O bit overflow é ligado caso adiviséo seja efetuada comum parametro ou marcador no denominador que
contenhavalor zero, nesse momento o quociente e resto ficam saturados em 32767 ou -32768, dependendo
do valor do numerador ser maior ou menor que zero.

Para efeitos do sinal da saturagéo, nesse caso, zero é considerado comsinal positivo.

* Poténcia:

[resultado high, resultado low]
[double word]

[dado 1] ~ [dado 2]
[word] ~ [word]

Resultado high e resultado low representamumdado de 32 bits.

O bit sinal é ligado quando o resultado da operagéo for menor que zero.
O bit overflow é ligado quando [dado 1] ~ [dado 2] > 2147483647, nesse momento o resultado fica saturado
em 2147483647.

* OR:

[tesultado low] = [dadol low] + [dado 2]
[arord) = [word] + [word]

* AND:

[tesultado low] = [dadol low] x [dado 2]
[arord] = [word] * [word]

* XOR:

[tesultada low] = [dadol low] & [dado 2]
[arard] = [word] @& [word]

* NOR:

[tesultado] = [dado 1] + [dado 2]
[word] = [word] + [word)
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*NAND:

[tesultado low] = [dadol low] = [dado 2]
[arord) = [word] x [word]

* XNOR:

[resultado low] = [dadol low] & [dado 2]
[arord] = [word] @ [word]

* Shift:

[resultado high, resultado low] = [dado 1 high, dadollow] >> [dado 2]
[double word] = [double word] >> [word]

ou

[dado 1 high, dadollow] << [dado 2]

[resultado high, resultado low]
[double word] << [word]

[double word]

Dado 2 € aquantidade de casas deslocadas, sendo que quando dado 2 for positivo, o deslocamento sera
paraaesquerda”<<" e quando dado 2 for negativo, o deslocamento sera paraadireita”>>". Einserido zero

nos bits deslocados.
* Ashift:

[dado 1 high, dadol low] >> [dado 2]

[resultado high, resultado low]
[double word] >> [word]

[double word]

ou

[dado 1 high, dadollow] << [dado 2]

[resultado high, resultado low]
[double word] << [word]

[double word] =
O operador Ashift temo mesmo funcionamento do operador Shift, coma diferenca que o sinal do dado 1 néo
é deslocado e nemalterado.

Para as operagdes emformato inteiro sdo usados os seguintes formatos :

* WORD = 16 bits comsinal
Minimo negativo =-32768
Maximo positivo = 32767

* DOUBLEWORD = 32 bits comsinal
Minimo negativo = -2147483648
Méaximo positivo = 2147483647

Como adouble word é representado por duas words distintas € necessario entendermos como isso funciona,
entdo, umnumero emdouble word serd a composicdo dessas duas words onde aword high representara os
16 bits mais significativos da double word e aword low os 16 bits menos significativos dessa double word,

conforme esquema a seguir :
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32BITS = 31 15 15 0
DOUBLE WORD = | WORD HIGH | WORD LOW |

Ent&o para compor uma double word € necessério determinar essas duas words distintas, essa composi¢ao
pode ser determinada pelas seguintes regras:

* Numeros positivos (0 < WORD HIGH < 32767) :

WORD HIGH = INTEIRO( DOUBLEWORD / 65536 )
WORD LOW = DOUBLEWORD - (WORD HIGH x 65536)

Ou
DOUBLE WORD = WORD HIGH x 65536 + WORD LOW
Exemplo : DOUBLE WORD = 500.000
WORD HIGH =INTEIRO (/500.000/ 65536) = 7
WORD LOW =500.000- ( 7x65536) = 41248
DOUBLE WORD = 7 x 65536 + 41248 = 500.000
* NUmeros negativos (32768 < WORD HIGH < 65535):

WORD HIGH = INTEIRO( DOUBLEWORD / 65536 ) + 65535
WORD LOW =DOUBLEWORD - ((WORD HIGH-65536) * 65536)

Ou
DOUBLEWORD = (WORD HIGH - 65535) x 65536 + WORD LOW - 65536

Exemplo : DOUBLE WORD = -325.000

WORD HIGH = INTEIRO ( -325.000/ 65536) + 65535 = 65531
WORD LOW = -325,000 - ( (65531-65536) x 65536 ) = 2680
DOUBLE WORD = (65531 - 65535) x 65536 + 2680 - 65536 = 325.000

EXEMPLOS :

Bxenplo 1.
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%M 1000
EM INTZFL  EHO { )—
%T.TWEDD\ INT FLOAT b anaronno
%M 1001
EM INT2ZFL  EHO { )—
%T.TWEDI\ INT FLOAT b anaronni

| | IE 1002

(-

EM MATH  EHO

LY
mmnnc\ OATA 1 RESULT J,mwnnz
* M OFERATOR

YMFSO0L M OATA 2

J:l ebAZE 1003
{
EM  FLZIMT EHO i )—

SMIFRO0Z ) MFLOAT INHT JAT_TWEDE

Os parametros do usuério 800 e 801 sao convertidos para os marcadores de float 9000 e 9001. O marcador de
float 9000 e multiplicado pelo marcador de float 9001 e o resultado é armazenado no marcador de float 9002. O
resultado € convertido parainteiro e armazenado no parametro do usuario 802.

Exermplo 2:
’—| 23 1002
EM  HATH ENO { )—
25000 MOARTA 1 RESH “Waloo
* MOPERATOR  RESL 0ol
20 MOATAZ OUER B "Bz 1000
SIGHAL e A<D 1001
J:I M 1005
EMN  HATH ENO { )—
YR WE000 W ORTALH RESH Welnz
whWE001 W ORTALL RESL 0=
f M OFERATOR  OUER B 2B 1003
35 MOATA 2 SIGHAL e %M 1004

M ultiplica 25000 por 20 sendo o resultado igual a500.000 que é equivalente aresultado high = 7 e resultado
low = 41248, ap6s divide 500.000 por 33 sendo o resultado 15151 e resto 17.

Bxenplo 3.
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[32763]

EN TRANSFER END

SR 1000

%\IWIDI\

SRC D37

B SabIWT000

(-

SR 1003

Converte entrada analdgica 1 do drive para unidade de engenharia.

Faixa de valores:

(-

Sl 1008

EH MATH EHO

sMWF7000 | M DATA 1 RES H e manawrrom
* MOPERATOR RES L P mahIWFP002
3000 MOATAZ QVER P 4ME 1001
SIGNAL B 21002

EH MATH EHO fJ
sMW001 | M OATA L H RES H W manawrrons
4MWT002 M DATALL RES L b madavrrong
S M OFERATOR OLER B “oRIZ 1004
32767 MDATAZ  SIGNAL [b s4MX1005

Al =>-10...0...10Vcc =>-32768...0...32767 => -3000...0...3000

Formula utilizada:

Resultado = Al * 3000/ 32767

FUNC
SIMBOLO

= EM FUHC  EHO

M IM ot
M FUMCTION

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 3 argumentos, sendo eles:
- formato

- funcéo

- valores (entrada, saida)

A entrada EN é responséavel pela habilitagcdo do bloco.
A saida ENO é uma copiado valor da entrada EN.

Formato:

(-

O formato é sempre constante, podendo ser do tipo inteirol131 ou ponto flutuantef113,

Func&o:

A funcéo é sempre constante.

Para o formato ponto flutuante, possui as opg¢des:

- absoluto (mddulo)
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- negativo

- raizquadrada

- Seno

- COSEeNo

- tangente

- arco seno

- arco coseno

- arco tangente

- exponencial

- logaritmo natural
- logaritmo base 10
- parte fracionaria
- truncar

- arredondamento

Para o formato inteiro, possui as opgoes:

- absoluto (mddulo)
- negativo

NOTA: Paraas fungdes trigonométricas, o angulo é dado emradianos

FUNCIONAMENTO
A entrada EN sempre transfere o seu valor para a saida ENO.

Enquanto aentrada EN for 1, o bloco é executado.
As formulas séo:

absoluto: [saida] = |[entradd] |

negativo: [saida] = - [entrada]

raizquadrada: [saida] = sqrt ([entrada))

seno: [saida] = sen ([entrada])[entrada] emradianos
coseno: [saida] = cos ([entrada])[entrada] emradianos
tangente: [saida] = tan ([entrada])[entrada] emradianos
arco seno: [saida] = asen ([entrada])[saida] em radianos
arco coseno: [saida] = acos ([entrada])[saida] emradianos
arco tangente: [saida] = atan ([entrada])[saida] emradianos

e [saida] = e{[entrada])

In: [saida] = In ([entrada])

log: [saida] =log ([entrada])

frac: [saida] = frac ([entrada])
trunc: [saida] = trunc ([entrada])
round: [saida] = round ([entrada])

EXEMPLO COMENTADO
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7.5.7.4

el SalIZ 2000
| [
my (Pl
SabZ 2000 SebZ 2001
| [
—| | EN  WTZFL EMO { )—

satTwrEnn | ) INT FLOAT b
SN 2000 S 2001
| {
—| I EM  FUNC ENO { )—
W T

sqrt | M FURCTION

L2000 2001

—| I EN FLZINT EMO { )_

M FLOAT INT B “1T907501

Natransicéo de 0 para 1 naentrada digital 1, o parémetro do usuario 800 € convertido parao marcador de
float 9000. Ent&o é calculado araiz quadrada do valor contido no marcador de float 9000 e salvo no marcador
de float 9001. O valor do marcador de float 9001 é convertido para o parametro do usudrio 801.

SAT
SIMBOLO
- EM SAT ENO
HIM OUT e
M MAX
M HMIN
DESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 3 argumentos, sendo eles:
- formato

- valores (entrada, saida)
- limites (ma&ximo, minimo)

A entrada EN é responsavel pela habilitacédo do bloco.
A saida ENO indica quando ocorre uma saturagao.

Formato
O formato é sempre constante, podendo ser do tipo inteirof.13 ou ponto flutuantel113,

FUNCIONAMENTO
Seaentrada EN é0, o bloco néo é executado e a saida ENO vai paraO.

Enquanto aentrada EN for 1, o bloco é executado. A saida ENO s6 vai para 1 se houver uma saturagéo. Caso
contrério, a saida ENO ficaemO.

A idéiado bloco é transferir os dados da entrada para a saida se estiverem dentro dos limites programados.
Se estes valores foremmaiores ou menores que 0s valores maximos e minimos programados, o valor da saida
€ saturado comestes valores.




272 WLP V10.00 JE
EXEMPLO COMENTADO
%MIL2000
[
EN TRANSFER ENO { )—
IW101 M SRC DST e SahIWa000
Sl 2000
[
EMN  INTZFL  EMO { )—
SMIWE000 | W INT FLOAT o
o W FRAC
50X
AT {
EN END { )—
W out
2.00=+004 W MR
1.00==004 | MM

O valor contido na entrada analdgica 1 do drive é transferido para o marcador de word 6000, que por suavez
é convertido para o marcador de float 9000. O valor lido da entrada analégica € umvalor entre 0 e 32767. O
bloco SAT faz comque no marcador de float 9001 sejalido somente umvalor entre 10000 e 20000.

7.5.7.5 MUX
SIMBOLO

EM MU= EMO =

e I He
®1
Ha
3
w4
=)
HE
W

X9
“1@
®11
i el
R®lg
K14
K15

r oy Yy vy oy ry r vy v Yy ry Ty T Yy
T
w

DESCRIQAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 17 argumentos, sendo eles:

bit 0al15
word

A entrada EN é responsavel pela habilitacéo do bloco.
A saida ENO estara ligada enquanto o bloco estiver sendo executado.

BIT0al5
O argumento bit € composto por umtipo de dado e umendereco.
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Otipo de dado do argumento pode ser:
- desabilitado
- constante
- marcador de bit
- entrada digital
- saida digital
- parametro do usuario

WORD
O argumento word é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do tempo decorrido pode ser:
- parametro do usuario
- marcador de word

FUNCIONAMENTO
A entrada EN sempre transfere o seu valor para a saida ENO.

Enquanto aentrada EN for 1, o bloco é executado.
Se o bloco estiver habilitado, o valor do argumento word sera composto pelos valores contidos nos
argumentos bit 0a 15.

EXEMPLO COMENTADO
SalEL SalTWE01

—| I EH P EMO { )—

tREL000 ) W =a [ ZohIVATROOO
MEI001 WAL
SRE1002 MRz
tME1003 W ez
WHELO0S M=
MEL005 M ES
MELO0E W EE
MELOOT WA

H

H

H

H

H

M

H

H

=

ME1005 W =S

tRME1008 W =2

SREL010 HELe
WMELI01T R ELL
WMELI0LZ WELZ
WMELOLS WELE
EL014 WEL4
MELOLS HELS

A entradadigital 1 habilitao bloco MUX, quando o bloco é executado o parametro do usuario 801 contera o
valor 1, caso contrario contera 0.

O contelido do marcador de word 6000 serd composto pelos valores dos marcadores de bit 1000 a 1015, ou
seja, se 0s valores dos marcadores de bit 1000 a 1015 pares conterem 1 e os impares 0, o valor do marcador de
word 6000 serd embinério '0101010101010101' e em decimal 21845.
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7.5.7.6 DMUX

SIMBOLO

=1 EM Ora: EMO =

M w0
kAl
HE
]
a4
ki
E
e
HE e
b=l
=10 e
EAll
Rz
=13 e
“14
=15 e

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 17 argumentos, sendo eles:

word

bit0a15

A entrada EN é responsavel pela habilitacédo do bloco.
A saida ENO estara ligada enquanto o bloco estiver sendo executado.

WORD
O argumento word é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do tempo decorrido pode ser:
- parametro do usuario
- marcador de word

BIT 0a15
O argumento bit € composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do argumento pode ser:
- desabilitado
- marcador de bit
- saida digital
- parametro do usuario

FUNCIONAMENTO
A entrada EN sempre transfere o seu valor para a saida ENO.

Enquanto aentrada EN for 1, o bloco é executado.
Se o bloco estiver habilitado, o valor dos argumentos bit serd composto pelos valores contidos nos bits do
argumento word.

EXEMPLO COMENTADO
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7.5.8
7.5.8.1

hIE2000 hE 2001

—| I EH DMy EMO { )—

SallWE00 ) MW Al R 2eIE 1000
W1 2BIE 1001
A2 wehIE 1002
A3 P weBIE 1003
Ad B tehIE 1004
A5 P teIE 1005
A [ SeBIE 1005
AT [ SBIE 1007
A2 P ehIE 1002
A3 P welIE 1002
=10 B SRE10L0
AR 21011
2 BMEL0LZ
I3 SBEL0LS
B4 oM 1014
H15 g SME101S

O marcador de bit 2000 habilita o bloco DMUX, quando o bloco é executado o marcador de bit 2001 sera

setado, caso contrario resetado.
O contetdo dos marcadores de bit 1000 a 1015 sera composto pelos valores dos bits do parametro do usuério
800, ou s€ja, se o valor do parametro do usuario 800 for 3, em binario '0000000000000011', os marcadores de

bit 1000 e 1001 contera 1 e os demais 0.
Transferéncia

TRANSFER
SIMBOLO

=—EN TRAMNSFER EMO =
MERC DET B

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 2 argumentos, sendo eles:
- SRC- dado fonte
- DST - dado destino

A entrada EN é responsavel pela habilitacédo do bloco.
A saida ENO vai para 1 somente quando o dado destino for atualizado.

SRC (Dado Fonte)
O dado fonte é composto por umtipo de dado e umendereco ou umvalor constante, dependendo da escolha

do tipo de dado.

Otipo de dado do dado fonte pode ser:
- constante
- constante float
- constante de double
- marcador de bit
- marcador de word
- marcador de float
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i

- marcador de double

- marcador de bit de sistemal 98)

- marcador de word de sistemal 981
- entrada digital

- saida digital

- entrada analdgica

- saida analdgica

- parametro do usuario

- parametro do sistema

- par@metro do drive

DST (Dado Destino)
O dado destino é composto por umtipo de dado e umendereco e é o local onde é salvo o valor do dado
fonte.

Otipo de dado do dado destino pode ser:
- marcador de bit
- marcador de word
- marcador de float
- marcador de double
- marcador de bit de sistemal 98)
- marcador de word de sistemal 98)
- saida digital
- saida analégica
- parametro do usuario
- parametro do sistema
- parametro do drive

NOTA: Naopcao parametro do usuério, o valor corrente néo é salvo na meméria E2PROM, ou segja, este
Gltimo valor n&o é recuperado.

FUNCIONAMENTO
A saida ENO vai para 1 se aentrada EN for 1 e apds o dado destino ter sido atualizado.

Quando aentrada EN esta ativa, o valor contido no dado fonte é transferido para o dado destino. Caso
contrério, nada é feito.

Atencéo a compatibilidade quanto aos tipos de dados fonte e destino.

EXEMPLO COMENTADO
Il

I EN TRAMESFER EMOD

%IW101 MSRC OST [ L7200

A entradadigital 1 em1, habilitao TRANSFER. Comisto o valor contido na entrada analdgica 1 pode ser
visualizado no parametro do usudrio 800.

Uma aplicagéo util do bloco TRANSFER é a sua utilizag8o para habilitar o motor & partir, por exemplo, de uma
entrada digital. Assim, SRC teria uma entrada digital como valor, e DST o marcador de bit de sistemal 98 que
corresponde a habilitagdo do drive. Lembrar que o motor s6 € habilitado se 0 mesmo ja estiver habilitado no
drive. Isso pode ser programado, por exermplo, ha entrada digital 1 do drive.




JEE Linguagem 277

7.5.8.2

7.5.8.3

INT2FL
SIMBOLO

—{EH INTZFL EMO}—
M INT FLOAT

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 2 argumentos, sendo eles:
- inteiro entradafi13)
- float resultadof11)

A entrada EN é responsavel pela habilitacéo do bloco.
A saida ENO é uma copia do valor da entrada EN.

FUNCIONAMENTO
A entrada EN sempre transfere o seu valor para a saida ENO.

Enquanto aentrada EN for 1, os valores contidos naword inteira é transferido ao marcador de float.
A entrada eminteiro representa umnumero inteiro e pode variar de -32768 a 32767.

EXEMPLO COMENTADO
%1

I EN INT2FL  EMOD

TalTWB00 | W INT FLOAT e

Converte o valor do parémetro do usuario 800 para o marcador de float 9000.

FL2INT
SIMBOLO

—{EM FLZIMT EMO}—
MW FLOAT IMT e

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 2 argumentos, sendo eles:
- float entradaf1h
- inteiro resultadof113)

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A saida ENO é uma copia do valor da entrada EN.

ATENCAOC:

Para converséo de umvalor de posi¢éo emponto flutuante utilizar a USERFB[2981 FLOA T2PO. Suafungéo é
converter umvalor emponto flutuante emniimero de voltas e fragéo de voltas.

Ex o valor de entrada 3.5 teria como valores de saida 3 (como nlmero de voltas) e 32768 (como fragcao de
voltas).
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FUNCIONAMENTO
A entrada EN sempre transfere o seu valor paraa saida ENO.
Enquanto aentrada EN for 1, o valor contido no float é transferido para aword inteira.
Oresultado eminteiro representa umnuimero inteiro e pode variar de -32768 a 32767.
Se o valor float for maior que 32767, na converséo seu valor é saturado resultando numaword inteira, igual a
32767.
Se o valor float for menor que -32768, na conversao seu valor é saturado resultando numaword inteira, igual
a-32768.
EXEMPLO COMENTADO
Eel
: EH FLZINT EMO
3.14=+000 | FLOAT INT f 2TWE00
Quando aentradadigital 1 for 1, o valor 3 é transferido para o parametro do usuario 800.
7.5.8.4 IDATA
SIMBOLO
—|EN  IDATA EMOp~ —EM IDATA EMO|—
M OARTATYFE  UALLE e HDOATATYFE
M ADDRESS M ADDRESS
M UALLE
"leitura " "escrita
DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 3 argumentos, sendo eles:

modo (leitura/ escrita)
indexador
valor

A entrada EN é responsével pela habilitagc&o do bloco.
A saida ENO informa se o indexador é vélido.

Indexador
O argumento indexador é composto por dois tipos de dados e umenderego.

Otipo de dado do endereco pode ser:
- constante
- marcador de word
- parametro do usuario

E o tipo de dado a ser lido ou escrito pode ser:
- marcador de bit
- marcador de word
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- marcador de float

- marcador de double

- marcador de bit sistemal 98)
- marcador de word sistemal 98)
- entrada digital

- saida digital

- entrada analdgica

- saida analdgica

- parametro do usuario

- parametro do sistema

- par@metro do drive

Valor
O argumento valor é composto por umtipo de dado e umendereco.

Otipo de dado do valor pode ser:
- marcador de bit
- marcador de word
- marcador de float
- marcador de double
- entradadigital
- saida digital
- entrada analdgica
- saida analégica
- parametro do usuario
- parametro do sistema
- parametro do drive

FUNCIONAMENTO

Se 0 modo programado for leitura e a entrada EN estiver ativa, o valor contido no endereco do indexador sera
0 endereco do dado a ser transferido para o enderego do argumento valor. Se o valor contido no endereco do
indexador for umvalor valido para o tipo aser lido, a saida ENO é setada, caso contrério resetada.

Por exenplo, se o tipo de dado a ser lido for paréametro do drive e o valor contido no endereco do indexador
for menor ou igual a 750, ENO serd setado, se for maior que 750, ENO sera resetado.

E se 0 modo programado for escrita, o valor contido no endereco do argumento valor, seratransferido parao
endereco contido no endereco do indexador.

EXEMPLO COMENTADO

Sarzl 42000
—| | —— EN IDATR ENO { )—

I o '
MW Marcador ord OATATYPE  VALLE SRI000
LT AODRESS

A entradadigital 1 em1, habilitao IDATA. Comisto o valor contido no marcador de word 6000 é transferido
para o marcador de word 7000, e o marcador de bit 2000 é setado.
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silE2 %X 2001
—| I EM  IDATA ENO { )—
VMW DATATYFE  UALLE »-mfﬁr‘;:lgl
LalTWE ACCRESS
A entradadigital 2em 1, habilitao IDATA. Mas como o valor contido no parametro do usuario P801 ndo é
umvalor de marcador de word, o marcador de bit 2001 é resetado e nenhumvalor é transferido para o
marcador de word 7001.
7.5.8.5 USERERR
SIMBOLO
—{EM USERERR EMO =
M CODE
M TYFE
M TEXTL1
M TEXTLZ
DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 4 argumentos, sendo eles:

- CODE - Cédigo do alarme ou falha— 950 a 999 (PLC11-01 e PLC11-02) ou 750 a 799 (SoftPLC
CFW11).

- TYPE- Tipo de Erro — 0: Alarme, 1: Falha

- TEXTLL1- Texto do erro — linha 1 (12 caracteres)

- TEXTL2- Texto do erro — linha 2 (12 caracteres)

A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A saida ENO indica que o bloco esta ativo.

FUNCIONAMENTO

Se aentrada EN for 0, asaida ENO é 0.

Quando aentrada EN for ativada, o codigo do alarme ou falha € mostrado naIHM do drive, como respectivo
texto.

Se for umalarme, e o bloco for desabilitado, o alarme é removido da IHM.

Se for umafalha, e o bloco for desabilitado, a falha ndo é removida da IHM. Nesse caso é necessario resetar o
drive.

Obs.:

Se outro alarme/falha estiver ativo, ao ativar o bloco, este alarme/falha do usuério ndo sobrepde ao alarme/
falhaativo.

EXEMPLO COMENTADO
%6200 %6201
—| I EM USERERR EHO { )—
%50 W CODE
Alarme| W TYFE
Sobrecarga | M TEXTLL
Ventilador 1 M TEXTLZ
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75.9
7.5.9.1

7.5.9.2

Quando o marcador de bit %M X6200 for 1 serd gerado o alarme 950 nalHM do drive comamensagem
" Sobrecarga Ventilador 1".

Rede CAN

MSCANWEG
SIMBOLO

= EM MSCAHWEG EMO =

M SFEED SRC
HAXIZ

DESCRIQAO
E formado por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 2 argumentos, sendo eles:

- Fonte da velocidade: seleciona qual velocidade o M estre CANWEGira transmitir para 0s escravos,
avelocidade real ou areferéncia de velocidade.

- BEixo: determina qual o eixo Mestre CANWEG ira transmitir para os escravos, o0 €ixo real ou 0 eixo
virtual.

A entrada EN é responsavel por habilitar o mestre a enviar avelocidade e a posicédo real viarede CAN aos
escravos conectados.
A saida ENO informa se arede CAN est4 habilitada.

FUNCIONAMENTO
Quando este bloco esté habilitado, o envia a velocidade e posicéo real viarede CAN ciclicamente.

NOTA: Se o bloco ndo for habilitado no mestre, 0 escravo ndo seguira o mestre.

IMPORTANTE: O protocolo CAN deve estar desabilitado, ou seja, P770=0.

EXEMPLO
4% 1000 ME 1001
I EM MSCAMWEG ENO {
Feal MSFEED SRC
Feal MAx1S

Quando o marcador de bit %M X 1000 estiver ligado o cartdo enviara ciclicamente avelocidadereal ea
posicéo do eixo real.

RXCANWEG
SIMBOLO

—IMN FR=CAMUEG &=

SPEED
FOSTTIOMNe

-

DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN e 1 saida ENO e 2 argumentos, sendo eles:
- velocidade - marcador de float onde serarecebido a velocidade (bits)
- posi¢do - marcador de float onde sera recebido a posicéo (voltas)
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A entrada EN é responsavel pela habilitagéo do bloco.
A saida ENO vai para 1 enquanto o bloco estalendo os dados darede CANW EG (mestre deve ter o bloco
M SCANW EGbs1i habilitado).
IMPORTANTE: O protocolo CAN deve estar desabilitado, ou seja, P770 = 0.
FUNCIONAMENTO
Assimque o bloco é habilitado, os dados de velocidades e posicao lidos pelarede CANWEG, séo
armazenados nos seus respectivos marcadores de float.
EXEMPLO
| 51000
IN  RHCAHWES @& {
SFEED e
FOSITIOMpe
7.5.9.3 SDO
SIMBOLO:
- EM =00 EMO =1 EN =00 EMO
MACDODRESS RESULT [* M ADODRESS RESULT
Lertura MFUMC OUT-HIGH Escrita MFUMC
M IMDEX OUT—L Ol fe H IMOEX
M SUE-IHD M SUE-IHD
HSIZE HsIZE
M TIMEOUT M IM-HIGH
M IH-LoW
M TIMEOUT

DESCRICAO:
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 9 argumentos, sendo eles:

ADDRESS : Endereco do n6 darede CANopen
FUNC : Funcdo (leitura ou escrita)
INDEX : indice do objeto que deseja-se ler ou escrever (decimal)
SUB-IND : Sub-indice so objeto que deseja-se ler ou escrever (decimal)
SIZE: Tamanho do objeto que deseja-se ler ou escrever (bytes)
TIMEOUT : Tempo emms de espera paraleitura ou escritado valor
RESULT : Resultado da execucéo do bloco
0 = executado com sucesso
1= cartdo ndo pode executar afuncao (exemplo : mestre ndo habilitado)
2 =timeout na espera daresposta pelo mestre
3 =escravo retornou erro
OUT-HIGH : Valor mais significativo do objeto lido (word)
OUT-LOW : Valor menos significativo do objeto lido (word)
IN-HICGH : Valor mais significativo a ser escrito no objeto (word)
OUT-HIGH : Valor menos significativo a ser escrito no objeto (word)

A entrada EN é responséavel pela habilitagcdo do bloco.
A saida ENO vai para 1 ap6s executar o bloco
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FUNCIONAMENTO:

Se aentrada EN for zero, o bloco néo é executado.

Se aentrada EN sofrer umatransi¢éo de Oparal, o cartéo enviaumamensagemviarede CANopen paraum
escravo darede, de acordo comos argumentos programados. Se o bloco estiver programado paraleitura, o
cartdo fara arequisicao para o escravo, e o valor informado pelo escravo sera salvo nos argumentos de saida.
Se o bloco estiver programado para escrita, 0s argumentos de entrada serdo escritos no objeto
correspondente do escravo. Apos a execucdo do bloco a saida ENO vai para 1 e s6 retornaa zero apos a
entrada EN for para zero.

EXEMPLO:
Leituradatensdo DCdo SCA-05:

Através do software WSCAN verifica-se que atensdo DC do SCA-05 corresponde ao objeto 2004h
(hexadecimal) que emdecimal é igual a 8196. Como o objeto é umINTEGERI16 entdo o namero de bytes = 2.

Rede (WSCAN) :

= Master ID # : 1 < Mascter]l = Bandrate - 1000 Ebitfs

PLC2 ( Rev. 130)

NHode ID # : 2 < Hode2 =
SCA-D5 220-230¥ 4-8A [ Rev. 210 )

Dicionario de objetos (WSCAN) :
Dicionadrio de Objetos < Node2 >
= Manufacturer Profile &rea Lad Sublnd | Mome Walor Dado bedin [UED] Anesso
2000 P00 Paramneter Access i PO04 DL Wolkage INTEGER1E 00000 w037 m

2002 PODZ2 otor Speed --

2003 FO03 Motar Current

2004 PO04 DE Volkage

2006 POOE Servodrive Status

200C P01 2 Digital Input Status

200E PO74 Last Falt

200F PO15 Second Prewvious Fault

2010 PO1E Third Previous Fault

2011 PO17 Fourth Previous Fault

2012 PO1E AT Walue

2013 PO19 A2 W alue

2017 POZ23 Software Werzion

2032 POSO Shaft Position

2034 PO52 Pagition [fraction of reva

2035 PO53 Pagition [humber of reva

204E FO70 CAN Network Status

2N47 PN71 CAN Racartion Talaars &
< | ¥ < | >

|2004 PO04 DC Valkage oK Aiuda

Diagrama ladder :
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7.5.10
7.5.10.1

0 1 2 3 4 5 a 7 3 9
SabdE2000 SabdE2001

o —| I EM s00 EHNO { )—

2 WADDRESS  RESULT P ShIW 7000
1 Laitara| M FUMC OUT-HIGH e SRIW7001
2186 M INDER QUT-Lou g Sabd W00
H SUE-IND
HSIZE

M TIMEQUT

Funcionamento :

Quando o marcador de bit %M X 2000 sofrer umatransi¢éo de O para 1l o cartdo enviard uma
mensagemviarede CANopen solicitando aleitura do objeto 2004h, ao receber o valor do objeto 0 mesmo
serd armazenado nos marcadores de word %MW 7001 e %M W 7002.

Nota!

WSCAN = Software configurador do mestre de rede CA Nopen WEG.

Esse bloco s6 funciona quando o cartdo estiver habilitado como mestre da rede CANopen, ou sgja,
uma configuracdo de rede valida seja carregada através do software WSCAN para o cartdo.

Modbus

Visdo Geral do Modbus RTU
Operacédo na Rede Modbus RTU - Modo mestre

e Somente a interface RS485 permite operacdo como mestre da rede.

* E necessario programar, nas configuracdes do produto, o modo de operacéo como Mestre, além

da taxa de comunicacao, paridade e stop bits, que devem ser as mesmas para todos os

equipamentos da rede.

O mestre da rede Modbus RTU néo possui endereco

e O envio e recepcdo de telegramas \ia interface RS485 utilizando o protocolo Modbus RTU é
programado utilizando blocos em linguagem de programacéo Ladder. E necessario conhecer os
blocos disponiveis e o software de programacado em Ladder para poder programar o mestre da
rede.

e As seguintes funcfes estéo disponiveis para envio de requisicdes pelo mestre Modbus:

Funcéo 01: Read Coils

Funcédo 02: Read Discrete Inputs

Funcédo 03: Read Holding Registers

Funcdo 04: Read Input Registers

Funcé&o 05: Write Single Coil

Funcéo 06: Write Single Register

Funcgéo 15: Write Multiple Coils

Funcéo 16: Write Multiple Registers

O OO0 O O o oo
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7.5.10.2 MB_ReadBinary

Bloco que executa uma leitura de até 128 dados binarios (via Read Coils ou Read Discrete Inputs)
de um escravo em rede Modbus RTU.

= Execute IMBE_FeadBinary Dione p=—
M Slavesddress Autive

M Function Eusy

M InitialDlatabddress Error

M Mumber2fOaka ErrarlD

M Timeout Walue

H

QOff=zet

Estrutura do Bloco

Nome

Execute
SlaveAddress
Function#
InitialDataAddress
NumberOfData
Timeout#

Offset#

Done
Active
Busy
Error
ErrorlD
Value

Funcionamento

Descrigdo

Habilitagéo do bloco

Endereco do escravo

Cadigo da fungéo de leitura

Endereco do bit inicial dos dados a serem lidos

NUmero de bits a serem lidos (1 a 128)

Tempo maximo de espera pela resposta do escravo [ms]

Indicacédo de offset em InitialDataAddress, ou seja, necessidade de subtrair
1 deste nimero

Habilitagdo de saida

Sinalizador de aguardo de resposta

Sinalizador de que a interface RS485 esta ocupada com outra requisi¢ao
Sinalizador de erro na execucéo

Identificador do erro ocorrido

Variavel que armazena os dados recebidos

Este bloco, quando detecta uma borda de subida em Execute, verifica se o escravo Modbus RTU no
endereco especificado em SlaveAddress esté live para envio de dados (variavel Busy em nivel
FALSE). Caso esteja, envia a requisi¢do de leitura de um ndmero de bits indicado por
NumberOfData no endereco InitialDataAddress utilizando a fung&o escolhida em Function# e seta a
saida Active, resetando-a ao receber a resposta do escravo. Os dados recebidos sdo armazenados
na varidvel Value. Caso o escravo ndo esteja live, o bloco aguarda Busy ir para nivel FALSE para

reenviar a solicitacao.

NOTA!

Caso Execute va para nivel FALSE e Busy ainda esteja em nivel TRUE, a requisi¢cdo é cancelada.

NOTA!

Value é um array de tamanho igual a NumberOfData. E importante erificar esta compatibilidade
para ndo gerar erros no bloco.

Quando Execute possui valor FALSE, Done permanece FALSE. A saida Done s6 é ativada quando
0 bloco termina a execug&do com sucesso, permanecendo em nivel TRUE até que Execute receba

FALSE.
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Caso haja algum erro na execucdao, a saida Error é ativada e ErrorID exibe o codigo do erro segundo
a tabela abaixo.

Cadigo Descricao

0 Executado com sucesso

1 Algum dado de entrada invalido
2 Mestre ndo habilitado

4 Timeout na resposta do escravo
5 Escrawvo retornou erro

Fluxograma do Bloco
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4 Rising edge Send read request
Dene = EE in Execute? according to Functiond#
! v
Active = TRUE [—
Y (No )
Slave has
answered or
Timeout?
Mo
Y
Active = FALSE
|
() @
Error = FALSE Error = TRUE
! I
ErrarlD =0

Update ErrorlD

Y i

Update Value

v

Done = TRUE

Done = FALSE

Exemplo




288

WLP V10.00 JEE

6100 6101
—l I Execute ME_FeadBinary Done { )—
2| W Slavesddress Aoctive B $HCIE 100
FzadCoil | W Function Euzy g W 5101
16000 | M InitialDatasddress Error B 20 HE102
EWIWE200 | W MumberQFData ErrorlD e 30002201
1040 M Timeout WValue e N CIE103
FATSE M Offzet

7.5.10.3 MB_WriteBinary

Bloco que executa uma escrita de até 128 dados binarios (via Write Single Coil ou Write Multiple
Coils) em um escravo em rede Modbus RTU.

= Execute B writeBinary Dione p=—
M Slavesddress Autive

M Function Eusy

M InitialDlatabddress Error

M Mumber2fOaka ErrarlD

M Timeout

M Offset

M Walue

Estrutura do Bloco

Nome Descricédo

Execute Habilitag&o do bloco

SlaveAddress Endere¢o do escravo

Function# Cadigo da fungéo de escrita

InitialDataAddress Endereco do bit inicial onde os dados serdo escritos
NumberOfData Numero de bits a serem escritos (1 a 128)

Timeout# Tempo maximo de espera pela resposta do escravo [ms]

Indicacdo de offset em InitialDataAddress, ou seja, necessidade de subtrair 1

Offset# .
deste numero
Value Variavel que armazena os dados a serem escritos
Done Habilitagédo de saida
Active Sinalizador de aguardo de resposta
Busy Sinalizador de que a interface RS485 esta ocupada com outra requisi¢ao
Error Sinalizador de erro na execucéo
ErrorlD Identificador do erro ocorrido

Funcionamento

Este bloco, quando detecta uma borda de subida em Execute, verifica se o escravo Modbus RTU no
endereco especificado em SlaveAddress esté live para envio de dados (variavel Busy em nivel
FALSE). Caso esteja, envia a requisicdo de escrita dos valores de Value em um numero de bits
indicado por NumberOfData no endereco InitialDataAddress utilizando a funcéo escolhida em
Function# e seta a saida Active, resetando-a ao receber a resposta do escravo. Caso 0 escravo nao
esteja live, 0 bloco aguarda Busy ir para nivel FALSE para reenviar a solicitacao.
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NOTA!
Caso Execute va para nivel FALSE e Busy ainda esteja em nivel TRUE, a requisicdo é cancelada.

NOTA!
Value é um array de tamanho igual a NumberOfData. E importante verificar esta compatibilidade
para ndo gerar erros no bloco.

Quando Execute possui valor FALSE, Done permanece FALSE. A saida Done s6 é ativada quando
0 bloco termina a execug&o com sucesso, permanecendo em nivel TRUE até que Execute receba
FALSE.

Caso haja algum erro na execucdao, a saida Error é ativada e ErrorID exibe o codigo do erro segundo
a tabela abaixo.

Cadigo Descricao

0 Executado com sucesso

1 Algum dado de entrada invalido
2 Mestre ndo habilitado

4 Timeout na resposta do escravo
5 Escrawvo retornou erro

Fluxograma do Bloco
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4 Rising edge Send write request
Dene = EE in Execute? according to Functiond#
A

Exemplo

v

Active = TRUE —
Y (No)
Slave has
answered or

Timeout?

Active = FALSE

Error = FALSE

Errar=TRUE

ErroriD =0

v

Update ErrorlD

Y

Dane = TRUE

v

Done = FALSE
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%6100

— |

7.5.10.4 MB_ReadRegister

Wb IX6101
Execute MIE_wiriteBinary Done { )—

27 | Slavedddress Active B FRE100

Writa2ingleCoil | M Function Busy B 30 HE101

24000 | W InitialDatafddress Error e %ehZ{E102

MW E200 | M MumberQfData ErrorlD B % IWE201

100 | W Timeout

FATLSE | M Qffset
TeWEIG103 | W Value

Bloco que executa uma leitura de até 16 registradores de 16 bits (via Read Holding Registers ou
Read Input Registers) de um escravo em rede Modbus RTU.

= Execute ME_FeadFReqgister Oione f=—
M Slavepddress Pitive

M Function Eusy

M InitialDatafddres=s Errar

M Mumber2fData ErrarlD

M Timeout Walue

M Offset

Estrutura do Bloco

Nome

Execute
SlaveAddress
Function#
InitialDataAddress
NumberOfData
Timeout#

Offset#

Done
Active
Busy
Error
ErrorlD
Value

Funcionamento

Descricao

Habilitagc&o do bloco

Endereco do escravo

Cédigo da funcdo de leitura

Endereco do registrador inicial a ser lido

NUmero de registradores a serem lidos (1 a 16)

Tempo maximo de espera pela resposta do escravo [ms]

Indicacao de offset em InitialDataAddress, ou seja, necessidade de subtrair 1
deste numero

Habilitac&o de saida

Sinalizador de aguardo de resposta

Sinalizador de que a interface RS485 esta ocupada com outra requisigao
Sinalizador de erro na execugéo

Identificador do erro ocorrido

Variavel que armazena os dados recebidos

Este bloco, quando detecta uma borda de subida em Execute, verifica se o escravo Modbus RTU no
endereco especificado em SlaveAddress esta liwe para envio de dados (variavel Busy em nivel
FALSE). Caso esteja, envia a requisicao de leitura de um ndmero de registradores indicado por
NumberOfData no endereco InitialDataAddress utilizando a funcdo escolhida em Function# e seta a
saida Active, resetando-a ao receber a resposta do escravo. Os dados recebidos sdo armazenados
na variavel Value. Caso o escravo ndo esteja liwe, o bloco aguarda Busy ir para nivel FALSE para
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reenviar a solicitacao.

NOTA!
Caso Execute va para nivel FALSE e Busy ainda esteja em nivel TRUE, a requisicdo é cancelada.

NOTA!

Value é um array de nimero de bits a NumberOfData multiplicado por 16. Ou seja, caso
NumberOfData seja 16, Value pode ser um array de 32 posi¢des BYTE, 16 posicoes WORD ou 8
posicdes DWORD. E importante verificar esta compatibilidade para néo gerar erros no bloco.

Quando Execute possui valor FALSE, Done permanece FALSE. A saida Done s6 é ativada quando
0 bloco termina a execug&o com sucesso, permanecendo em nivel TRUE até que Execute receba
FALSE.

Caso haja algum erro na execucdao, a saida Error é ativada e ErrorID exibe o codigo do erro segundo
a tabela abaixo.

Cadigo Descricao

0 Executado com sucesso

1 Algum dado de entrada invalido
2 Mestre ndo habilitado

4 Timeout na resposta do escravo
5 Escrawvo retornou erro

Fluxograma do Bloco
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4 Rising edge Send read request
Dene = EE in Execute? according to Functiond#
! v
Active = TRUE [—
Y (No )
Slave has
answered or
Timeout?
Mo
Y
Active = FALSE
|
() @
Error = FALSE Error = TRUE
! I
ErrarlD =0

Update ErrorlD

Y i

Update Value

v

Done = TRUE

Done = FALSE

Exemplo
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7.5.10.5 MB_WriteRegister

TelI6 100

TehI6101

Eunecute Done

— |

FeadHoldingRegister

5| W Slavebddress Auckive B LG 100

M Function Buzy e hIEE101

3000 M InitialDatafddress Error e 30102

W E200 | M MumberQfData ErrorlD e 30 0W 2201

100 W Timeout Walue B TR IW EL00
FATSE M Offzet

ME_FieadRegister

=

Bloco que executa uma escrita de até 16 registradores de 16 bits (via Write Single Register ou
Write Multiple Registers) de um escravo em rede Modbus RTU.

= Execute

IME_writeRegister

Done =

M Slavepddress

M Function

M InitialDatafddres=s
M Mumber2iDaka
M Timeaout

M Ciff=et

M Value

Auctive
Eusy
Errar

ErrarlD

Estrutura do Bloco

Nome

Execute
SlaveAddress
Function#
InitialDataAddress
NumberOfData
Timeout#

Offset#

Value
Done
Active
Busy
Error
ErrorlD

Funcionamento

Descricéo

Habilitagé@o do bloco

Enderecgo do escravo

Cadigo da fungéo de escrita

Endereco do registrador inicial a ser escrito

Numero de registradores a serem escritos (1 a 16)

Tempo maximo de espera pela resposta do escravo [ms]

Indicacgéo de offset em InitialDataAddress, ou seja, necessidade de subtrair 1
deste ndmero

Varidvel que armazena os dados a serem escritos

Habilitagédo de saida

Sinalizador de aguardo de resposta

Sinalizador de que a interface RS485 esta ocupada com outra requisi¢ao
Sinalizador de erro na execugéo

Identificador do erro ocorrido

Este bloco, quando detecta uma borda de subida em Execute, \erifica se o escravo Modbus RTU no
endereco especificado em SlaveAddress esté live para envio de dados (variavel Busy em nivel
FALSE). Caso esteja, envia a requisi¢@o de escrita dos valores de Value em um nimero de
registradores indicado por NumberOfData no endereco InitialDataAddress utilizando a fungéo
escolhida em Function# e seta a saida Active, resetando-a ao receber a resposta do escrawo. Caso
0 escrawo nao esteja livre, 0 bloco aguarda Busy ir para nivel FALSE para reenviar a solicitagdo.
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NOTA!
Caso Execute va para nivel FALSE e Busy ainda esteja em nivel TRUE, a requisicdo é cancelada.

NOTA!

Value é um array de nimero de bits a NumberOfData multiplicado por 16. Ou seja, caso
NumberOfData seja 16, Value pode ser um array de 32 posi¢des BYTE, 16 posicoes WORD ou 8
posicdes DWORD. E importante verificar esta compatibilidade para néo gerar erros no bloco.

Quando Execute possui valor FALSE, Done permanece FALSE. A saida Done s6 é ativada quando
0 bloco termina a execug&o com sucesso, permanecendo em nivel TRUE até que Execute receba
FALSE.

Caso haja algum erro na execucdao, a saida Error é ativada e ErrorID exibe o codigo do erro segundo
a tabela abaixo.

Cadigo Descricao
0 Executado com sucesso
1 Algum dado de entrada invalido
2 Mestre ndo habilitado
4 Timeout na resposta do escravo
5 Escravo retornou erro

Fluxograma do Bloco
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4 Rising edge Send write request
Dene = EE in Execute? according to Functiond#
A

Exemplo

v

Active = TRUE —
Y (No)
Slave has
answered or

Timeout?

Active = FALSE

Error = FALSE

Errar=TRUE

ErroriD =0

v

Update ErrorlD

Y

Dane = TRUE

v

Done = FALSE
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S X6100 S X6101
' —l I Enecute IE wiriteFegister Done {
14 M Slavepddress Auckive B BNCLE100
Write2ingleRegistar | M Function Buzy p S:hCELOL
28000 | M InitialDatafddress Error e %ehE{E102
LW S 200 | W MumberQfDats ErroriD e 2o WE201
L 100 M Timeout
FALZRE | MW Offset
Sl WE202 | W Value

7.5.11 MMC
SIMBOLO
—en HHMC eno -
WSTRRT  HOTOR1 STRARTING |
M sTop BvPASS B
W FALLT
CES DsT1
W srez DsT2
[ ! nsT2 f
MsterT  moToRz sTRRTIMG
M =Tor BYPASS B
W FALLT
CE DET1
M srez psTz
M=rez STz f

STRART MOTORZ  STARTING e

H

M STOP EYFASS e
M FALLT

H SRE1 DST1|e
H SREZ DETZ e
M SRC2 OSTZ e

I?ESCRICAO
E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 33 argumentos, sendo eles:

Para 0 acionamento multimotor foi desenvolvido umbloco de func¢éo chamado de MM C—“MultiM otor
Control”, que possibilita, emconjunto como cartdo opcional 10S6 da SSW06, 0 acionamento automatico de
até trés motores.

Propriedades Motor 1, 20ou 3;

- START: Acionao motor em 1.

- STOP: Desaciona o motor emO.

- FAULT: Desaciona o motor emO.

- STARTING: Indica motor partindo ou parando.
- BYPASS: Indica by-pass acionado.
- SRC1: Dado fonte.

- SRC2: Dado fonte.

- SRC3: Dado fonte.

- DST1: Dado destino.

- DST2: Dado destino.
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- DST2: Dado destino.

FUNCIONAMENTO
Maiores detalhes de funcionamento favor consultar o " Guia de A plicagdo Multimotores" disponivel em
conjunto comadocumentacdo da SSW-06.

7.5.12 USERFB

SIMBOLO

—{EH USERFE EMOJ—
M FriQ FH1E B
M FrH1 FH17 e
M FH2 PH1E e
M FH= FH19 e
M Frid FHZE
M FrE FHZ1
M FHE FHZZ e
M FH7 PHZ23 e
M FHE FH2d B
| I FH2E B
M Friil@ FHZE
MFH1L Si=rd ]
MFH12 FHZ2E e
M Fril1z FH2Z9
M Frild FH3E
M FH1E FHE1 e
DESCRICAO

E composto por 1 entrada EN, 1 saida ENO e 32 argumentos, sendo eles:

- 16 parametros de entrada (PM 0 a PM 15)
- 16 parametros de entrada/saida (PM 16 a PM 31)

Nota: No SCA 06 os parametros PM 16 a PM 31 sdo somente parametros de saida.

A entrada EN é responsével pela habilitagc&o do bloco.
A saida ENO estara ligada enquanto o bloco estiver sendo executado.

O bloco USERFB é responsavel pela execugao de uma sub-rotina ladder criada pelo usuario.
Parémetros do USERFB séo areas de memoria que servem para que o programa principal que chama o
USERFB possa interagir coma sub-rotina programada dentro do USERFB, eles podem ser do tipo
BOOLEANO, WORD e FLOAT.

A tabela a seguir mostra os operandos que podem ser utilizados para cada de tipo de parédmetro do USERFB:

Tipo do Parémetro do USERFB Entradas Entradas/Saidas
PMOaPM15 PM16 a PM31
BOOLEANO %M X - M arcador de Bit %M X —M arcador de Bit

%I X — EntradaDigta %QX — SaidaDigta




=]

Linguagem

WORD Constante
%UW — Parametro do Usuério
%M W — M arcador de Word
%IW — Entrada Andégca

299

%UW — Parametro do Usuério
%M W — M arcador de Word
%QW — Saida Anaddgca

FLOAT Constante de Float
%M F — M arcador de Float

%M F — M arcador de Float

DOUBLE Constante de Double
%M D — M arcador de Double

%M F — M arcador de Double

FUNCIONAMENTO

Se aentrada EN for zero, os argumentos de saida PM 16 a PM 31 ndo séo alterados.
Se aentrada EN for 1, o contelido dos argumentos programados em PM0 a PM 31 (No SCA 06 somente 0s
parémetros de entrada - PM 0 a PM 15) s&o copiados para a area de membria correspondente aos parametros

do USERFBs (PM), emseguida a sub-rotina emladder é chamada e executada e apds o contelido dos

parametros do USERFB PM 16 a PM 31 sao copiados para 0s argumentos correspondentes.

FLUXOGRAMA
MACRO
=
EN=0
N y
Copia argumentos Argumentos de
para FILIO a PIIS1 PM16 a PR3
nfo s#o alterados.

:

Executa sub-rotina.

]

Copia PM16 a PIWEL para

argunentos
cotrespondents s,
! !

| ENO =1 | ‘ ENO = 0

CAIXA DEPROPRIEDADES
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Chama Macro

Configuragdo l Parametroz de Entrada ] Parametroz de Saida ]

Mome

I -
|nfarmacties

ahre ‘ Cria ‘ Remove |

)

=]

Cancelar | | Ajuda

Esta caixa é chamada através de umduplo clique no bloco USERFB.

Nela é possivel executar as seguintes operagdes:

- Selecionar o USERFB utilizado para essa chamada através da selegdo de “Nome”.
-> Obter informactes do USERFB selecionado através do botéo “ Informacbes”.

-> Abrir o USERFB para edi¢éo através do botao “
-> Criar o novo USERFB através do botéo “Cria”.

Abre”.

- Remover o USERFB selecionada através do botdo “ Remove”.
-> Definir os argumentos dos parametros de entrada através da aba “ Parametros de Entrada’.
-> Definir os argumentos dos parametros de saida através da aba “ Parametros de Saida’.

CRIANDO UM NOVO USERFB
Para criar um novo USERFB clique no botdo “Cria’,

um assistente de criacdo ajudard na definicdo dos

parametros necesséarios para o USERFB, conforme exemplo a seguir.

Wizard Nova Macro - Passo 1 de 4

Propriedades da Macro

Senha
Nome:  |RETEM ~
Diretdrio: ™ Projeta " Biblicteca
Mimero de entradas: |2 3:
MNomero de zaidas: |1 3:

| Awvangar » |

Cancelar

Ativa

Ajuda

No primeiro passo do assistente de criagdo do USERFB, sera definido o nome, o nimero de parametros de
entrada e saida, se 0 USERFB serd armazenado no projeto ou numa biblioteca de USERFBs, e uma senha para

amesma.

Quando for selecionado a opc¢éo Diretério = Projeto o USERFB estara armazenada em { Caminho onde WLP
estainstalado} \PROJECT S\{ Nome do Projeto}\M A CROS\
Quando for selecionado a opg¢do Diret6rio = Biblioteca o USERFB estard armazenada em { Caminho onde

WLP estainstalado}\ MA CROS\
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Numa instalagéo padréo do WLP { Caminho onde WLP estéinstalado} = C\WEGWLPVX.YZ onde X.YZ é a
versdo do WLP.

Observagao:

USERFBs armazenadas na biblioteca de USERFB podem ser utilizadas por qualquer projeto.

Caso a opcdo senha esteja ativa e vocé defina uma senha, ela devera ser seguramente lembrada, pois a
mesma garantira a edicdo do USERFB futuramente.

Clique no bot&o “Avancar”:

Wizard Nova Macro - Passo 2 de 4

Propriedades doz Pardmetroz de Entrada

FO ] P ]
Too: | ~ |
Mome: |

£ Waltar | Avancar > | Cancelar Ajuda

No segundo passo do assistente de criacéo do USERFB, serdo definidas as propriedades dos paréametros de
entrada.
Otipo do parametro pode ter uma das trés opgdes a seguir:

FO|m |
Tipo: | j

MNome:  [WORD
FLOAT

Nesse exemplo os parémetros de entrada serdo definidos da seguinte maneira:

FO [P |
Tipo:  |BOOLEANO |
Mome:  |ON

o P
Tipo:  |BODLEAND ~l
Mome:  |OFF

Clique no botéo “Avancar”:
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Wizard Nova Macro - Passo 3 de 4

Fropriedades dos Parametros de Saida

P15 |
Tipe:  |BOOLEAND |
Mome: |DLIT|

< Woltar | Avangar » | Cancelar Ajuda

No terceiro passo do assistente de criagdo do USERFB, serdo definidas as propriedades dos parametros de
saida.

Clique no botéo “Avancar”:

Wizard Nova Macro - Passo 4 de 4

“océ estd a prestes a criar a seguinte macra:

Mome: RETEM

Diretdria: C:\WwegWWwLP VDB 00RTWPROJECTSWMACRONMACROS
Pardmetro PO <BOOLEAMO: - Mome: OM

Pardmetro P71 <BOOLEAMO: - Mome: OFF

Pardmetro P16 <BOOLEAMO: - Mome: OUT

< Waltar | Cancluir | Cancelar Ajuda

No quarto passo do assistente de criagdo do USERFB é possivel revisar todas as opgdes definidas
anteriormente, caso seja necessério fazer alguma modificagdo € possivel clicar no botéo “Voltar”, se tudo
estiver correto, clique em*“Concluir”.

Ap6s clicar no boté&o concluir umnova janela de edi¢éo ladder sera criado conforme figura a seguir:
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|| RETEM.mld

Pode-se observar que essa janelatera o nome do USERFB mais a extensao “.mld” que define um arquivo do
tipo USERFB.
Para 0 exemplo emquest&o utilizaremos o seguinte diagrama ladder:

u} 1 2 3 4 5 & 7 53 9
PO PR wWPM1a
0 | f
| L}
WPML&
'H

Onde %PM 0 = parametro do USERFB 0, %PM 1 = parametro do USERFB 1 e %PM 16 = parametro do USERFB
16.

No diagrama emladder do USERFB é possivel utilizar todos os blocos ladder disponiveis para o equipamento
em questdo, sendo que todos os argumentos desses blocos podem ser definidos como parametro do
USERFB.

Ao ativar aopcéo do Tag do WLP o diagrama ladder sera apresentado da seguinte maneira.

u] 1 2 3 4 ] 3] 7 ) Q
i) OFF OuT
0 1 | [
— 1 {
ouT
'

Os simbolos para cada parametro do USERFB foram definidos no assistente de criagéo.
Caso seja necessério alterar alguma configuragdo do USERFB definido no assistente de criagdo € possivel
através do menu “USERFB” acessar duas opg¢oes, conforme figura a seguir.

IIM Janela  Ajuda

Configuragdo

Informacdes

A opcéo configuragdo abre a seguinte janela:
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X

Configuracao da Macro |

Dupla cligue na linha para alterar:

SEMHA IMATIVA,
Muimero de entradaz : 2
Muimero de zaidas 1

Clique diretamente para alterar:

Pardrnetro Tipo Marne
a BOOLEARD oM

1 BOOLEAKD OFF
16 BOOLEANO out

Ok, | Cancelar Ajuda

Nessa janela é possivel executar as seguintes operagoes:

-> Ativar/desativar senha do USERFB clicando diretamente naopcéo “ SENHA ATIVA/INATIVA”.

-> Alterar o nimero de parametros de entrada/saida clicando diretamente sobre o nimero de entradas/
saidas.

-> Alterar o tipo do parametro clicando diretamente sobre o tipo do parametro.

-> Alterar o nome do parametro clicando diretamente sobre 0 nome do parametro.

A opcéo informagdes abre a seguinte janela:

M WLP Edit

BLOCO RETEM|
PARAMETROS DE ENTRAD

PO =0M =M PULSO LIGA SAIDA OUT
P1 =0FF = Uk PULSO DESLIGA SAIDA OUT

PARAMETROS DE SalDé
P16 = 0UT = SaID&

Portuguese j 0K | Cancel
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Nessajanela é possivel de maneira simplificada editar umtexto que sera exibido quando o botado informacGes
da caixa de propriedades do USERFB for pressionado.

Este arquivo tem formato “rtf” e pode ser editado através de um editor avangado diretamente no diretério
onde foi armazenado o USERFB.

Apbs o novo USERFB ser configurado, podemos fechar a janela do diagrama ladder do USERFB, entdo o
diagrama ladder do programa principal que chama o USERFB deve aparecer da seguinte maneira:

sAlE1 DTl
—| I EM EETEM ENO { )—
727 M 0N auT e 7o
77| W OFF N
H 1
H 4
! N
! N
H 4
H 4
! N
! N
! N
H d
! N
! N
b S
H 4

Agorao bloco USERFB é representado natela comas opgdes e defini¢Bes atribuidas a USERFB.
Comumduplo clique sobre a USERFB a caixa de propriedades aparecera da seguinte maneira:

Chama Macro &|

Configuragio l Fardmetroz de Entrada ] Parametroz de Saida ]

|nformacties

&hre ‘ Cria | Remove |

0k | Cancelar | | Ajuda ‘

O nome do USERFB possui duas informacdes “{Localizaggdo do USERFB} —{ Nome do USERFB}” sendo que
alocalizagéo do USERFB pode ter duas opc¢oes, “WLP’ ou o nome do projeto. WLP significa que o USERFB
esta armazenada na biblioteca de USERFBs conforme descrito anteriormente, e pode ser acessada por outros
projetos.

Ao clicar naopgdo parametros de entrada e ap6s parametros de saida, a caixa de propriedades terd a seguinte
aparéncia:
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Chama Macro E|
Configuragio  Pardmetros de Entrada l Parametroz de Saida ]
oN | orF |
I -
0 = T |

Ok | Cancelar ‘ | Ajuda |

Chama Macro [X|

Configuragio ] Parémetros de Entrada  Parémetros de Saida l

DUT]
I -
0 H __Tw |

0k | Cancelar Ajuda

Apbs definicdo dos parémetros de entrada e saida o diagrama em ladder ficara da seguinte maneira:
IK 1 0E1

—| : EN EETEM ENO { )—

WX W 0N OUT P 2E2
wWIXS3 W OFF

y Yy Yy vy vy vy ¥y vy Y ¥y yyv.oywy
W W W W W ¥ T F T T T ¥

Agoracompilando o programa principal que compilara o USERFB em conjunto, e transferindo o mesmo para
0 cartdo teremos as seguintes situacgdes:

Situacdo 1: Mesmo comaentrada“ ON” do USERFB ativada a saida“OUT” continua desligada, pois o bloco
USERFB esté desabilitado.
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tlX1

— |

EM

FEETEM EHO

[ o

Y W W W W W W W W W W

oM
OFF

0uT

v‘?gu '

W W W W T ¥ ¥ W F T T T F T

4

Situacdo 2: Como USERFB habilitado asaida“OUT” esta desligada, pois aentrada“ON” esta desligada.
01

L 1 :

X1

EH

FEETEM EMOD

%ﬁ

AN,

x> T

L AR RN

)}
OFF

ouT

v%g;cz :

W T T ¥ T X T X T T T XY

Situacdo 3: Como USERFB habilitado e ativando aentrada“ON” asaida“OUT” é ligada.

Y

— |

EHM

FETEM EMOD

[ 1 i

%ﬁ

o,

> T

bR R R E R

1))
OFF

auT

vﬁ{z :

W W ¥ T ¥ F T T XX T T

307
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Nesse momento € possivel monitorar o funcionamento interno do USERFB, para isso desabilite a
monitoragdo online do programa principal, abraa USERFB e entéo ative a monitoragdo online.
5 FM0 ;M1 % FMLE

1 (

WePI16

_|

Observacgdo: A monitoragdo online de um USERFB ¢é feita pela leitura dos paréametros do USERFB que
utilizam a mesma area de memodria para todas as chamadas do USERFB, para efeito de depuracdo de um
USERFB sugerimos que seja utilizada uma s6 chamada do USERFB no programa principal nesse momento,
pois assima monitoracgdo serafiel a chamada em questdo. Apés a depuracdo do USERFB vocé pode utilizar
guantas chamadas do USERFB forem necessarias, limitada a capacidade de programa do cartao.

Situacdo 4: Com a entrada “ON” desativada a saida “OUT” continua ligada devido a retencdo no diagrama
ladder do USERFB.

s [ o J L
—| I \ EN RETEM ENO / { )—
sl 0N ouT ez
wiIx5.M OFF a
H o
H o
M 3
W >
W a
H o
H o
M 3
W 3
W =
H o
H o
H 3
W 3
M onitorag&o da situacéo interna do USERFB:
PO ;P “EM 16
— A { H
%PM1E

Situacdo 5: Comaentrada“ OFF" ativada a saida“OUT” nado desliga, pois o0 bloco USERFB esta desabilitado.
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—| I EN ERETEM END {
%ﬁ» oH ouUT W{Q;u

Sl OFF
K
K

LB E A A

bR RN

Situacdo 6: Comaentrada“ OFF" ativada a saida“OUT” é desligada.

2% I:I\ J:l 201
—] | EN RETEM EHD {
%ha oM iy v‘fQ;u
wIE3M OFF b
b 2
» >
b 2
b b
b b
b b
” b
b 2
b 2
b b
b b
b b
[ 2
b 2
M onitoracéo da situagéo interna do USERFB:
= FM0 %FM1 %FMI1A
l | .f
=1 =1 {
“PM1E

Na figura a seguir é mostrado um exemplo de utilizagdo de um USERFB em miltiplas chamadas. Todas as
chamadas executam o mesmo diagrama ladder mas de maneira independente, em fungdo dos operadores
programados para ela.
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7.6
7.6.1

1, [ S
{
\EH FETEM END / {
“wIZ1 00 OUT gzl

LM OFF

> T

W W ¥ ¥ T ¥ T T F ¥ T

bR R R R

I:L w5408
o {
\EN FETEM ENO / { '—
prnachy | WEN0) OUT perleni2

MlE4 .M OFF

>y v

W ¥ ¥ T T W FF T T

bR R

Blocos do Usuario
USERFBs Instalados no WLP

O bloco USERFBP9%1 & responsavel pelaexecucéo de uma subrotina criada pelo usuério. No instalador do
WLP foramdisponibilizados alguns blocos USERFBs com funcdes pré-definidas para utilizagdo do usuario.
A seguir breve descri¢&o sobre 0s mesmos.

ANALOG | - Conver sdo de entr ada anal 6gica
Converte valor lido pela entrada anal6gica no formato binario para umvalor emunidade de engenharia,
conforme escala definida.

ANALOG_O - Conver sdo de saida anal 6gica

Converte umvalor emunidade de engenharia, comuma escala definida, para saida analdgica no formato
binério.

DIAMCALC - Céculode diametro

Calcula o diadmetro de uma bobina emmm conforme relagéo entre a velocidade de linhaemnvymin ea
velocidade do motor emrpm.

DIAMLENG - Estimag&o de diémetro
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Estima o didmetro de uma bobina emmm conforme o comprimento e espessura do meterial bobinado.

DMux - Conver séo de word parabinério
Converte umaword em seus respectivos 16 bits.

DRAW
Implementacdo da fungdo draw para uma dada referéncia de velocidade. O draw é umvalor que pode ser
somado ou multiplicado ao valor de uma dada referéncia de velocidade.

EP - PotenciGmetr o el etr 6nico
Implementacdo da fungéo potenciémetro eletrdnico parareferéncia de velocidade.

FLOAT2PO - Conver s&o de ponto flutuante par a posi¢éo

Converte umvalor (rotagbes) emponto flutuante para posigdo emvoltas e fragdo de voltas. Estes valores
podemser utiliza-

dos diretamente nas entradas dos blocos de posicionamento.

LRAMP - Rampalinear dereferéncia

Implementacdo de rampa linear de referéncia conforme tempo de aceleracéo ou desaceleracdo programadas,
mais rampa

de desaceleracdo rapida, comopcao de selecdo de referéncia lenta ou normal.

MFILTER - Filtr o passa baixa de 12 or dem
Implementacao de filtro passa baixa de 12 ordem com habilitacéo e reset. Este bloco filtro ndo possui a mesma
dindmicado bloco FILTER do WLP, pois seus calculos dependemdo ciclo de scan daplaca.

MMIN2RPM - Conver séo de vel oci dade em m/min pararpm
Calculaavelocidade do motor emrpm conforme a velocidade de linhaemn/min e o didmetro do rolo
acionado.

Mux - Conver séo de binario paraword
Converte 16 bits emumaword respectiva.

PO2F oat - Conver séo de posi ¢&o par a ponto flutuante

Converte a posicéo do eixo real ou virtual (somente POS2) no formato sinal, voltas e fracdo de voltas paraum
namero emponto flutuante. E feita a aquisico dos dados diretamente dos parametros da placa, sendo entéo
convertidos paraumnumero em ponto flutuante.

RPM2MMIN - Conver s&o de vel ocidade em rpm param/min
Calcula avelocidade de linhaemnymin conforme avelocidade do motor emrpme o didmetro do rolo
acionado.

RPMCFWQ9 - Conver séo de vel ocidade real no formato 13/15 bits pararpm

Através do marcador de Word do sistema %SW 1 (Velocidade real (13/15 bits)) e do parametro do sistema %
P767 (RPM sincrono do motor), tem-se a leitura da velocidade do motor em rpm como tambémo seu sentido
de giro. Somente para CFW09.

TAPER - Célculo dafuncédo taper / dureza
Através dadefinicdo de umdiametro inicial e umdiametro final efetua-se afuncéo taper (dureza) para
bobinamento conforme umsetpoint de forga pré-definido e um percentual de decréscimo deste setpoint.




i

312 WLP V10.00

8 Compilador

8.1 Viséao Geral Compilador
Comandos:
Compilarf621
Conmpilar Subrotina/ USERFB| 62
Dgpur@éo@
Exibir :
Erros de Compilacol 23)
Informaces da Compilacdo[23
Localizacdo dos Erros de Compilacol 23)
Mensagens :
Erros do Conpilador(s13)
Erros Fatais do Conpilador[312
Adverténcias do Compilador[315
Informaces de Compilaciol18)

8.2 Erros Fatais do Compilador

Os seguintes tdpicos tratamdos erros fatais de compilagéo.

"ErroFatal C1 : Janelado compilador ndo pode ser criada"
Por que : erro de membria
Acéo : fechar e recomecar a aplicagdo ou reiniciar o computador

"ErroFatal C2: diretériondoencontrado'% 1'"

Por que: erro interno

Acdo : notificar a Assisténcia Técnicada WEG ou seu representante WEG, informando-lhe adescricdo e
detalhes de como reproduzr este erro

"ErroFatal C3: compilador recebeu um argumentoinvalido”

Por que: erro interno

Acdo : notificar a Assisténcia Técnicada WEG ou seu representante WEG, informando-lhe adescri¢do e
detalhes de como reproduzr este erro

"ErroFatal C4: arquivo'% 1' ndo pode ser aberto==>causou ..."
Por que : 0 arquivo ndo existe ou ndo pode ser acessado; erro no arquivo
Ac8o : baseado nacausado erro, tentar eliminar o erro

"ErroFatal C5: diretério'% 1' ndo pode ser criado”
Por que : Erro no hard disk
Acdo : recomegar o computador e compilar novamente

"ErroFatal C6 : equipamentoincorreto”
Por que : arquivo fonte <Project>.LDD esta corrompido
Ac&o : criar umnovo programa

"ErroFatal C7 : nUmeroincorreto de paginas"
Por que : arquivo fonte <Project>.LDD est& corrompido
Ac&o : criar umnovo programa

"ErroFatal C8 :arquivondo pode ser aberto
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Por que : arquivo fonte <Project>.LDD est& corrompido
Acdo : editar seu programa novamente e salva-lo

"ErroFatal C9 : estour o damemériadelongs de rascunhg"
Por que : membria de rascunho para blocos WLP excedeu seu limite
Acéo : diminuir tamanho do programa

"ErroFatal C10 : estour o da memoria de bytes de rascunho"
Por que : membria de rascunho para blocos WLP excedeu seu limite
Acdo : diminuir tamanho do programa

Erros do Compilador

Os seguintes tdpicos tratamdos erros de compilagéo.

"ErroC101 : versdoincorretado header"
Por que : arquivo fonte <Project>.L DD est& corrompido
Ac8o : criar umnovo programa

"ErroC102 : versdoincorr eta do softwar e"
Por que : arquivo fonte <Project>.LDD estéa corronmpido
Ao : criar umnovo programa

"ErroC103: versaoincorr eta do body"
Por que : arquivo fonte <Project>.LDD est& corrompido
Ac&o : criar umnovo programa

"ErroC104 : enderecoinexistente”
Por que : 0 campo endereco estavazio
Acéo : preencher o campo endereco comumendereco véalido

"ErroC105 : tipo de célula desconhecido’
Por que : arquivo fonte <Project>.LDD estéa corronmpido
Ac&o : criar umnovo programa

"ErroC106 : tipo de bloco de fungéo desconhecido’
Por que : arquivo fonte <Project>.LDD est& corrompido
Ac&o : criar umnovo programa

"ErroC107 : elementoindefinido nalistadeinstrucdo’
Por que : erro interno

313

Acdo : notificar a A ssisténcia Técnica da WEG ou seu representante WEG, informando-lhe a descri¢éo e

detalhes de como reproduzr este erro

"BErroC108: linhainvalida"
Por que : arquivo fonte contém caracteres invalidos

Acéo : salvar e fechar o programa; recomegar 0 programa hovamente

"ErroC109 : ligagdo vertical com conexdo nadireita’
Por que : esta versao ndo aceita conexdo nadireita
Acdo : apagar aconexao nadireita

"BErroC110: ligacdo vertical sem conexao"

Por que : ha umaligacéo vertical que ndo temumelemento emumde seus limites

Ac8o : apagar aligagéo vertical
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Nota: erro disponivel apenas no WLPV1.00

"ErroC111 : contato ndo pode ser conectado dir etamente nabordadir eita’
Por que : nenhuma bobina foi encontrada na dltima coluna
Acdo : apagar alinha horizontal, inserir uma bobina na dltima coluna e conectar o contato e abobina

"ErroC112 : somente bobinas podem ser conectadas nabordadireita’
Por que : a ltima coluna contémum elemento que ndo € uma bobina
Acdo : apagar o elemento e inserir uma bobina

"BErroC113: elemento setor naumaldgicainvalida’

Por que : o programa ndo esta conpleto

Acdo : elementos deveriamser conectados da borda esquerda & borda direita
Nota: erro disponivel apenas no WLPV1.00

"BErroC114 : enderecoinvdlido"
Por que : endereco inserido emalgumbloco é invalido
Acdo : verificar enderegco do elemento que gerou o erro

"ErroC115: bloco nédo é Vélido par a 0 equi pamento com a ver sao de fir mwar e configur ada"
Por que : bloco inserido no programa ndo é compativel comequipamento e versdo de firmware configurado
Ac&o : apagar bloco ou verificar equipamento configurado

"ErroC116 : par ametr o do USERFB invalido"
Por que : parémetro do USERFB utilizado dentro do USERFB néo é valido ou esta desabilitado
Acdo : verificar pardmetro do USERFB do elemento dentro do USERFB que gerou o erro

"BErroC117 : programacdo invalida do USERFB"
Por que : programagao dentro do USERFB n&o é vélida
Acéo : verificar programa dentro do USERFB

"ErroC118 : matemética com wor d ndo per mitida par a essa ver séo de fir mwar e"
Por que : matématica de word ndo € compativel com equipamento e verséo de firmware configurado
Acdo : apagar bloco, verificar bloco ou verificar equipamento configurado

"ErroC119 : entradade encoder nédo per mitida par a esse equipamento”
Por que : contador de encoder programado com entrada ndo disponivel para equipamento configurado
Acéo : apagar bloco ou verificar equipamento configurado

"ErroC120 : modo de contagem nao per mitido par a esse equi pamento”

Por que : contador de encoder programado commodo de contagem nao disponivel para entrada de encoder
configurada

Ac&o : verificar programagdo do bloco

"ErroC121 : USERFB néo pode conter bloco USERFB"
Por que : inserido bloco USERFB dentro de um projeto do USERFB
Acdo : apagar bloco USERFB

"ErroC122 : programacao ndo per mitida par a essa ver séo de softwar e/equi pamento”

Por que : programagéo do bloco que indica erro ndo é permitida para verséo de software do equipamento ou
para o equipamento configurado no projeto

Acdo : verificar propriedades do projeto ou mudar programacéo do bloco em questéo

"ErroC123: ar quivo ndo encontr ado"
Por que : arquivo ndo encontrado no caminho especificado
Acdo : verificar programacgéo do bloco checando se 0 mesmo aponta para o arquivo emquestdo
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"ErroC124 : arquivo de profiles cam nado foi ger ado”
Por que : arquivo bin&rio dos profiles camnéo foi gerado
Acdo : verificar programacao e possiveis erros gerados para os blocos caminseridos no projeto

"BErroC125: memoériareservada par a os perfis cam excedida’

Por que : asomade todos os pontos utilizados emtodos os blocos caminseridos no projeto excedeu a
capacidade de memdria determinada para os perfis cam

Acdo : apagar algumbloco camou diminuir o ndmero de pontos do mesmo

"BErroC126 : erronacompilacéo do USERFB"
Por que : ocorreu algumerro na compilagcdo do bloco USERFB em questéo
Ac&o : verificar bloco camtentando compilar o mesmo individualmente

"BErroC127 : memoériareservada par a progr amausuario excedida’
Por que : tamanho do programa excedeu memoria determinada para o programa do usuario
Acéo : diminuir o tamanho do programa do usuario

"BErroC128: recur so em ponto flutuante n&o suportado "
Por que : tentativa de utilizar ponto flutuante em equipamento que ndo suporta ponto flutuante
Acdo : modificar blocos para utilizar ponto fixo (inteiro)

Adverténcias do Compilador

Os seguintes tdpicos tratam das adverténcias de compilagéo :

" Adverténcia C201 : elemento nao esta conectado no lado esquer do"
Por que : elemento néo esta conectado comoutros elementos no lado esquerdo
Acdo : completar ou apagar aldgica

" Adverténcia C202 : valor da posi¢&o é muito pequeno paragerar umatrajetéria’

Por que : este valor de posi¢ao ndo gerard nenhumatrajetéria; esta adverténcia pode ocorrer nos blocos de
fungdo: em posicdo, curva S, curva trapezoidal, curvatrapezoida variavel e deslocamento.

Ac8o : preencher o campo comumvalor > 360/65536 (0.0054931640625)

" Adverténcia C203 : logicaincompleta"
Porque : haumaligagdo vertical ou elemento sem conex&o (programa ndo esta completo)
Acdo : apagar alégicaou conectar os elementos corretamente (borda esquerda e borda direita)

" Adverténcia C204 : valor do deslocamento é muito pequenc’
Porque : nesta condic&o, o bloco emdeslocamento tende manter a sua saida sempre emnivel 16gico 1.
Acdo : preencher o campo comumvalor > 360/65536 (0.0054931640625)

" Adver téncia C205 : vel ocidade de r efer éncia do encoder é nula (naovai girar)"

Porque : A relagdo de transformagéo entre o mestre e o escravo € nula.

Acéo : programar algumvalor diferente de zero narelagéo inteira e/ou programar umvalor diferente de zero
paraarelacdo do escravo.

" Adver téncia C206 : diviséo por 0"

Porque : o divisor do bloco mateméatico € uma constante float que é O.

Acéo : alterar o dado 2 paraumvalor diferente de 0. Caso isso nao seje feito, o resultado da diviséo sera
saturado para o valor maxino.

" Adverténcia C207 : ender eco de entrada € igual ao ender ego de saida."
Porque : utilizado mesma variavel na entrada e saida do bloco
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8.5

Acdo : utilizar varidveis diferentes

Informacgdes da Compilagéao

Informagbes sobre o compilador, programa e arquivos sdo mostrados numa caixa de didlogo.

Infor magdes do Compilador
Be mostra o equipamento, nome do projeto, hora, data e tempo transcorrido desde a Ultima compilaco.

Infor magdes do Programa
BEe mostra o namero de paginas, logicas e elementos usados no programa do usuario.

Infor magBes dos Ar quivos
Ele mostra o nome, hora, data e tamanho dos arquivos que foramgerados durante a Gltima compilagao.

Aplicacdes
Aplicagbes no WLP

- Através do menu “Ferramentas” opcédo “Aplicacdo”, selecione o equipamento desejado, conforme figura
abaixo, obtem-se assimacesso ao conjunto de aplicacdes desenvolvidas para uso no WLP.

Constmir Comunicacdo Bloco do Usudrio Janela &

Valores dos Pardmetros... F10 @
Anybus Fi1

CANopen Shift+F11

Aplicacio ¥ PLC2.00 (CFWOD) »
SEWD1 3 CFW11 b

- No WLPV7.10 ou superior os menus de aplicagcdo foram organizados de acordo com equipamento e tipo de
aplicacéo conforme figura a seguir (metodologia nova).

Construir Comunicacdo  Bloco do Usuario  Janela  Ajuda

Valores dos Pardmetros... F10 @
Anvybus F11
CAMopen Shift+F11
PLc2.00 (o) |
SRWO1 g crwii JIEERD  Bobinador Tangendial » |
il Multibombas 3 Controle Fixo |

Nesse exemplo ao clicar sobre aopg¢ao " Controle Fixo" sera criado uma aplicagdo para CFW 11 Multibombas
Controle Fixo.

- Nas versdo inferiores ao WLP V7.10 era usado uma estrutura em fungdo do equipamento conforme figura a
seguir (metodologia antiga).
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Cnnstruir Comunicagdo  Bloco do Usuario  Janela  Ajuda

Valores dos Pardmetros... F10 @
Anybus F11
CAMNopen Shift+F11

pic00 Gwos) e
]

SRWO1 4 CFw11

Nesse exenplo ao clicar sobre a opgdo " Criar" seré criado uma aplicagdo para a PLC2 onde sera aberto o
didlogo a seguir para definir o tipo de aplicagdo e o nome da aplicagéo.

Aplicagao

Tipo Bobinador
MHome |Enbinadnr1
ok LCancela
Obs.:

Mesmo utilizando o WLP V7.10 ou superior ainda existirdo aplicagdes desenvolvidas na metodologia antiga
que poderdo ser utilizadas semnenhuma restrigao.

- BEm ambos os casos citados a cima apds as sele¢es e confirmagfes, sera iniciado um assistente de
configuracdo| 161 que ira configurar os parametros da aplicacdo, conforme exermplo abaixo.
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Assistente de configuracao - Bobinador tangencial - Passo 1 de 5 E|

Welocidade do motor

F133: Referéncia de velocidade minima [rpm] 0
P134: Referéncia de welocidade maxima [rpm] 1800
F7EY: Yelocidade sincrona do maotar [rpm] 1800

Controlador FID

F7EE: Tempo de amostragem do PID [x 1.2mz] 9

Faixa: 0.0000 ... 100000000

FParadmetios para selegdo de comando;

- P220; Selecdo local/remoto = 1 [Sempre Remata]

-P221: Selegio referéncia de velocidade local = O[T eclas)
-P222: Selecdo referéncia de velocidade remota = 11 [PLC]
-P223: Seleqdo sentido de gira local = 2 [Teclas Horério)
-P224: Selecdo giraspéra local = 0 [Teclas)

-P225: Selegdo JOG local =1 [Teclas)

- P226; Selegdo sentido de giro remoto = 10 [PLC Horario]
-P227: Selecdo gira/péra remoto = 4 [PLE)

- P228; Selegdo JOG remoto = 0 [Inativa]

| Awancar » | Cancelar ‘

- ApGs os passos do assistente de configuracéo, sera iniciado o processo de transmissdo do programa do
usuario, dos textos dos parametros do usuario e dos valores dos parametros (metodologia antiga) ou
assistentes de configuracdo (metodologia nova), observando sempre que sé sera transmitido o item que
estiver selecionado. Nafiguras abaixo, 0s trés itens estéo habilitados a transmissao:

Download §|

v Programa do Usudrio
v Textos dos Pardmetroz do Usudrio Cancelar

W Yalores dos Parsmelros

M etodologia antiga (WLP < V7.10)
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Download

v Programa da Ulzudrio

[+ Tewtos dos Pardmetros do Usuérnio Cancelar

v Assistentes de Configuracio

M etodologia nova (WLP >=V7.10)

Comiisto termina-se 0 processo de criacdo do aplicativo desejado. Caso haja necessidade de alteracdo dos
valores do parametro de configuragéo, € possivel chamar novamente o assistente de configuragdo conforme
aseguir.

- Para aplicagBes desenvolvidas na metodologia nova através da arvore de proietolﬂ'ﬁ conforme figura a
seguir.

multi 1.1dd x
-~ Diagramas Ladder
multi1 dd
-1 Assistentes de Corfiguracdo
Muttibombas Contrale Foo
-1 Diglogos de Monitoraggio
Sigtema Multibombas Controle Fixo
Estado das Bombas
Estado dos Comandos
Estado do Mulibombas
Parametros CFW11
Parametros Controle PID
Pardmetros Modo Dormir e Despertar
Parémetros Entradas Analdgicas
Parémetros Falhas e Alames
Parémetros Ligar e Desligar BA
- Diglogos de Trend de Vardveis
Ajuste_PIDtr
Diglogos de Monitoragdo de Vanaveis
-1 Didlogos de Valores dos Pardmetros
Parametros_Multtibombas_CF par
Monitoragdo de Ertradas/Saidas
Monitoragdo de Parémetros via IHM

Para executar 0 assistente de configuragéo de umduplo clique sobre o nome do assistente.

- Para aplicacdes desenvolvidas na metodologia antiga através do menu “Ferramentas” opcdo “Aplicacéo”,
clique em* Configurar”, conforme figura a seguir.

Cnnstruir Comunicacdo Bloco do Usudrio Janela  Ajuda

Valores dos Pardmetros... F10 @
Anybus Fi1
CAMNopen Shift+F11

Aplicacio »| PLCZ.00 (CFwos) » RS
SRWO1 b CRW11 >
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Apo6s a conclusd@o do assistente de configuragdo, € iniciado novamente o processo de transmissdo para
atualizar o as alteragOes feitas conforme a seguir.

- Metodologianova:

WLP V7.11 ALPHA

Assistente de Configuracio.
. Enviar valores agora ?

- Metodologia antiga:
Neste caso, pode-se efetuar somente a transmisséo dos valores dos parametros, conforme figura abaixo:

Transmitir, gl

I Programa do Usudrio
Cancelar
[ Testos dos Pardmetros do Usudrio

¥ i

Para maiores detalhes sobre a aplicacdo, consultar o seu respectivo Guia de Aplicagdo disponivel no CD que
acompanha o produto.

Obtendo Ajuda

Solucionando Problemas do Microcomputador

Este capitulo descreve problemas que vocé pode ter enquanto estiver rodando este aplicativo.

RESOLUCAO DO VIDEO
800x600 € aresolucéo recomendada.

Este aplicativo esta designado pararodar em computadores capazes de mostrar 65536 ou mais cores. Embora
0 aplicativo rode em sistemas que mostram apenas 256 cores, ha notavel reducdo da qualidade daimagem
Quando se roda numaresolugao de 640x480, alguns dos maiores gréficos podem ser mostrados fora da janela
ativa. Erecomendado que vocé rode este aplicativo numa resolugio de 800600 ou meior.

DESEMPENHO

Havarios caminhos para que este aplicativo rode mais rapidamente. Muitos dos métodos descritos abaixo
sdo dicas que agjudardo no desmpenho de algumas aplicagcbes emWindows. Para maiores informagdes sobre
performace, consulte sua documentagdo Windows.

Este aplicativo usa sua memodria de acesso aleatériado computador (RAM). Se este aplicativo rodar
vagarosamente, ou se vocé obter mensagens de erro dizendo avocé "fora de memdria”, vocé ndo poderater
RAM suficiente. A seguir sdo dadas algumas dicas para melhorar o uso da memoéria avaliadado seu
computador.

- Feche todas as aplicagdes que ndo estdo sendo utilizadas.
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10.2

11
111

- Adicione mais RAM (memodria) emseu computador. Vocé pode determinar quanta memoria é necessaria
verificando no painel de controle a performace do Window 98 ou no gerenciador de tarefas do Windows XP.

- Sevocé esta usando mais que 256 cores emsuatela de video, vocé pode querer diminuir para 256 cores.
Para mais informagdes sobre como mudar suatela, consulte a documentac&o do seu Windows.

Para mais informag@es sobre melhora de desempenho, consulte a documentagéo do Windows.

PROBLEMAS DE IMPRESSAO

A resolucdo datela e impresséo ndo séo freqlientemente as mesmas, entéo quando vocé imprime, o resultado
pode ndo ser o mesmo que Vocé vé natela

Se uma falha de protec&o geral aparecer quando vocé imprime umtépico, verifique o driver daimpressora.
Mude para aumaverséo mais atualizada do driver, se possivel.

Assegure que suaimpressora esteje ativada e que vocé possa imprimir para ela de qualquer aplicacdo. Seo
problema persistir, abra a pagina de propriedades da impressora que vocé esta usando. Clique natabelade
fontes, e entdo selecione ummétodo de download de fontes True Types que trabalhardo melhor com seu
sistema.

Direitos Autorais

As informacBes contidas neste documento podemmudar semaviso prévio. Os nomes de empresas,
produtos, pessoas, caracteres, e/ou dados mencionados aqui sdo ficgdo e ndo pretendemde nenhuma
maneira representar qualquer pessoa, empresa, produtos, ou eventos reais , a ndo ser que notificados.

Nenhuma parte deste documento pode ser reproduzidas ou transmitidas de qualquer forma ou por meios
eletrénicos ou mecanicos, incluindo fotocépia, gravacdo, ou sistemas de armazenagem de dados, para
qualquer propésito a ndo ser para uso pessoal do usudrio, sema permissao prévia por escrito da empresa
WEG. Permiss&o para imprimir uma copia € permitida somente por meio eletrénico.

A WEG pode ter patentes, pedidos de patentes, marcas registradas, direitos autorais, ou outras
propriedades intelectuais contidas neste documento. O fornecimento deste documento ndo d4 o direito a
qualquer licenca de patente, marca registrada, direitos autorais ou outra propriedade intelectual qualquer.

Outros produtos ou nomes de empresas aqui mencionadas podemser marcas comerciais de seus respectivos

proprietérios.

Suporte Técnico

Suporte Técnico

Para mais detalhes, treinamento ou servicos, por favor contate a WEG nos seguintes enderegos:
Suporte

E-mail
0800 .net

Correspondéncia

WEGAutomagdo Ltda

Departamento de Assisténcia Técnica e Qualidade
Avenida Prefeito Waldemar Grubba, 3000 - Vila Lalau
CEP 89256-900 Jaraguado Sul, SC - Brasil



mailto:0800@weg.net
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Telefone DDG
0800-7010701 (somente para o Brasil)

Fax
++55 47 3276-4200

Forado Brasil
Contate umafilial ou representante WEG.
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