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INTRODUCCION

1 INTRODUCCION

Esta Nota de Aplicacion presenta las principales caracteristicas e informaciones necesarias para la
configuracion y utilizacion del PLC500MC junto al servoconvertidor SCAQB.

Para el control de movimiento es esencial la correcta configuracion de la red y de los dispositivos implicados.
Por favor, siga las etapas descritas en este documento para una configuracion apropiada.

Para mas informaciones al respecto del hardware del producto, interfaces y protocolos de comunicacion,
consulte el Manual del Usuario del PLC500, disponible en http://www.weg.net.

1.1 ABREVIACIONES Y DEFINICIONES

CNC: Comando Numérico Computadorizado, es un método que controla los movimientos de maquinas por la
interpretacion directa de instrucciones codificadas en la forma de numeros y letras.

Codesys: Plataforma de programacion que permite desarrollar, configurar y monitorear soluciones para
automatizacion industrial e integracion de sistemas.

CoE: CANopen sobre EtherCAT (CANopen over EtherCAT).

EDS: Archivo de configuracion que contiene informaciones sobre los objetos, servicios y configuraciones de un
esclavo de red.

EEPROM: Memoria Solamente de Lectura Programable Borrable Electronicamente (Electrically-Erasable
Programmable Read-Only Memory)

Ethernet: Arquitectura de interconexion para redes locales (IEEE 802.3).

EtherCAT: Tecnologia para comunicacion de tiempo real basada en Ethernet (Ethernet for Control Automation
Technology).

FB: Bloque de funcion.

MC: Controlador de movimiento.

PDO: Datos de proceso.

PLC: Controlador l6gico programable.

PLCopen: Organizacion que promueve el control industrial con base en la norma IEC61131-3.
POU: Unidad de organizacién del programa (Program Organization Unit).

SCAO06: Servoconvertidor WEG - SCA06.

SoftMotion: Control suave de movimiento.

SDO: Datos de servicio.

u: Unidad de aplicacion.

XML: Archivo de configuracion que contiene informaciones sobre los objetos, servicios y configuraciones de
un esclavo EtherCAT.
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1.2 SOBRE EL PLC500MC

El PLC500 Motion Controller (PLC500MC) es un Controlador Légico Programable, con funcionalidades
SoftMotion, que posibilita el control de hasta 32 ejes reales o virtuales, viabilizando una extensa variedad de
controles de movimiento, como el posicionamiento de ejes simples, la sincronizacién de multiples ejes (levas
electrénicas y engranajes electrénicas), interpolacion de multiples ejes (lineal, circular y helicoidal), control
de velocidad, control de torque, lectura e interpretacion de Coédigo-G, control de maquinas CNC, control para
magquinas de corte y robots industriales, entre otras funcionalidades.

Es desarrollado para atender aplicaciones de medio y de gran porte. Tiene alta velocidad de procesamiento
debido a su CPU compuesta por un procesador Dual-core ARM Cortex-A7, rodando a 1 GHz, un coprocesador
Real-time ARM Cortex-M4 de 200 MHz, memoria RAM de 1 GByte y Flash de 4 GBytes.

Tiene un total de 8 salidas digitales, siendo 3 de estas con funcionalidad PWM hasta 300 kHz, y 8 entradas
digitales, de las cuales 4 pueden operar hasta 150 kHz.

Como interfaces de comunicacién cuenta con dos puertos Ethernets independientes, puerto CAN, serial RS485,
USB OTG, USB device y Micro SD Card.

Son utilizados supercondensadores internos para el Reloj de Tiempo Real (RTC) asi como para guardar datos
retentivos en la memoria Flash, durante el Power Off, dispensando asi el uso de baterias.

El PLC500MC permite la conexion de tarjetas de expansion de entradas y salidas digitales, analdgicas,
termopar, PT100, PT1000, célula de carga, relés, etc., dando mas flexibilidad a las aplicaciones. Tiene
conectores plug-in y su fijacion puede ser hecha en riel DIN 35 o directamente en el tablero.

La programacion del PLC500MC es realizada por el software CODESYS, ampliamente difundido en el medio
industrial, posibilitando la utilizacién de una infinidad de aplicaciones y funciones ya desarrolladas en el
mercado, asi como la importacién de aplicaciones de otros productos.
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Figura 1.1: PLC500 Motion Controller.

El PLC500MC tiene una gran area de memoria disponible para el usuario. El uso de la memoria de una
aplicacién puede ser visualizado a través del codesys en: View->View memory usage.
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La memoria del PLC500MC esta divida conforme la tabla de abajo.

Memoria Capacidad Descripcién
Area 0 (HECHA) 128M Bytes | Almacena todos los datos locales y globales (variables, bloques de funcion, instancias, etc.).
Area 1 (CODE) 32M Bytes Almacena todo el cddigo generado por la aplicacion, asi como los datos constantes.
Area 2 (RETAIN) 64k Bytes Almacena las variables del tipo retain (mantiene el valor luego del reboot del controlador).
Area 3 (PERSISTENT) 16k Bytes Almacena las variables del tipo persistent (mantiene el valor luego del reboot, asi como luego del
download, si el layout de éstas se mantiene idéntico).

Tabla 1.1: Areas de memoria.

1.3 TECNOLOGIA ETHERCAT

EtherCAT (Ethernet for Control Automation Technology) es una poderosa tecnologia para comunicacion de
tiempo real basada en Ethernet. con sus tiempos de ciclo cortos, bajos valores de jitter y diferentes topologias
de red, el sistema es usado como estandar en muchas aplicaciones de automatizacién industrial actualmente.

1.3.1 Interfaces EtherCAT PLC500MC

El PLC500MC tiene dos interfaces independientes (ETH1 y ETH2) que pueden ser utilizadas para la
comunicacion EtherCAT. La Figura 1.2 muestra el PLC500MC y sus dos interfaces posibles para la
comunicacion EtherCAT.
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Figura 1.2: Interfaces EtherCAT

1.3.2 Cobertura EtherCAT
Las funcionalidades soportadas por el protocolo EtherCAT disponible en el PLC500MC incluyen:

= Diferentes topologias de Link DC (linea y estrella).

= Gran flexibilidad con conexién caliente.

= Clocks distribuidos.

= Diagnéstico de Link DC: por el editor y por la aplicacion.

= Barredura de red: reconocer e ingresar esclavos conectados.
= Redundancia EtherCAT.

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

— SoE (Servodrive over EtherCAT).

— FoE (File over EtherCAT).

— VoE (Vendor over EtherCAT).

= Soporte para esclavos MDP (Modular Device Profile).

= Diversos bloques de funcion para uso en la aplicacion.

Para las configuraciones de la red, el PLC500MC tiene una interfaz que facilita las configuraciones del maestro
de la red EtherCAT y sus esclavos. A través de esta interfaz es posible:

m Configurar la red de forma automatica o utilizar el modo especialista.

m Agregar y configurar esclavos utilizando archivos XML EtherCAT (ESI).

= Configurar unidades de sincronizacién. (Sync Unit)

= Configurar PDOs (datos de proceso).

= Configurar parametros de inicializacion para CoE y SoE.

m Configurar esclavos EoE.

= Visualizar objetos CoE de forma online y soporte para upload de SDOinfo.
= Visualizar histérico de diagnéstico de la red de forma online.

m Leery escribir en la memoria EEPROM de los dispositivos.

1.4 CONTROL DE MOVIMIENTO

El PLC500MC posibilita el control de movimiento para ejes Unicos y mdltiples ejes sincronizados (levas
electrénicos y engranajes electronicos) ademas de posibilitar el control de maquinas CNC y robots industriales.

Los servoconvertidores compatibles con la CiA402 pueden ser operados facilmente por el PLC500MC sin que
los usuarios se preocupen por palabra de status, palabra de control, modo de operacién y otros parametros
necesarios para el control de movimiento.

EI PLC500MC presenta diversas funcionalidades especificas para el control de movimiento, entre ellas:

m Extensa biblioteca con bloques para control de ejes, manipulacion y procesamiento de caminhos CNC, grupos
de eje, ademas de transformaciones cinematicas populares.

= Editor leva CAM integrado.

= Editor CNC 3D integrado de acuerdo con DIN 66025 (G-Code).

= Configurador de grupos de ejes para diferentes cinematicas (personalizable).

= Facil comisionamiento de ejes (utilizando Online Configuration Mode).

= Bloques de funcion certificados de acuerdo con PLCopen MotionControl, Part 1 (V20).

= Decodificador de G-code, incluyendo soporte para subprogramas y expresiones en G-code.
= Bloques de funcion para probar velocidades de transicion.

m Bloques de funcién para lectura y procesamiento de caminos CNC de archivos (para caminos creados y
procesados externamente).

= Bloques de funcion certificados de acuerdo con PLCopen MotionControl Part 4 (movimiento coordinado).
1-4 | PLC500MC
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1.4.1 Editor leva CAM

El PLC500MC tiene un editor de tablas de leva CAM que facilita la visualizacién e implementacion para este
fin.

Alcance del editor leva CAM:

= Planeamiento grafico y numérico para la leva CAM usando cualquier base en representacion de distancia,
velocidad, aceleracion y jerk.

= Interpolacién lineal o polinomial (polinomio de 50 orden).
= Configuracién de los taqués y su comportamiento de conmutacién en la leva CAM.
= Configuracién de levas CAM relativa a requisitos de dimensién, periodo y continuidad.

= Posibilidad de importar y exportar tablas de leva CAM.
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Figura 1.3: Editor leva CAM.

Informaciones adicionales referentes al Editor CNC 3D pueden ser encontradas directamente en el sitio de
Codesys, disponible en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > CNC > Editor).

1.4.2 Editor CNC 3D

El PLC500MC tiene la capacidad de interpretar y ejecutar programas G-Code de acuerdo con DIN 66025.
Alcance del editor CNC 3D de acuerdo con DIN 66025 (G-Code):

= Editor grafico y textual simultaneo.

= Preprocesamiento de camino (visualizacién offline de los efectos, por ejemplo, suavizacién de angulo).

m Preinterpolacion de camino (previsualizacion (offline) de la posicion resultante, velocidad, aceleracion y
curvas jerk de todos los ejes soportados).

m Importar archivos DXF y ASCII (.cnc, .gcode, .txt).
m Leer y guardar en archivo.

= Transformaciones del programa (girar, desplazar y redimensionar el cédigo G).

PLC500MC | 1-5
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m Conversion para tablas.

® Informaciones del programa (largo del camino, duracién del camino, numero de objetos, etc.)
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Figura 1.4: Editor CNC 3D.

Informaciones adicionales referentes al Editor CNC 3D pueden ser encontradas directamente en el sitio de
Codesys, disponible en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > CNC > Editor).

1.4.3 Alcance de las bibliotecas SoftMotion + CNC Robotic

Las instrucciones para el control de movimiento son definidas como bloques de funcién (FB) y pueden ser
utilizadas durante la aplicacién para realizar una extensa variedad de movimientos. Las instrucciones para el
control de movimiento son desarrolladas con base en las especificaciones de los bloques de funcién PLCopen’.
Ademas de las instrucciones basadas en la PLCopen, también estan disponibles bloques adicionales que
facilitan la implementacion del control de movimiento.

= Bloques de funcion certificados de acuerdo con PLCopen MotionControl, Parte 1 (V20):

— Posicionamiento absoluto y relativo (MC_MoveAbsolute, MC_MoveRelative).
— Posicionamiento Sobrepuesto (MC_MoveSuperimposed).
— Movimiento en velocidad constante (MC_MoveVelocity).

— Soporte consistente de perfiles con limitacion de jerk (aceleracion continua para cualquier tipo de
interrupcion del movimiento actual).

— Retorno guiado por drive (MC_Home).

— Parada de bloqueo (MC_Stop).

— Liberacién de control (MC_Power).

— Lectura y grabacion en parametros (MC_Read/WriteParameter).
— Lectura de la posicion real (MC_ReadActualPosition).

— Perfiles de posicién, velocidad y aceleracién (MC_*Profile).

— Definir y mover la posicion (MC_SetPosition).

La PLCopen es una organizacion que promueve el control industrial, con base en la norma IEC61131-3. Para mas informaciones sobre
el PLCopen, consulte el sitio oficial en: http://www.plcopen.org/.
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— Lectura de la velocidad real y el torque real (MC_ReadActualVelocity, MC_ReadActualTorque).
— Conmutacion de leva CAM (MC_DigitalCamSwitch).

— Engranaije electrénico con posicion de sincronizacion (MC_GearinPos).

— Parada completa (MC_Halt).

— Rastreo de sefiales maestras respetando los limites de velocidad, aceleracion y jerk
(SMC_TrackSetValues).

— Bloques adicionales.

— Control y consulta del frenado.

— Monitoreo del error de arrastre, una ventana de posicion o valores maximos.
— Medicion de distancia recorrida.

— Gestion de errores en los bloques de funcién.

— Retorno guiado por el controlador (MC_Homming).

— Comisionamiento de dispositivos.

— Posicionamiento absoluto y relativo con velocidad de transicién (SMC_MoveContinuousAbsolute y
SMC_MoveContinuousRelative)

— Configuracion del modo de control (posicidn, velocidad o torque).

= Modelos de visualizacién para los bloques de funcidon mas importantes utilizados para el comisionamiento
rapido integrado en el software Codesys.

= Decodificador de cédigo G.

m Soporte para subprogramas y expresiones en codigo G.

= Limitador para restringir los valores de dinamicas de velocidad y aceleracién para uno o mas ejes.
= Bloques para probar velocidades en las transiciones.

= Interpolador para calcular los puntos del camino CNC con base en el perfil de velocidad.

= Bloques para transformacion de coordinadas (SMC_ScaleQueue3D y
SMC_CoordinateTransformation3D).

= Bloques de transformacion (incluyendo inversa) para cinematicas populares:

— Sistemas porticos (gantry) 2D / 3D.

— Sistemas porticos (gantry) con ejes de orientacién y compensacion de herramienta.
— Sistemas porticos (gantry) con accionamiento por correa (portales H y portales T).
— Transformacion polar.

— SCARA de 2/3 brazos.

— Bipod.

— Tripod con ejes lineares y articulados.

— Cinematica de 5 ejes para portal de 3 ejes con herramienta rotativa y basculante.

— Cinematica de 4 ejes para robots de paletizacion.

— Cinematica de 6 ejes para robots de brazo articulado.

= Bloques para lectura y procesamiento de caminos CNC de un archivo (para caminos creados y procesados
externamente).

® Modos de velocidad de camino trapezoidal/sigmoidal/cuadratico/cuadratico suave.
= Funcién hodémetro.
= Transformacioén de coordinadas 3D parametrizable (incluyendo inversa).

= Biblioteca de funciones certificada con bloques de funcién de acuerdo con PLCopen Motion, Part 4
(movimiento coordinado).

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

— Comandos de movimiento: MC_MoveDirectAbsolute, MC_MoveDirectRelative, MC_MoveCircular*,
MC_MoveLinear*, MC_GroupHalt, MC_GroupStop.
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— Seguimiento: MC_TrackConveyorBelt, MC_TrackRotaryTable, MC_SetDynCoordTransform.
— Modo jog en cualquier sistema de coordinadas: SMC_GroupJog2.

— Soporte de diferentes sistemas de coordinadas: coordinadas globales (WCS), coordinadas de maquina
(MCS), diversas coordinadas del producto (PCS_1, PCS_2), coordinadas de la herramienta (TCS) y
coordinadas del eje (ACS).

= Soporte para espera en el camino con tiempo de espera (SMC_GroupWait).
® Interfaz publica y documentada para crear cinematica especifica del usuario en el lenguaje IEC 61131-3.
= Cinematica de orientacién adicional, que puede ser combinada con las otras cinematicas.

= Herramientas con orientacién y desplazamiento de posicion.
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CREAR Y CONFIGURAR LA RED ETHERCAT + SOFTMOTION

2 CREARY CONFIGURAR LA RED ETHERCAT + SOFTMOTION

En esta seccidén son descritas las etapas necesarias para realizar una comunicacién EtherCAT entre el
PLC500MC vy el servoconvertidor SCAQ6, a través del software Codesys. En las demas secciones de esta
nota de aplicacion seran presentadas Informaciones adicionales y configuraciones avanzadas o podran ser
encontradas directamente en el sitio de Codesys, disponible en: https://help.codesys.com.

2.1 COMPONENTES UTILIZADOS

Los componentes necesarios para este manual de aplicacion:

Componente Version FW
PLC500MC 1.2.0 o superior
Servoconversor SCA06 2.11 o superior
Servomotor Compatible con el servoconvertidor
Accesorio EtherCAT ECO4 Rev. 2436 o superior

Tabla 2.1: Componentes necesarios.

Para los componentes pasivos de red (cables, conectores y fuente de alimentacién), utilice solamente
componentes certificados para aplicaciones industriales. Consulte la documentacién de los productos para
mas informaciones sobre la instalacion adecuada del servoconvertidor SCA06 y del servomotor utilizado.

2.2 ARQUITECTURA DE RED

La Figura 2.1 muestra la topologia de la red utilizada, la computadora debe estar conectada al PLC500MC
a través de la interfaz ETH1 o USB2. La comunicacion EtherCAT con el servoconvertidor SCAO06 utilizara la
interfaz ETH2 del PLC500MC.

Figura 2.1: Arquitectura de red.

2.3 CONFIGURACION DEL SERVOCONVERTIDOR SCA06

Conecte correctamente el accesorio EtherCAT ECO4 y el servomotor al servoconvertidor SCAQ6.
Partiendo de los parametros de estandar de fabrica del SCAO06:
= Altere el parametro P0202 a 5 (control via red CAN/EtherCAT).
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CREAR Y CONFIGURAR LA RED ETHERCAT + SOFTMOTION

= Altere el parametro P0385 para configurar el modelo del motor, conforme la placa de éste y la tabla de
motores.

Siga las recomendaciones descritas en el manual del usuario del servoconvertidor SCA06 para programar
parametros de ajuste del equipo, relativos a la parametrizacion del motor, funciones deseadas para las sefiales
de I/O, etc...

En caso de duda, consulte el Manual de Programacion del servoconvertidor SCA06.
= Reinicie el servoconvertidor.
Con eso, el servoconvertidor SCAQ6 estara pronto para ser accedido a través de la red EtherCAT.

2.4 CREAR UN PROYECTO EN EL CODESYS

= Haga el download del software Codesys y la instalacion del WEG Package conforme el manual del PLC500.

m Luego de la instalacion, abra el Codesys y cree un nuevo proyecto en File > New Project. Seleccione
Standard Project, defina un directorio y el nombre de la aplicaciéon. Seleccione el Device PLC500MC y
el lenguaje de programacion deseado, conforme la Figura 2.2.

[5] New Project x
Categaries Templates

[ Libraries B =

- Projects . i =

Empty project  HMIproject  FIEReEl Standard
project JEISSTT TN

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

- One programmable device as specified below

- A pragram PLC_PRG in the language specified below

- A cyclic task which calls PLC_PRG

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

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

Figura 2.2: Configuracién del proyecto en el Codesys.

Al crear una aplicaciéon para el Dispositivo PLC500MC, las interfaces de red estandar se preconfiguraran
automaticamente, conforme la Figura 2.3.

Devices >~ 0 X
=g Example b
=-B8 Dpeyice (PLCS0OMC)
=B PLE Logic

=-1C} Application
m Library Manager
WF PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
=58 MainTask
& PLC_PRG
u-? Setup (Setup)
= 1 0s(/0s)
+ |[| Expansions (Expansions)
@ Em1E™HY
[ emH2 ETH)
[ can (cany
[l rs485 (RS485)
"2 SoftMotion General Axis Pocl

Figura 2.3: Interfaces PLC500MC
2-2 | PLC500MC



CREAR Y CONFIGURAR LA RED ETHERCAT + SOFTMOTION

2.41 Agregar EtherCAT Master SoftMotion

m Para agregar una nueva interfaz de comunicacion EtherCAT Master SoftMotion haga clic con el botén
derecho encima del Device (PLC500MC), haga clic en Add Device, en la caja de didlogo seleccione
Fieldbuses > EtherCAT > Master > EtherCAT Master SoftMotion haga clic en Add Device para agregar
al arbol de dispositivos, conforme la Figura 2.4.

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

Figura 2.4: Agregando EtherCAT Master SoftMotion al arbol de dispositivos.

Al agregar la interfaz de comunicacion EtherCAT Master SoftMotion automaticamente sera creada una tarea
llamada EtherCAT_Task?.

2.4.2 Agregar SCA06_SoftMotion como esclavo en la red EtherCAT

m Para agregar el dispositivo SCA06_SoftMotion como esclavo de la red EtherCAT haga clic con el botén
derecho en el dispositivo EtherCAT Master Softmotion creado anteriormente y seleccione la opciéon Add
Device.)

m En la seccion Action, de la caja de dialogo abierta, asegurese de que la opcion Append device esté
seleccionada. Busque el dispositivo SCA06_SoftMotion, éste se encuentra dentro de la carpeta WEG >
Servo Drives.

= Haga clic en Add Device.

La Figura 2.5 presenta los pasos anteriores, directamente en el software Codesys.

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

= Task Configuration

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

CAARE Mnbinm

Properties...

Append selected device as last child of

Add Object EtherCAT_Master_SoftMotion

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

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

Figura 2.5: Agregando SCA06_SoftMotion como esclavo en la red EtherCAT.

iNOTA!
Es importante agregar la unidad SoftMotion, ya que la unidad estandar, importada por un XML, no
contiene un eje SoftMotion asociado (el SCA06_SoftMotion es instalado junto al WEG Package).

Luego de estas configuraciones, el arbol de dispositivos debera contener los iconos presentados en la
Figura 2.6.

Devices ~ 0 X
= Example i
= Device (PLCS0OMC)
= PLE Logic

= 1"} Application
m Library Manager
HF] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
2 EtherCAT Task
= @ MainTask
& pLc_PrG
u? Setup (Setup)
= 1_0s(1/0s)
+ "] Expansions (Expansions)
[ ETHL ETHY
[ emz EH)
[ cam (cam)
[l rs4as (R5485)
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
= lﬁl SCA06_SoftMotion (SCADE_SoftMotion)
‘# SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCA)
"% SoftMotion General Axis Pool

Figura 2.6: Arbol de dispositivos para utilizacién del SoftMotion.

2.4.3 Configurar EtherCAT Master SoftMotion

= Abra las configuraciones del dispositivo EtherCAT Master SoftMotion, en la pestafia General, seleccione
la opcion Autoconfig Master/Slave. Con eso, las principales configuraciones de maestro/esclavo/ seran
hechas automaticamente, con base en el archivo de descripcion del dispositivo.

= Configure las demas opciones de la pagina, conforme la Figura 2.7
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m EtherCAT_Master_SoftMotion X

General [] Autaconfig master/slaves E’[herCAT_%
Sync Unit Assignment EtherCAT NIC Settings
Overview Destination address(MAC) FF-FF-FF-FF-FF-FF Broadcast [ ] Redundancy
Source address (MAC) 00-00-00-00-00-00 Select..
Log
MNetwork name |EFH2
EtherCAT /O Mapping () Select network by MAC (®) Select network by name
EEherCAT IEC Objects Distributed Clock Options
Status Cycle time 2000 < s [J Use LRW instead of LWR/LRD
Sync offset 0 S [] Messages pertask

Information Automaticrestart slaves

|:| Sync window monitoring

Sync window 1 ) s
Figura 2.7: Configuracién estandar EtherCAT Master SoftMotion.
Las informaciones sobre configuraciones avanzadas seran presentadas en la seccidon 4 o pueden ser
encontradas directamente en el sitio de Codesys, disponible en: https://help.codesys.com (Fieldbus Support

> EtherCAT > Configuration).

2.4.4 Configurar SCA06_SoftMotion

Utilizando la opcion Autoconfig Master/Slave en el EtherCAT Master Softmotion la configuracion del
servoconvertidor SCA06_SoftMotion sera hecha automaticamente.

Las informaciones sobre configuraciones avanzadas seran presentadas en la seccion 4 o pueden ser
encontradas directamente en el sitio de Codesys, disponible en: https://help.codesys.com (Fieldbus Support
> EtherCAT > Configuration).

2.4.5 Configurar SM_Drive_ETC_WEG_SCA
= Abra las configuraciones del SM_Drive ETC_WEG_SCA.

En la pestafa General se encuentran las configuraciones referentes al tipo y a los limites del eje, tipo de la
rampa de velocidad y supervision de arrastre.

= Configure la pagina conforme la Figura 2.8.

45 SM_Drive ETC_WEG_SCA X

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

Figura 2.8: Configuracion estandar SM_Drive_ETC_WEG_SCA.

PLC500MC | 2-5



CREAR Y CONFIGURAR LA RED ETHERCAT + SOFTMOTION

Esta configuracion define el eje como finito, limitaciéon por software deshabilitada, rampa de velocidad del tipo
trapezoidal, ID del eje igual a 0, sin supervision de arrastre y con los limites de dinamica® definidos en el campo
Dynamic limits.

= Haga clic en la pestafia Scaling/Mapping.

En la pestafia Scaling/Mapping se puede definir la relacién entre las unidades de aplicacion (por ejemplo,
milimetros o grados) y la unidad del servoconvertidor (pulsos).

= Configure la pagina conforme la Figura 2.9.

iNOTA!

i

Es posible mapear manualmente las variables del SM_Drive_ ETC_WEG_SCA. Para eso, en el
campo Mapping, desmarque la opcion Automatic mapping.

H5 SM_Drive ETC_WEG_SCA X

Motor Type Scaling
[] Invert direction

ScalingfMapping O Rotary 65536 increments <=3 units in application

General

o (®) Linear

Commissioning

SM_Drive_ETC_WEG_SCAD6: /O

Mapping

SM_Drive_ETC_WEG_SCADG: IEC Mapping

Objects [+#] Automatic mapping

Status Inputs:
Cydic object Object number Address Type ~

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

Figura 2.9: Configuraciéon estandar de escala SM_Drive_ETC_WEG_SCA.

Esta configuracién define que 65536 pulsos del servomotor equivaldran a una unidad de aplicacion, o sea, cada
unidad de aplicacion sera exactamente igual a un giro en el servomotor*

JATENCION!
& Es imprescindible la correcta configuracion de estos valores, ya que los bloques de funcién
SoftMotion utilizaran la unidad de aplicacién como parametro para el movimiento.

Las Informaciones sobre configuraciones avanzadas seran presentadas en la seccion 5 o podran ser
encontradas directamente en el sitio de Codesys, disponible en: https://help.codesys.com (Add-ons >
CODESYS SoftMotion > Reference > User Interface > Objects > SoftMotion Drives).

m Luego de aplicadas las configuraciones de esta seccion haga el download del programa para el PLC500MC
y monitoree en modo Online.

3Estos limites son tomados en consideracion cuando es utilizado un grupo de ejes (PLCopen Parte 4). Ademas de eso, son usados por
los bloques de funcion SMC_ControlAxisBy* para detectar saltos.

4E| servoconvertidor SCAQ6 tiene la resolucién de 65536 pulsos por vuelta, consulte el manual EtherCAT del SCA06 para mas
informaciones..
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2.5 MONITOREO
2.5.1 Estado de la comunicacion EtherCAT

El estado de la red EtherCAT puede ser monitoreado en el modo Online del Codesys, indicando el estado de
cada una de las etapas de comunicacion y informando el estado (Status). Al encontrar problemas de conexion
como es mostrado en la Figura 2.10, verifique nuevamente si los cables estan debidamente conectados y revise
las configuraciones hechas en la seccion 2.

Devices - 0 X
=g Example A
= 2J& Device [connected] (PLCS00MC)
=810 pLC Logic

- I} Application [run]
m Library Manager
HF] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
£ EtherCAT Task
= @ MainTask
H] rLC_PRG
u? Setup (Setup)
= 1_0s (1/0s)
+ I1] Expansions (Expansions)
@ e ETHY
(@ ez EH)
[ cancany
AT rs485 (RS485)
- ﬁi EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
=-All SCADE_SoftMotion (SCADG_SoftMation)
&‘? SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCA)
2 softMotion General Axis Pool

Figura 2.10: Indicacion de error en la comunicacion EtherCAT.

Cuando las configuraciones estén correctas y los dispositivos estén comunicando adecuadamente, todos los
items de la comunicacion EtherCAT estaran en verde, como es indicado en la Figura 2.11.

Devices - o X
=2 Example =
=% Device [connected] (PLCS00MC)
=80 PLC Logic

=1t} Application [run]
m Library Manager
] PLc_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
& EtherCAT_Task
= @ MainTask
& pLC_PRG
u? Setup (Setup)
+ 1_0s(1/0s)
+ |[| Expansions {Expansions)
(i e ETHY
[ EmH2 ETHR)
[ cancany
AT rs4ss (Rs485)
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
= il SCAOG_SoftMotion (SCADE_SoftMation)
‘? SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCA)
'& SoftMotion General Axis Poaol

Figura 2.11: Comunicacioén correctamente configurada y dispositivos comunicado.

2.5.2 Verificar la variacion en la posicion actual del servomotor

® Luego de una correcta configuracion de la red EtherCAT, y también en el modo Online, abra las
configuraciones del SM_Drive_ETC_WEG_SCA.
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Cuando el PLC esté en modo Online, en la pestafia General, sera habilitado un campo para visualizacion del
eje, conforme la Figura 2.12.

#5 SM_Drive_ETC_WEG_SCA X

General Axiz type and limits elodty ramp type
Virtual mode Software limits Trapezoid
Scaling/Mapping Activated Negative [u]: 0.0 -
Madulo Sinz
Positive [u]: 1000.0 .
Commissioning Finite [u] Quadratic
’ ) Quadratic (smooth)
SM_Drive_ETC_WEG_SCADE: /0 Software error reaction .
Mapping Deceleration [u/s2]: 1} Identification
SM_Drive_ETC_WEG_SCAD6: TEC Max. distance [u]: 0 : 0
Objects
Status Dynamic limits Position lag supervision
Velocity [ufs]: Acceleration [ufs2]  Deceleration [ufs2]  Jerk [ufs®]: deactivated

TrEmEian 10 100 100 1000 Lag limit [u]: 1.0

Online

variable set value actual value Status: SMC_AXIS_STATE.pawer_off

Position [u] 082 082 Communication: operational (100)

Velocity [u/s] 0.00 0.00

Acceleration [u/s7 0.00 000 || Brrors

Torque [N] 0.00 50,00 | Ais Eor:

0 [16#00000000]

. FB Errar:

SMC_ERROR.SMC_NO_ERROR

uiDrivelnterfaceError:
0

strDriveInterfaceError:

Figura 2.12: Monitoreo online del servomotor.

En este campo es posible observar el estado del eje y de la comunicacion, variables de posicion, velocidad,
aceleracion y torque, con sus referencias y valores actuales.

= Mueva el eje del servomotor manualmente y observe el valor de la posicién, alterando en Position [u] - actual
value.

2.6 COMISIONAMIENTO

Es posible probar las configuraciones aplicadas para el servoconvertidor SCAQ06 a través de los pasos
presentados en esta subseccion.

= Salga del modo Online y entre nuevamente en el PLC, utilizando la opciéon Online Config Mode. Este es
el modo para configuracién del PLC, a través de él es posible probar y validar las configuraciones aplicadas
para el servoconvertidor.

JATENCION!
& Al utilizar la opcién Online Config Mode, la aplicacién presente en el PLC sera automaticamente
borrada.

Para utilizar la opcion Online Config Mode, en la arbol de dispositivos, haga clic en PLC500MC y en seguida
haga clic en la opcion Online Config Mode, como es presentado en la Figura 2.13
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X

@@ = =T B | MM S M o971 - Dﬂ ¥4 | Application [Device: PLC Logic] = % ;IS . [= &= 2= 0= f_:

Online Config Mode... h

PLC_PRG X

Devices > 1 X
3 ﬁl [Device (PLC50OMC)
=20 PLC Logic

1 PROGRAM PLC_ERG
2 VAR
3 END VAR

Figura 2.13: Online Config Mode.

m Abra las configuraciones del servomotor (SM_Drive_ETC_WEG_SCA) y haga clic en la pestafa
Commissioning. En esta pestafia, ademas de las variables y del status del eje, quedan disponibles
algunos botones para el accionamiento del servomotor, como es presentado en la Figura 2.14.

iNOTAL!

Esta pagina solamente es habilitada utilizando la opcién Online Config Mode.

85 SM_Drive_ETC_WEG_SCA X

General

Scaling/Mapping

Commissioning

SM_Drive_ETC_WEG_SCADG: I[JO
Mapping

SM_Drive_ETC_WEG_SCA06: IEC
Objects

Status

Information

Power

" Online
variable set value actual value Status: |SMC_AXIS_STATE .power_off |
Posttion [u] 017 017 Communication%operational {100y |
Velocity [u/s] 0.00 0.00
Acceleration [u/sq 0.00 oon || Erers
Torque [Nm] 0.00 pp0p | ‘fwds Eror
[0 [16=00000000] |
. FB Error:
[5MC_ERROR.SMC_NO_ERROR |
uiDriveInterfaceError:
o |
strDrivelnterfaceError:
Power Error reset Homing

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

Acceleration: Prepared Value: l:l v

Deceleration:

Jerk:

Figura 2.14: Comisionamiento SCA06_SoftMotion.

JATENCION!

& Se puede mover el eje utilizando los botones de esta pagina. El eje puede ejecutar movimientos
inesperados en caso de que las configuraciones no estén adecuadas. Tome todas las
precauciones de seguridad necesarias.
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Elementos de operacion Descripcion
Power El Drive es habilitado (equivalente al bloque de funcion
MC_Power).
Error reset Reinicia Drive tras un error (equivalente al bloque de
funcion MC_Reset).
Start homing El Drive ejecuta el comando homing con los parametros

definidos internamente en el servoconvertidor
(equivalente al bloque de funcion MC_Home)*.

Jogging mode Utilizando los botones < y > se puede mover el eje
hacia adelante y hacia atras, de acuerdo con los valores
especificados para Distance, Velocity, Acceleration,
Deceleration y Jerk (equivalente al bloque de funcion
MC_Inch).

ReadWrite Para el parametro del convertidor especificado, el valor
(Value) actual es leido por el PLC y exhibido. en
Prepared value, se puede especificar un nuevo valor
y escribilo en el parametro del drive (equivalente
a los bloques de funcion MC_ReadParameter y
MC_WriteParameter).

Tabla 2.2: Elementos de comisionamiento.
= Haga clic en el botdn Power para habilitar el servoconvertidor, en seguida mantenga presionado el botén >.

El servomotor debera realizar una vuelta completa y parar.

= Si lo desea, pruebe algunos comandos mas y salga del modo Online Config Mode.
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3 APLICACION SOFTMOTION

Esta seccidn presenta los pasos necesarios para la creacion de una aplicacion SoftMotion para el control de
un eje simple.

3.1 CREAR APLICACION

Para una aplicacion SoftMotion es necesario crear un POU especifico que sera utilizado para el movimiento de
los ejes.

= Utilice como base las configuraciones presentadas en la seccién 2.4.

= En el arbol de dispositivos, haga clic con el botdn derecho en el objeto Application > Add Object > POU...
= Cree un POU del tipo Program con el nombre MyMotion.

= En el campo Implementation language, seleccione la opcion Structured Text (ST).

= Haga clic en Add.

La Figura 3.1 presenta los pasos anteriores directamente por el Codesys.

Add POU X
@ Create a new POU (Program Organization Unit)
= Name
Devices * o X Alarm Configuration... |MwMonnn
=3l Example ~| |k Application...
= " - Type
% Device (PLCS00MC) @ fuis Group..
= Bl pLcLogic @ Cam table. Sl
=} Appli () Function block
i
m Librar é{, Cut @ CMNC program...
Extends
@ PLC_R Copy é CNC settings... ) : .
= @ Task Paste Image Pool... e
@ E| % Delete =3 |Interface...
S 2% . = 5 Accessspecifier
i @ Refactoring 5 ﬂ Metwork Variable List (Receiver)...
ﬂ Metwork Variable List (Sender]... e —" _
u? Setup (Setup) Properties... s i Method implementation language
: 1.0s {1/0s) Tr' ersistent Variables... Ladder Logic Diagram (LD)
E2 ”] Expansions (E S AJdObiScY 4 | |@ L () Function
Add Folder... ici
) e ETHY = ol &) POU for Implicit Checks... T
m ETH2 (ETHZ) |1 Edit Object ﬂ Recipe Manager...
[ cam(cany Edit Object With... & Tace..
ﬂi R5485 (R5485 D} L % Trend Recording Manager... Implementation language
ogin
[ Ethercat_ma J 2 Unit Conversion... S
=W scaoss Delete application from device @] Visualization
5M_Drive_ETC_WEG_SCA (5M_Drive_ETC_WEG_SC# . |
H? - -ETC_WEG_SCA (311 - 0T Visualization Manager... Lancs
"2 SoftMotion General Asis Pool

Figura 3.1: Crear POU SoftMotion.

Este POU debe ser llamado bajo la tarea EtherCAT_Task.

©

iNOTA!

i

Todos los bloques de funcion relativos al movimiento de los ejes deben ser declarados y llamados
en la EtherCAT_Task. las demas funcionalidades deben ser utilizadas en tareas diferentes, con
una menor prioridad.

= Arrastre el POU MyMotion bajo la tarea EtherCAT_Task, como apresentado na Figura 3.2.
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Devices + o X
=Gl Exanple b
=l Device (PLCS00MC)
=210 PLC Logic
= a Application

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

Figura 3.2: Agregar el POU MyMotion a la tarea EtherCAT_Task.

= Abra el POU MyMotion.

= Cree una instancia MC_Power y otra MC_MoveRelative y referencie la entrada Axis de los bloques de
funcion al nombre del eje creado, conforme es presentado en la Figura 3.3.

Devices >+ 1 X MyMotion X
B Erample - 1 PROGRAM MyMotion
= ¢ Device (PLC500MC) B 2 VAR
=B PLC Logic 3 MC_Power 0 : MC_Power;
=1} Application 4 MC MoveRelative 0 : MC_MoveRelatiwve;
m Library Manager 5 END VAR
MyMotion (PRG) 6 -

¥ PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration =]
=g EtherCAT Task
@ MyMaotion
= @ MairTask =]
H] PLC_PRG
u? Setup (Setup)
= 1.0s (1/os)
+ ]]] Expansions (Expansions)
[ e ETHY)
[ emz E™H2)
[l can (can)
[ rs4s5 (R54a5)
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion)
= llﬂ SCADS_SoftMotion (SCADE_SoftMaotion)
M4 sM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_S
‘A SoftMotion General Axis Poal

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

FL T I o R

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

@y Ln

Figura 3.3: Agregar el POU MyMotion a la tarea EtherCAT_Task.

Aplicacion MyMotion:
PROGRAM MyMotion

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

Axis:= SM_Drive_ETC_WEG_SCA);

MC_MoveRelative_0(
Axis:= SM_Drive_ETC_WEG_SCA);
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3.2 CREAR VISUALIZACION

iNOTA!

i

La biblioteca SM3_Basic tiene diversos modelos de visualizacion integrados que pueden ser
usados para probar la funcionalidad de un bloque de funcion de manera simplificada.

= Agregue un objeto del tipo Visualization en el arbol de dispositivos, conforme la Figura 3.4.

Devices >~ 0 X M Alarm Configuration...
=5 Example u Application...
=k Device (PLC500MC) & Axis Group...
= @ﬂ PLC Logic @ Cam table...
- u%"rﬁ’t—" & Cut @&, CNC program...
Librar .
Mol : Copy @ CNC settings...
o
@ PLYC h Paste ¢ Communication Manager...
= (&8 Tasl:C K Delete B®  Data Sources Manager...
- & Refactoring 3 % oot
i ternal File...
& Ex I Fil
=8 Mg [ Properties... B POU..
o E| i1 Add Object » | @] POU for Implicit Checks...
_o. Sethﬂ(fgh;p) 3 Add Folder... ﬂ Recipe Manager...
4= 1 Os s 2 X X X X
e ||| Expansions (Ex 7 Edit Object @ Redundancy Configuration...
m ETH1 (ETH1) Edit Object With... "8  Symbol Configuration...
[ E™H2 ETH) €2 Login 55 Text List...
[ can (can) — : @ Tace..
[ rs4ss Rs48s Delete application from device % Trend Recording Manager...
= m EFerCAT_Masher_Sofﬂ‘loﬁon (EtherCAT Master SoftMotion) ::; Unit Conversion...
=W SCAD6_SoftMotion (SCADS_SoftMotion) |@ Vieualizati
H &P SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SCA| L= fsua fza fon“'
"a SoftMotion General Axis Pool e

Figura 3.4: Agregar el objeto del tipo Visualization.

Al agregar un objeto del tipo Visualization, sera abierta una caja de dialogo, como en la Figura 3.5.

Add Visualization X

@ Creates avisualization object

Name:

|\-'isua|ization

Symboal libraries Active
@ VisuSymbals (System)

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

Figura 3.5: Caja de dialogo abierta al agregar un objeto del tipo Visualization.

= Marque la opcién Active y haga clic en OK.
= Abra el objeto Visualization creado.

= En el campo Visualization Toolbox, ubicado en el lado derecho de la pantalla, seleccione la pestana
SM3_Basic. En el campo de busqueda digite MC_Power y seleccione el modelo VISU_NEW_MC_Power,
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conforme apresentado na Figura 3.6.

|\rmaim|imrm - 1 x|

BB A

Common Controls Measurement Controls

Lamps/Switches/Bitmaps Special Controls Date/Time Controls

Symbols | ImagePool_sm3 | ImagePoolDialogs | ImagePool_cnc_sm3

MC_Power

Instanz: %s |

SM3 Basic SM3 Robotics Visu VisuDialogs SM3_CNC

Enablz | Status |

|
|
[ tReguisteron | [ReguisterReziGizg|
|

tDrvsBtsn | pDriveStanResiStatd

Z
e ErrorlD : %4

WISU_MC_Power WISU_NEW_MC_Power

' EMC_Power | 2items

Figura 3.6: Buscar el modelo de visualizacion MC_Power.

= Arrastre y suelte el modelo en la visualizacion.
Al soltar el objeto, una caja de dialogo Assign parameters sera abierta para el modelo de visualizacion.

= Haga doble clic en Value t haga clic en ....

Con eso, una nueva caja de didlogo Input Assistant sera abierta.
= Busque la instancia del bloque de funcion MC_Power_0 creada en el POU MyMotion y haga clic en OK.

La Figura 3.7 presenta los pasos anteriores directamente por el Codesys.

Input Assistant X

TextSearch Categories

Variables a Name Fype Address Origin
=1} Application Apolication
=-[5] mymation PROGRAM
- # MC_Power_0 MC_Power
Instance: %s
< >

-~ Insert with arguments Insert with namespace prefix

Documentation

Assign parameters <VISU_MEW_MC_Power> n T Pomer 0 MC_Fomer AR
Assignthe for the referenced

<VISU_NEW_MC_Power>.

Parameter Type Value

™ m_Input FE  MC_POWER ]

e

Figura 3.7: Agregar el objeto del tipo Visualization.
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Con eso, las entradas y salidas del modelo de visualizacién son mapeadas automaticamente para la instancia
del bloque de funcion.

iNOTA!
Otra forma de mapear el modelo de visualizacion al bloque de funcién creado puede ser hecha
seleccionando el modelo y usando la pestafia Properties > References > m_Imput_FB.

= Haga el mismo procedimiento, ahora utilizando el modelo VISU_NEW_MC_MoveRelative, referenciando la
instancia del bloque de funcion MC_MoveRelative_0.

Luego de la configuracién, la pagina de visualizacién debera contener estos dos modelos de visualizacion
mapeados en los bloques de funcion creados anteriormente, como en la Figura 3.8.

|8 visualization X |

Instance: %s Instance: %s

Figura 3.8: Agregar el objeto del tipo Visualization.

A través de estos modelos sera posible controlar el eje del servomotor.

= Haga el download del programa para el PLC500MC.

® En el modo de monitoreo Online, abra el objeto Visualization.

JATENCION!

m Se puede mover el eje por medio de botones en esta pagina. El eje puede ejecutar movimientos
inesperados, en caso de que las configuraciones no estén adecuadas. Tome todas las
precauciones de seguridad necesarias.

= En el modelo MC_Power, haga clic en los botones bDriveStart, bRegulatorOn y Enable respectivamente.

Observe las salidas del bloque, éstas mostraran el estado del servoconvertidor. Para el correcto accionamiento,
las salidas Status, bRegulatorOnRealState y bRegulatorOnRealState deberan estar en verde, como en la
Figura 3.9, indicando la habilitacion del servoconvertidor para movimiento.

nstance: MotionControl MC_Power_0

Enable @ Status o

bRegulatorOn @ bRegulatorRealState (e

bDriveStart ] bDriveStartRealState o
Busy O
Error @
ErrorlD |

Figura 3.9: Ejemplo de servomotor habilitado.
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= En el modelo MC_MoveRelative, ajuste las variables relativas al movimiento (Distance, Velocity,
Acceleration, Deceleration y Jerk) como es presentado en la Figura 3.10. Luego de eso, haga clic en el
botén Execute para iniciar el movimiento.

Execute @ Done

Distance 1.000000 Busy

Velocity 3.000000 Active
Acceleration 10.000000 CommandAborted

Deceleration 10.000000 Error
Jerk 10.000000  ErrorlD B

BufferMode | ssormvs  »

Figura 3.10: Ejemplo de configuracién de movimiento relativo para el servomotor.

Si lo desea, realice algunas pruebas mas.

Otros ejemplos de aplicacion pueden ser encontrados directamente en el sitio de Codesys, disponible en:
https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Application Examples).
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4 INFORMACIONES ADICIONALES DE LA RED ETHERCAT

En este capitulo seran presentadas algunas informaciones adicionales y configuraciones avanzadas utilizadas
en la red EtherCAT.

4.1 ATRIBUIR UNA DIRECCION ESTATICA PARA EL SCA06 EN LA RED ETHERCAT

Es posible definir una direccion estatica para el SCA06 como esclavo en la red EtherCAT utilizando una memoria
EEPROM interna del accesorio ECOA4.

= Utilice como base las configuraciones presentadas en la seccién 2.4.

m Abra las configuraciones del SCA06_Motion, en la pestafia General, habilite la opcién Expert settings,
luego de eso quedaran disponibles diversas configuraciones avanzadas.

= En el campo ldentification, seleccione la opcién Configured statio alias (ADO 0x012), conforme la
Figura 4.1.

li scaos_softMotion x

General Address Additional -‘-'
AutoInc address 0 = Expert settings E’[herCA'lf
Expert Process Data
EtherCAT address 1001 = [J optional
Process Data
Distributed Clock
Startup Parameters Startup Checking Timeouts
Log DC Cycdlic Unit Control: Assign to Local pC
Watchdog
EtherCAT I/0 Mapping
Identification
EtherCAT IEC Objects (C) Disabled
(® Configured station alias (ADO 0x0012) Value 1001 =
Status
Information Explicit device identification (ADO Dx0134)
Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 16#12 =

Figura 4.1: Habilitando identificacién.

m Luego de aplicadas las configuraciones de esta seccion, haga el download del programa en el PLC500MC y
monitoree en modo Online.

En el modo Online, al establecer una comunicaciéon con el SCA06_Motion, en el campo ldentification, la

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

Figura 4.2: Direccioén actual en la memoria EEPROM.

Digite la direcciéon deseada en el campo Value y haga clic en la opcion Write to EEprom, como es presentado
en la Figura 4.3.

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

Figura 4.3: Escribiendo nueva direccién en la memoria EEPROM.

Aparecera en la pantalla un mensaje, como en la Figura 4.4, solicitando que el servoconvertidor sea reiniciado
para aplicar la nueva direccion de red.

1 CODESYS X

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

Figura 4.4: Mensaje de aviso para aplicar la escritura EEPROM.

= Reinicie el servoconvertidor.

m Salga del modo Online, en el campo Additional, seleccione la opcion Optional. En el campo Configured
statio alias (ADO 0x012), como es presentado en la Figura 4.5. Asegurese de que la direccion es la mismo
que fue escrita en la memoria EEPROM anteriormente.

4-2 | PLC500MC



INFORMACIONES ADICIONALES DE LA RED ETHERCAT

General Address Additional 2
AutoIncaddress 0 = Expert settings EtherCAT.
Expert Process Data
EtherCAT address 1001 s Optional
Process Data o
| Distributed Clock
Startup Parameters [ Startup Checking Timeouts
Log [* DC Cyclic Unit Control: Assign to Local pC
[ Watchdog
EtherCAT I/O Mapping
Identification
EtherCAT IEC Objects Disabled
(® Configured station alias (ADO 0x0012) Value 3 =
Status
Information Bxplicit device identification (ADO 0x0134)
Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 16#12 =

Figura 4.5: Habilitar el campo Optional.

= Haga el download del programa en el PLC500MC y monitoree en modo Online.

Observe que ahora la direccion actual sera la direccion escrita en la EEPROM del dispositivo, como es
presentado en la Figura 4.6.

Identification
Disabled

4r

Configured station alias (ADO 0x0012) Value 3

Write to EEprom Actual address El

Explicit device identification (ADO 0x0134)

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

Figura 4.6: Nueva direccion EEPROM.

iNOTA!

i

@ Para utilizar la direccion escrita en la memoria EEPROM en una red con mas de un SCA06 es
necesario que los dispositivos estén marcados con la opcion Optional, en caso contrario, la red
sera configurada automaticamente por el maestro de la red, sin utilizar la direccion de la memoria
EEPROM.

4.2 LEERY EDITAR PARAMETROS EN EL SCA06 POR LA RED ETHERCAT

Utilizando este método es posible modificar parametros de configuracion del SCA06 remotamente a través de
la red EtherCAT, sin necesidad de utilizar su IHM.

m Utilice las configuraciones presentadas en la seccion 2.4.

= En el modo Online, abra las configuraciones del esclavo EtherCAT (SCA06_SoftMotion), en la pestafa
General, habilite la opcién Expert setting.

= Abra la pestafia CoE Online y seleccione la opcion Auto Update, conforme la Figura 4.7.
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[l sCA06_SoftMotion x

General a(fJRead Objects [ Auto update @) Offline from ESIfile (D) Online from device
Expert Process Data Index:Subindex MName Flags Type Value
16%24DE: 16%00 P1246 - User Parameter RW INT 0
Process Data 16224DF:16200  P1247 - User Parameter RW INT 0
1 16=24E0: 16700 P1248 - User Parameter RW INT 0
SER TR 16229 1:16500  P1249 - User Parameter RW INT 0
Online 16=6040: 16700 Controlword RW UINT 1]
i
16=6041: 1600 Statusword RO UINT 592
CoE Online 1626060: 16200 Modes of operation RW SINT 8
16#6061: 16 200 Modes of operation display RO SINT 8
Log 16#6063: 16200 Position actual internal value RO DINT 38691
1676064:16 00 Position actual value RO DINT 38689
EtherCAT IO Mapping 16#6069: 16200 Velocity sensor actual value RO DINT 38689
1 1626068: 16 200 Velocity demand value RO DINT 0
EtherCAT IEC Objects 162606C: 16200  Velodty actual value RO DINT 0
] 16=6071:16=00 Target torque RW INT 0
SR 1626077:16%00  Torque actual value RO INT -50
16=607A:16=00 Target position RW DINT 38691
Information N
1676081: 1600 Profile velocity RW UDINT 0
oo 1626083:16%00 Profile acceleration RW UDINT 0
1 1626084: 16200 Profile deceleration RW UDINT 0
EtherCAT 1/O Mapping 1626086:16%00  Motion profile type RW INT 0
16=6087: 16=00 Torque slope RW UDINT 1]
Status 1676088: 16700 Torque profile type RW INT 0
1 16=60B1: 1600 Velodty offset RW DINT 0
Information + - 16260C2:167%00 Interpolation time period -
[ 16#60FF: 1600 Target velodty RW DINT 0
16#6502: 16200 Supported drive modes RO UDINT 0

Figura 4.7: CoE Online

Elementos de operacion Descripcion
Read Objects El directorio de objetos es leido una vez.
Auto update Los objetos son leidos en ciclos.
Offline from ESI file La pestafia muestra el contenido del directorio de objetos
de la descripcién del dispositivo.
Online from Device La pestafia muestra el contenido del directorio de objetos
del dispositivo (No disponible para el SCAQ6).
Flags RO: El valor es protegido contra escritura. RW: El valor
puede ser modificado.
Value Es posible hacer clic dos veces en el campo de texto para
editar ese valor. El nuevo valor sera escrito directamente
en el SCA06.

Tabla 4.1: Elementos CoE Online.

A través de esta pestafia es posible leer y modificar algunos parametros internos del servoconvertidor SCAQG.

Haga una prueba modificando el parametro P1249, al valor 15.

= Encuentre el parametro P1249 - User Parameter en la lista, haga clic dos veces en el campo Value, digite
15 y presione Enter, como es presentado en la Figura 4.8.

iNOTA!
Las variables seran actualizadas en ciclos, aguarde la lectura de los parametros, eso puede llevar
algunos minutos.
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|l scao6_softMotion x
General

Expert Process Data
Process Data

Startup Parameters
Online

CoE Online

Log

EtherCAT IfO Mapping
EtherCAT IEC Objects
Status

Information

Log

EtherCAT IO Mapping
Status

Information

INFORMACIONES ADICIONALES DE LA RED ETHERCAT

a~JRead Objects

Auto update

@ Offline from ESIfile (O Online from device

Index:Subindex
16#24DE: 16%00
16%24DF: 1600
16#24E0: 16500
16#24E1:16%00
16%6040: 16700
16#6041:16%00
16#6060:16%00
16%6061:16%00
16#6063: 16200
16#6064: 16500
16%6069:16=00
16%606B: 16500
16#606C: 16200
16#6071: 16200
16#6077:16%00
16%607A: 16700
16#6081: 1600
16#6083: 1600
16#6084:16%00
16%6086: 16%00
16#6087: 16200
16+6088:16=00
16#60B1:16%00

+ 16%60C2:16=00
16#60FF: 16 £00
16#6502: 16200

Name

P1246 - User Parameter
P1247 - User Parameter
P1243 - User Parameter
P1249 - User Parameter
Controlword

Statusword

Modes of operation

Modes of operation display
Position actual internal value
Position actual value
Velocity sensor actual value
Velocity demand value
Velocity actual value
Target torque

Torque actual value
Target position

Profile velocity

Profile acceleration

Profile deceleration

Mation profile type

Torque slope

Torque profile type
Velocity offset
Interpolation time period
Target velodity

Supported drive modes

Flags
RW
RW
RW
RW
RW
RO
RW
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RW
RO
RW
RW
RW
RW
RW
RW
RW
RW

RW
RO

Figura 4.8: Editar parametros Online

Con eso, el valor sera modificado.

4.3 EDITAR PDOS EN LA RED ETHERCAT

= Utilice las configuraciones presentadas en la seccién 2.4.

Type
INT
INT
INT
INT
UINT
UINT
SINT
SINT
DINT
DINT
DINT
DINT
DINT
INT
INT
DINT
UDINT
UDINT
UDINT
INT
UDINT
INT
DINT

DINT
UDINT

= Verifique la escritura de este valor directamente por la IHM del SCA06, en el parametro P1249.

Es posible editar los PDOs, definidos de forma estandar, del SCA06 en la comunicacion EtherCAT.

= Abra las configuraciones del SCA06_Motion, en la pestafia General, habilite la opcion Expert settings, luego
de eso quedaran disponibles diversas configuraciones avanzadas, como es presentado en la Figura 4.9.
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li scaos x
General Address Additional 2
AutoInc address 0 - Expert settings EtherCAT.
Expert Process Data
EtherCAT address 1001 = [] optional
Process Data
| Distributed Clock
Startup Parameters | Startup Checking | Timeouts
Log [+ DC Cyclic Unit Control: Assign to Local pC
[ Watchdog
EtherCAT I/O Mapping
Identification
EtherCAT IEC Objects (®) Disabled
(O Configured station alias (ADO 0x0012) Value 1001 =
Status
Information Explicit device identification (ADO 0x0134)
Data Word (2 Bytes) ADO (hex) 1620 =

Figura 4.9: Habilitar configuraciones avanzadas SCA06_SoftMotion.

m Acceda a la pestafia Expert Process Data, en esta pestafia sera posible modificar los PDOs

comunicacion.

de la

General Sync Manager ok Add [ Edit X Delete
PDO List
Expert Process Date M Size | Type
0 128 Mailbox Qut Index Size MName Flags  SM
Process Data 1 128 Mailbox In 1621600 13.0 istReceive PDO mapping 2\
1621801 6.0 2nd Receive PDO mapping
Startup Parameters 3 13 Inputs 1671602 6.0 3rd Receive FDO mapping
161603 4.0 4th Receive PDO mapping
Log 1621400 13.0 1st Transmit PDO mapping 3
1621401 6.0 2nd Transmit PDO mapping
Ol 1651402 6.0 3rd Transmit PDO mapping
1621403 4,0 4th Transmit PDO mapping
EtherCAT IEC Objects
Status
PDO Assignment (1651C12) b Insert [ Edit < Delete & MovelUp & MoveDown |
Information
wl 1651600 PDO Content (1621600)
Index Size Offs Name Type
1626040:16200 20 0.0 Controlword UINT
167607A:16=00 4.0 2.0 Targetposition DINT
16560FFi 16500 40 6.0 Target velocity DINT
1626071:16200 2.0 10.0 Targettorque INT
1626060: 1600 10 12.0 Modes of operation SINT
13.0
Download
[ PDO Assignment [ PDO configuration Load PDQ Info from the Device

Figura 4.10: Editar PDOs de la red EterCAT.

m Seleccione el PDO que usted desea modificar en el campo PDO List y enseguida editelo en el campo PDO

Content.

m Para aplicar la nueva configuracion de PDOs asegurese de que en el campo Download las opciones PDO
Assigment y PDO configuration estén seleccionadas.

Utilizando este procedimiento, al hacer el Download del programa en el PLC500MC e iniciar la comunicacién
EtherCAT con el servoconvertidor SCAQB, la lista sera automaticamente modificada con la nueva configuracién

de PDOs.

4.4 CONFIGURAR REDUNDANCIA ETHERCAT

Es posible configurar una red EtherCAT con redundancia utilizando el PLC500MC.
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iNOTA!

i

@ Los puertos ETH1 y ETH2 son puertos independes, de esta forma, no es posible realizar una
comunicacion EtherCAT en anillo, sin embargo, es posible realizar una comunicacion EtherCAT
con redundancia.

= Utilice las configuraciones presentadas en la seccion 2.4.

= Abra las configuraciones del dispositivo EtherCAT Master SoftMotion.

= Marque la opcion Redundancy.

= En el campo Redundancy EtherCAT NIC Settings, marque la opcién Select network by name.

= En el campo Network name, digite ETH1.
La Figura 4.11 presenta las configuraciones anteriores ya realizadas.

ﬂi EtherCAT_Master_SoftMotion X

General Autoconfig master/slaves Ethercn-r"—
Sync Unit Assignment EtherCAT NIC Settings
Overview Destination address (MAC) |FF-FF-FF-FF-FF-FF Broadcast Redundancy
Source address (MALC) 00-00-00-00-00-00 Select...
Log
Metwork name |I:—I'HZ
EtherCAT I/0 Mapping () Select network by MAC (@) Select network by name
EtherCAT IEC Objedts Redundancy EtherCAT MIC Settings
Status Destination address(MAC) |FF-FF-FFFFFFFF Broadcast
) Source address [MAC) 00-00-00-00-00-00 Select...
Information
Metwork name |EFH1
() Select network by MAC (@) Select network by name
Distributed Clock Options

Cycle time 2000 [] Use LRW instead of LWR/LRD

Sync offset 20

ps

o [] Messages pertask
a

Ak 4K

Automatic restart slaves
D Sync window manitoring

4F

Sync window 1 us

Figura 4.11: Configurar redundancia EtherCAT.

Con eso, la redundancia de la red ya estara configurada y pronta para ser utilizada.
4.5 ARCHIVO XML

Cada dispositivo en una red EtherCAT tiene un archivo de configuracién XML que contiene informaciones sobre
el funcionamiento del dispositivo en la red EtherCAT, asi como la descripcion de todos los objetos existentes
para comunicacion. en general, este archivo es utilizado por un maestro o software de configuracién para la
programacion de los dispositivos presentes en la red.

JATENCION!

m Es posible agregar dispositivos esclavos EtherCAT al software Codesys utilizando archivos del
tipo XML. No obstante, para el control de movimiento es recomendado que sean utilizados
los dispositivos ya instalados y especificos para este fin. Usted podra agregar un eje
genérico siguiendo la CiA402, sin embargo, algunas funcionalidades SoftMotion podran no estar
disponibles.
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5 INFORMACIONES ADICIONALES SOFTMOTION

En este capitulo seran presentadas algunas informaciones adicionales y configuraciones avanzadas utilizadas
para el control de movimiento.

5.1 PRIORIDAD DE TAREAS

El control de movimiento necesita una alta prioridad para su correcto funcionamiento. de esta manera, es
imprescindible una correcta configuracion de la prioridad de las tareas.

Se debe definir 1 para la tarea responsable por el control de movimiento. Cuando sea agregado un dispositivo
maestro EtherCAT, éste creara una tarea (con prioridad 1) automaticamente. La aplicacién responsable por el
control de movimiento debera ser ejecutada bajo esta tarea.

Las demas aplicaciones, ademas del control de movimiento, o que poseen un alto consumo computacional,
deben ser ejecutadas en una tarea diferente y con una prioridad menor. Se recomienda la prioridad 10 o0 menor
(10 - 31) para estas tareas.

iNOTA!
Cuanto menor sea el numero mayor sera su prioridad, siendo 0 la tarea mas prioritaria 'y 31 la
menos prioritaria.

La Figura 5.1 presenta un ejemplo de configuracién de tareas, donde el control de movimiento es ejecutado en
el programa MyMotion y las demas funcionalidades son ejecutados en el programa PLC_PRG.

Devices > 1 X 2 ManTask x - & EtherCAT Task x -
=3 Evample || Configuration Configuration
=18 Device (PLCS00MC)
- & PLC Logic Priority (0.31 )2 |15 | Prority(o.3r )y [1
=1} Application
i) Library Manager Type Type
MyMotion (PRG) 5 Cyclic ~ Interval (e.g. t£200ms) ms €& Cyclic ~ Interval (e.g. t£200ms) ms
PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration Watchdog Watchdog
=k EthercaT_Task [Enable [IEnable
@ MyMotion
= @ MairTask Time (e.g. t#200ms) ms Time (e.g. t#200ms) ms
&) pLC_PRG

= Sensitivity 1 Sensitivity
Visualization Manager

@ Visualization
u? Setup (Setup)

= 1.0s (o) ok Add Call 3 Remove Call = Change Call Move Up Move Down ok Add Call Remove Call [# Change Call Mave Up Move Dow
#A1I Expansions Expansions) POU Comment POU Comment
[ eTH ETHY
PLC_PRG MyMoti
[l ETH2 (ETH2) 8 pc 81 myvotion
[ can(cany

[l rs48s (rs485)
3 ﬂi EtherCAT_Master_SoftMotion (5
+- '8 SoftMotion General Axis Pool

Figura 5.1: Editar prioridad de tareas.

5.2 CONFIGURACIONES DE ESCALA PARA EL SM_DRIVE_ETC_WEG_SCA

En esta subseccion sera presentada las posibles configuraciones de escala aplicadas al eje
SM_Drive_ETC_WEG_SCA.

= Utilice como base las configuraciones presentadas en la seccién 2.4.
= Abra las configuraciones del SM_Drive_ETC_WEG_SCA, en la pestafia Scaling/Mapping.
Para las configuraciones de escala es posible utilizar dos tipos motores, escogida a través del campo Motor

Type. Dependiendo del tipo de motor seleccionado el campo Scaling, las configuraciones disponibles seran
diferentes.
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5.2.1 Motor Type: Rotary

Rotary: Generalmente utilizada para configuraciones de ejes rotativos ya que tiene una configuracion
mas completa, pudiendo agregar relacion de engranajes o poleas. La Figura 5.2 presenta un ejemplo de
configuracion utilizando el Motor Type: Rotary.

Motor Type Scaling
[] Invert direction

@® Rotary increments <=> motor turns
O Linear motor turns <=> gear output turns
gear output turns <=2 units in application

Figura 5.2: Ejemplo de configuracion utilizando Motor Type: Rotary.

Cada valor del campo Scaling puede ser alterado de acuerdo con la mecanica involucrada en la aplicacion.

Elementos de operacion Descripcion
increments <=> motor turns Numero de incrementos que corresponden a un
determinado numero de vueltas del motor.
motor turns <=> gear output turns Numero de vueltas del motor que corresponden a un
determinado numero de vueltas en la salida de la
engranaje.
gear output turns <=> units in application | Numero de vueltas en la salida de la engranaje que
corresponden a unidades de aplicacion.

Tabla 5.1: Elementos Scaling.

Para esta configuracion cada unidad de aplicacion equivaldra a 1/6 de vuelta del servomotor.

5.2.2 Motor Type: Linear

Linear: generalmente utilizada para configuraciones de ejes lineares ya que tiene una configuracion mas
simplificada y directa. La Figura 5.3 presenta un ejemplo de configuracion utilizando el Motor Type: Linear.

Motor Type Scaling
[] Invert direction

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

Figura 5.3: Ejemplo de configuracién utilizando Motor Type: Linear.

Elementos de operacién Descripcion

increments <=> units in application | Numero de incrementos que corresponden a unidades
de aplicacion
Tabla 5.2: Elementos Scaling.

Para esta configuracion cada unidad de aplicacion equivaldra a 1 de vuelta del servomotor.

iNOTA!
Al seleccionar la opcion Invert direction el sentido de giro sera invertido. El servoconvertidor
recibira los valores de referencia con sefiales opuestas.
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En el sitio de Codesys pueden ser encontradas mas informaciones sobre las configuraciones, disponible en:
https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User interfaz > Objects > SoftMotion
Drives).

5.3 AGREGAR EJE VIRTUAL

Las Virtual Drive son unidades simuladas en software. Con eso, usted puede probar sus programas sin un
hardware conectado o implementar funcionalidades extendidas utilizando ejes virtuales.

Para agregar un eje virtual en una aplicacion, siga los pasos presentados a continuacion.

= Haga clic con el boton derecho en SoftMotionGeneral axis pool en el arbol de dispositivos, seleccione la
opcién Add device.

m Seleccione el dispositivo SoftMotionDrives > virtual drives > SM_Drive_Virtual en la caja de dialogo Add
Device.

® Haga clic en Add Device.

La Figura 5.4 presenta los pasos anteriores directamente por el Codesys.

Devices > 1 x m-::fe ce 1
]
= Example i
= Ec' Device (PLCS00MC) MName |5M_Drive_VirmaI
=Bl rLc Logic -

+ -1} Application
o¥f setup (setp)
-
= [_Os(1jo=)

(®) Append device () Insert device

oo |Shing for a full text search Vendor | <Al vendars > ~
+-|]| Expansions (Expansions) - —
m ETHL ETHY) Mame Vendor Version Description
m ETH2 (ETH2) = f SoftMotion drives
m CAM (CAN) +- ¥ Free Encoders
m RS485 (RS485) + ! position controlled drives
= m EtherCAT_Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion) =- & virtual drives
= [} SCAQS_SoftMotion {SCADS_SoftMotion) &7 SM_Drive_Virtual 35 - Smart Software Solutions GmbH 4.0.0.0 SoftMotion virtual drive
M&P SM_Drive_ETC_WEG_SCA (SM_Drive_ETC_WEG_SC
"3 SoftMotion General Axis Banl
% Cut
Copy
Paste Group by category [] Display all versions(for experts only) [] Display outdated versions
¥ Delete &7  Name:5M_Drive_Virtual ~
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
[= Properties... Categories: virtual drives
3 Version: 4.0.0.0 ==
Add Object Order Number: 1805 =
Description: SoftMotion virtual drive v ===
) Add Folder...
Add Device...
| eviee A d sel d device as last child of
Insert Device... SoftMotion General Axis Pool
o o
0" Edit Object 8  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Edit Object With...
Import mappings from C5V... S D Loz

Figura 5.4: Agregar eje virtual.

Con eso, sera agregado un eje virtual debajo del objeto SoftMotionGeneral axis pool. La Figura 5.5 presenta
el arbol de dispositivos con un eje virtual agregado.

=% SoftMotion General Axis Poal (SoftMotion General Axis Pool)
é) SM_Drive_Wirtual (5SM_Drive_Virtual)

Figura 5.5: Arbol de dispositivos con eje virtual agregado.

m Abra las configuraciones del SM_Drive_Virtual.

m En la pestafia General, pueden ser configuradas las configuraciones de tipo de eje, limites, rampa de
aceleracion y dinamica limite.

= Configure la pestafia General, de acuerdo con la Figura 5.6.
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&’ SM_Drive_Virtual X

General Axis type and limits Velocity ramp type
Virtual mode Software limits (@ Trapezoid
Commissioning O Moduo [ Activated Negative [u]: O sin
SM_Drive_Virtual: /0 Mapping @ Finite Positive [ul: (0 Quadratic
Software error reaction (O Quadratic (smooth)
SM_Drive_Virtual: IEC Objects Deceleration [ufs: l:l S
Status Max. distance [u]: l:l 1D:

Information Dynamic limits

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

20 | [1000 | [1000 | [ 10000 |

Figura 5.6: Ejemplo configuraciones de eje virtual.

Luego de asas configuraciones, el eje virtual podra ser usado en sus aplicaciones.

Mas informaciones sobre ejes virtuales pueden ser encontradas directamente en el sitio de Codesys, disponible
en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User interfaz > Objects >
SoftMotion Drives > Tab ‘Logical Axes’).

5.4 AGREGAR EJE ENCODER

Es posible utilizar las dos entradas del tipo encoder del PLC500MC como Drives SoftMotion. Para eso,
configure la entrada DI1 del PLC500MC como encoder (I_Os > DI1 / Encoder1 > Pin type > Pulse/Direction
0 Quadrature).

La Figura 5.7 presenta los pasos anteriores directamente por el Codesys.

6 10s x
[/Os Parameters Parameter Type Value Default Value Unit  Description
=-[3 DI1 /Encoder1
1f0s IEC Obied= # Edge selecton  Enumeration of BYTE None None External event edge selection (Orly in DI mode)
1/0s /0 Mapping # Pin type Enumeration of BYTE Pulse Direction DI Digital Input or Encoder Mode for DI 1/DI2 (Quadrature A/E or Pulse/Direction)
¥ Preset WORD(2..65535) 65535 65535 Preset value (Only in encoder mode)

3 o12

[ DI3 / Encoder2
4 D14

LA DIS

|4 D16

|4 p17

(3 o8

[ pO1/PwWM1
(3 po2 /PWwM2
3 DO3 [PWM3

Status

HORoE R W R

Figura 5.7: Configurar DI como encoder.

De esta forma las entradas DI1 y DI2 del PLC500MC dejan de ser entradas digitales y pasan a ser entradas
para encoder.

Utilice como base las configuraciones presentadas en la seccioén 3.

Haga clic con el botén derecho en SoftMotion General Axis Pool en el arbol de dispositivos.

Haga clic en Add Device...

En la pestana Add Device, en el campo Action, seleccione la opcién Append device.

Seleccione el dispositivo SoftMotion drives > Free Encoder > SMC_FreeEncoder en la caja de dialogo.

Haga clic en Add Device.

La Figura 5.8 presenta los pasos anteriores directamente por el Codesys.
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Devices > 4 x m Add Device x|
=3 Example = l
= Ec' Device (PLCS00MC) MName |5MC_FreeEncoder
= [ PLC Logic o

E2 fj Application

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

-
- 10s (1/0s) |5mng for a full text search Vendor | <Al vendors= -
+-|]| Expansions (Expansions)
[ emH1 ETHY MName Vendor Version  Description
[ ETH2 ETH2) = @ softMotion drives
m CAN (CAN) = & Free Encoders
ﬂj RS485 (RS485) & SMC_FreeEncoder 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.5.0 SoftMotion free Encoder
= [ EtherCAT Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion) +- B position controlled drives
= l'ﬂ SCADG_SoftMotion (SCADS_SoftMotion) + @ virtual drives
M4 SM_Drive_ETC_WEG (SM_Drive_ETC_WEG)
"3 SoftMotion Genersl fxie Baal
% Cut
Copy
Paste Group by category [] Display all versions(for experts only) [] Display outdated versions
¥ Delete & Name: SMC_FreeEncoder A
2 Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
[= Properties... Categories: Free Encoders
Version: 3.5.5.0 -
Add Object Order Number: 1305 =
Description: SoftMotion free Encoder v S
) Add Folder...
[ AddDevice... : -
Append selected device as last child of
n=sibievice s SoftMotion General Axis Pool
- o
[1f Edit Object €  (Youcan select another target node inthe navigator while this window is open.)
Edit Object With...
Import mappings from CSV... Add Device Close

Figura 5.8: Agregando eje encoder.

Con eso, sera agregado al arbol de dispositivos en eje del tipo SMC_FreeEncoder, conforme a Figura 5.9.

=8 SoftMotion General Axis Pool (SoftMotion General Axis Pool)
& SMC_FreeEncoder (SMC_FreeEncoder)

Figura 5.9: Drive Encoder agregado al arbol de dispositivos.

= Abra las configuraciones del SMC_FreeEncoder, en la pestafia Scaling, haga la configuraciéon adecuada
para el tipo de encoder utilizado en su aplicacion.

La Figura 5.10 presenta un ejemplo de configuracién donde mil pulsos en el encoder corresponderan a una
unidad de aplicacion.

& SMC_FreeEncoder X

Encoder general settings

Encoder

(O Modulo Bit width: [32
SMC_FreeEncoder: If0 Mapping (@ Finite
SMC_FreeEncoder: IEC Objects Sealing

[[] tnvert direction

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

Figura 5.10: Drive Encoder agregado al arbol de dispositivos.

Para que el valor actual del Drive adicionado sea actualizado con el valor de la entrada de encoder del
PLC500MC es necesario atribuir su valor para variable <FREE_ENCODER_AXIS>.diEncoderPosition, eso
debe ocurrir en la tarea responsable por el movimiento (EtherCAT_Task). Es necesaria también la conversion
del tipo de la variable de LINT a DINT, utilice la funcién LINT_TO_DINT() para eso.

El campo de abajo presenta un ejemplo del comando que debe ser utilizado para atribuir el valor de
contener_Encoder1 para la variable del drive SMC_FreeEncoder.
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| SMC_FreeEncoder.diEncoderPosition := LINT_TO_DINT(counter_Encoder1);

iNOTA!

i

También es posible utilizar los bloques de funciéon disponibles en la biblioteca loDrvGPIO (WEG)
para actualizar los valores de la posicion del encoder.

= Abra el POU MyMotion, agregue el comando para atribuir el valor del encoder al drive SMC_FreeEncoder,
como apresentado na Figura 5.11.

Devices. > 1 X Mylotion X
) Evamole - 1 PROGRAM MyMotion
=% Device (PLC500MC) 0 2 VAR
=&l PLC Logic 3 MC_Power_ 0 : MC_Power;
=¥ Application 4 MC_MoveRelative 0 : MC_MoveRelative;
m Library Manager 5 END VAR
MyMation (PRG) 6
¥ pLc_PRG (PRE) 7
= [ Task Configuration 1 SMC_FreeEncoder.diEncoderPosition := LINT TO DINT (counter Encoderl);
= EtherCAT Task 2
& myMation g 3 MC_Power_0(
= & MairTssk 4  Axis:= SM Drive ETC WEG_SCA);
&) pLc_prG - - - T
" 5
= Setup (Setup) g & MC_MoveRelative 0(
1O - .
+= L0s {1/0s) 7 Axis:= SM Drive ETC WEG SCA);
+ || Expansions (Expansions) . - - - -
[ ETHL ETHY N
[ eTH2 ETH) 8
[ can cany

[ rs485 (Rs485)
= ﬂi EtherCAT _Master_SoftMotion (EtherCAT Master SoftMotion))
= il scaos_softMotion (SCADG_SoftMotion)
Hg? sM_Drive ETC_WEG_SCA (5M_Drive_ETC_WEG_S
=-'8 SoftMotion General Axis Pool
& SMC_FreeEncoder (SMC_FreeEncoder)

Figura 5.11: Agregando el comando al POU asociado al movimiento.

Aplicacion MyMotion:
PROGRAM MyMotion

VAR
MC_Power_0 : MC_Power;
MC_MoveRelative_0 : MC_MoveRelative;
END_VAR

SMC_FreeEncoder.diEncoderPosition := LINT_TO_DINT(counter_Encoder1);

MC_Power_0(
Axis:= SM_Drive_ETC_WEG_SCA);

MC_MoveRelative_0(
Axis:= SM_Drive_ETC_WEG_SCA);

= Conecte un encoder a las entradas DI1 y DI2.
= Haga el download del programa en el PLC500MC y monitoree en modo Online.

m Abra las configuraciones del SMC_FreeEncoder en la pestafia Encoder, como es presentado en la
Figura 5.12.
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& SMC_FreeEncoder X

Encoder

Modulo
SMC_FreeEncoder: If/0 Mapping Finite
SMC_FreeEncoder: IEC Objects Scaling

Invert direction

Status 1000
Information -
Online
variable

Velocity [u/z]
Acceleration [u/sd
Torgue [Nm]

Encoder general settings

Bit width: |32

increments <=> encoder turns

encoder turns <=2 units in application

set value actual value Status: SMC_AXIS_STATE.pawe
1.25 L Communication: operational (100)
0,00 0,00
0.00 0,00 Err.ors
0.00 0,00 Axis Error:
0 [16200000000]
FE Error:

SMC_ERROR.SMC_MO_ERROR
uiDrivelnterfaceError:
0

strDrivelnterfaceError:

Figura 5.12: Monitoreando encoder.

= Mueva el eje encoder y observe el valor de la posicion alterando en Position [u] - actual value.

Mas informaciones sobre ejes de encoder pueden ser encontradas directamente en el sitio de Codesys,
disponible en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User Interface >

Objects > SoftMotion Drives > Tab ‘Encoder’).
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5.5 SINCRONIZACION LEVA CAM

Una leva CAM describe la dependencia funcional de movimiento de una unidad (esclavo) con relacion a otra
unidad (maestro). La relacion es descrita por una funcién continua (o curva) que mapea un rango definida de
valores del maestro para valores del esclavo.

5.5.1 Crear aplicaciéon leva CAM

En esta subseccién seran presentadas las configuraciones necesarias y los bloques de funcién utilizados para
ejecutar un movimiento de leva CAM utilizando ejes virtuales.

= Cree un proyecto nuevo en File > New Project. Seleccione Standard Project, defina un directorio y el
nombre de la aplicacion (Example_Cam). seleccione el dispositivo PLC500MC y el lenguaje de programacion
Continuos Funcion Chart (CFC).

m En el arbol de dispositivos, haga clic con el botén derecho en el objeto Application > Add Object > Cam
table...

= En la caja de dialogo abierta, defina el nombre como es presentado en la Figura 5.13.

® Haga clic en Add.

Add Cam table X
‘ Cam table
Devices ~ B X Name:
-3 e o - Alarm Configuration... |MyCam
= I8 Deyice (PLCS0OMC) ¢ Application...
= @ﬂ PLC Logic ;57} Axis Group...
=& Appl @, Camtable.. |
Lil
ol Copy @ CNC program...
@ Paste @ CNC settings...
= T, 5
= é % Delete ¢ Communication Manager...
= . B®  Data Sources Manager...
actorin 3
off Setup (5= & ¢ DUT..
= 1_0s(1jod [ Properties.. External File...
=1 E;q;..ansion|ﬂ Add Object » | @ Global Variable List...
% m;m ) Add Folder.. i@ Global Variable List (tasklocal)...
@ can oo [ Edit Object Image Pool...
[ rs<ss (s Edit Object With... =0 Interface...
% SoftMotion 33 Login ﬂ Metwork Variable List (Receiver)...
ﬂ Metwork Variable List (Sender)... Cancel
Delete application from device . .
T Persistent Variables...

Figura 5.13: Crear tabla leva CAM.

= Abra el objeto MyCam creado anteriormente.

El software Codesys tiene un editor grafico leva CAM integrado que permite la creacion y la edicion rapida de
las tablas levas CAM.

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

Figura 5.14: Editor leva CAM.

5.5.2 Importar tabla leva CAM
Ademas de crear una tabla leva CAM, a través del editor, también es posible importar y exportar estas tablas.
= Para importar o exportar una tabla leva CAM, abra el objeto MyCam.

Con el objeto abierto, es habilitada una nueva opcién llamada Cam en el menu superior del software Codesys,
en esta pestana se localizan las opciones para importar y exportar tablas leva CAM.

Online  Debug  Teols  Window  Help | Cam
dh 5 i 4D i Read Cam Data from ASCI Table - O
Write Carn Data into ASCI Table

@ MyCam X Read Cam Online File
€aM  camtable tappets tappet table Write Cam Online File
I'= Display generated Code
30 +7
1
200w
1= L ——
10015 S —
'E _________———_
él 20 40 G0 a0 100 120 140 160

Figura 5.15: Importar/exportar tablas leva CAM.

Mas informaciones sobre tablas leva CAM pueden ser encontradas directamente en el sitio de Codesys,
disponible en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User interfaz >
Objects > Object 'Cam Table’).
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5.5.3 Ejecutar tabla leva CAM
Para ejecutar una tabla leva CAM es necesario configurar los ejes que haran parte del movimiento.

m Agregue dos ejes virtuales en esa aplicacion (Axis_A y Axis_B), como es presentado en la subseccién 5.3.

= Configure la pestafia General de ambos ejes creados conforme la Figura 5.16.

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

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

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

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

Figura 5.16: Configuraciones tarea leva CAM.

m Modifique la prioridad de la tarea MainTask a 1 y definala con intervalo ciclico de 4ms.

La Figura 5.17 presenta las configuraciones de la tarea y los objetos ya agregados.

Devices » O X g MainTask X -
=i Example_Cam w || Configuration
=B peyice (PLCSOOME)
~ 8l PLCLogi Priority (031 ): |1
=-1# Application
@. MyCam Type

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

PLC_PRG (PRG)

= @ Task Configuration Watchdog
=32 MainTask [ ]Enable
& PLC_PRG
u? Setup (Setup) Time (e.g. t#200ms) ms
-
+ 1.0s(1/os) Sensitivity 1
+-||| Expansions (Expansions)
[ ETHL ETHL)
[T ETHz ETHZ)
[ can (can) gr Add Call Remowve Call [# Change Call | 4 Mowve Up Move Down
m R5485 (RS483) POU Comment
=" SoftMotion General Axis Poal
H] pLC_PRG

& Mxis_A (SM_Drive_Virtual)
& Axis_B (SM_Drive_Virtual)

Figura 5.17: Configuraciones tarea leva CAM.

El programa estandar para ejecutar una tabla leva CAM es presentado en la Figura 5.18.

= Abra las configuraciones del programa PLC_PRG(PRG).

= Declare las instancias de los bloques de funcién y haga las conexiones de los bloques como es presentado
en la Figura 5.18
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PLC_PRG X
1 PROGRAM PLC FRG
H VAR

Power A: MC Power;

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

©

A seguir, seran presentadas algunas informaciones referente a cada bloque del programa y sus conexiones.

El Apéndice A presenta este mismo programa, utilizando el lenguaje ST.

Los bloques de funciéon del tipo MC_Power son responsables por habilitar los ejes.

El bloque de funcion MC_CamTableSelect selecciona la tabla leva CAM a ser ejecutada. La entrada CamTable
debe referenciar la tabla leva CAM del arbol de dispositivos y la salida CamTablelD debe estar conectada a la
entrada CamTablelD del bloque de funcién MC_Camin

El blogue de funcion MC_Camln implementa la tabla de leva CAM seleccionada.

El blogue de funcion MC_MoveVelocity controla la velocidad del eje maestro.

= Cree un objeto del tipo Vizualization.

= Agregue y referencie el modelo de visualizacion del tipo VISU_NEW_MC_MoveVelocity al bloque de funcién
MC_MoveVelocity.

= Agregue y referencie un modelo de visualizacién del tipo RotDrive para cada eje Axis_A y Axis_B.
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La Figura 5.19 muestra el objeto Visualization con los modelos agregados.

| &) veushzaton x|

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

Instance: %s

Figura 5.19: Visualizacién leva CAM.

= Haga el download del programa en el PLC500MC.

= En el modo de monitoreo Online, abra el objeto Visualization.

= En el modelo de visualizacion del VISU_NEW_MC_MoveVelocity seleccione la velocidad de giro para el eje
maestro y haga clic en Execute.

® El movimiento de los ejes puede ser observado por los modelos de visualizacion RotDrive.

Modifique la tabla leva CAM por el editor y realice algunas pruebas mas.

Otros ejemplos de aplicacion utilizando tablas leva CAM pueden ser encontradas directamente en el sitio de
Codesys, disponible en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Application Examples).
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5.6 INTERPRETARY EJECUTAR ARCHIVOS CNC

El PLC500MC tiene la capacidad de interpretacion para Cédigo-G (de acuerdo con la DIN 60025) utilizando el
editor CNC 3D presente en el software Codesys.

5.6.1 Alcance de los comandos (G-Code) soportados

= Posicionamiento rapido (GO).

= Interpolacion lineal (G1), interpolacion circular (G2/G3).

= Temporizacioén (G4).

= Interpolacién helicoidal (G5, G10).

= Interpolacion parabdlica (G6), interpolacion eliptica (G8, G9).
= Selecciones de plan de interpolacion para arcos circulares (G16 - G19).
= Saltos condicionales (G20).

m Grabacion/incremento de variable IEC (G36, G37).

= Compensacion del radio de la herramienta (G40 - G42).

= Redondeo y suavizacion de angulos (G50, G51, G52).

= Desplazamiento del sistema de coordinadas (G53 a G56).

= Supresion de loop (G60, G61).

m Sincronizacion de tiempo con interpolador (G75).

= Coordinadas absolutas y relativas (G90, G91).

= Configuracion de posicion (G92).

= Coordinadas absolutas y relativas (G98, G99).

m Funciones M (M), Taqués de camino (H).

= Definicién de velocidad y aceleracion (F, E).

= Dimensiones soportadas: X, Y, Z (ejes de interpolacién primarios).
= A, B, C (ejes de orientacion).

= P, Q,U,V, W (ejes adicionales).
5.6.2 Crear aplicacion CNC

En esta subseccidn seran presentadas las configuraciones necesarias y los bloques de funcién utilizados para
ejecutar un camino CNC para una planta del tipo pértico 2D.

= Cree un proyecto nuevo en File > New Project. seleccione Standard Project, defina un directorio y el
nombre de la aplicacion (Example_CNC). seleccione el dispositivo PLC500MC y el lenguaje de programacion
Continuos Funcion Chart (CFC).

m En el arbol de dispositivos, haga clic con el boton derecho en el objeto Application > Add Object > CNC
program...

= En la caja de didlogo abierta, configurela como es presentado en la Figura 5.20.

= Haga clic en Add.
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Add CNC program
E a CMNC program
Devices ~ o X - Name:
= ‘@ o e - Alarm Configuration... MyCNC
= [ Device (PLCSOOMC) i Application... implementation | SEEETES
[ . mplementation:
=2l PLC Logic Q Axis Group... P =
=} Appli A e @ Camtable.. Compile mode: | 5MC_OutQueue
m L c ‘@ CNC program...
S opy
P Past @ CNC settings...
= [ T4 aste
éz XI Delete {®i Communication Manager...
i B®  Dats Sources Manager...
u? setup (se Refactoring 3 Qg DUT...
= 10s(jos [z Properties... External File...
1l Expansiun|.ﬁl Add Object v @ Global Variable List..
g ;:(ﬂ_ =) Add Folder.. i@ Global Variable List (tasklocal]...
o " : Image Pool...
[ can can [ Edit Object
[ rssss (s Edit Object With... g nterface-.
" SoftMotion f-ﬁ Login ﬁ Metwork Variable List (Receiver)...
@ Metwork Variable List (Sender)... Cancel
Delete application from device T Persistent Variables...

Figura 5.20: Crear programa CNC.

Al agregar el objeto, observe en el arbol de dispositivos que ademas del programa CNC (MyCNC) es agregado
un objeto llamado CNC Settings. Las configuraciones de este objeto son validas para todos los objetos CNC
de la aplicaciéon. En las configuraciones del CNC Settings, pueden ser especificadas configuraciones para los
modulos de preprocesamiento de trayectoria, preinterpolacion y editor de tablas CNC.

Las configuraciones de preprocesamiento disponibles son presentadas en la tabla 5.3.

Bloque de funcion

Descripcion

SMC_CheckVelocities

Reduce la velocidad a cero en caso de que existan curvas cerradas.

SMC_AvoidLoop

Desconsidera loop en el cédigo.

SMC_ExtendedVelocityChecks

Verifica la velocidad de los ejes adicionales.

SMC_LimitCircularVelocity Limita la velocidad en movimientos circulares.

SMC_ObjectSplitter Divide una curva en varios puntos.

SMC_RotateQueue2D Rota el camino 2D en el plan.

SMC_RoundPath Redondea cantos utilizando arcos circulares.

SMC_ScaleQueue3D Ajusta el factor de escala del camino.

SMC_SmoothAddAxes Suaviza movimientos de los ejes adicionales.

SMC_SmoothPath Suaviza las aristas de un determinado camino.

SMC_SmoothMerge Aproxima un nimero puntos por un polinomio.

SMC_ToolCorr | SMC_ToolRadiusCorr Corrige el radio de la herramienta.

SMC_TranslateQueue3D Desplaza el caminoen X, Yy Z.

SMC_SmoothBSpline Suaviza segmentos de elementos G1 consecutivos con un B-Spline de quinto grado.

SMC_RecomputeABCSlopes Recalcula las inclinaciones de los ejes adicionales A,B,C, para ejecutar un movimiento suave.

SMC_ReduceVelEndAtCorner Reduce la velocidad final se hay una arista entre dos elementos de camino consecutivos.

Tabla 5.3: Descripcién de los bloques de funcién de preprocesamiento.

Mas informaciones sobre las configuraciones de preprocesamiento de trayectoria del objeto CNC Settings
pueden ser encontradas directamente en el sitio de Codesys, disponible en: https://help.codesys.com (Libraries
> SM3_CNC Library Documentation > SM_CNC_POUs > SoftMotion CNC > SoftMotion Function Blocks).
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Devices > 0 X
=) Example_cNC bl
= peyice (PLCS00ME)
=B pLE Logic

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

Figura 5.21: Arbol de dispositivos CNC.

= Abra las configuraciones del programa CNC (MyCNC).

= En el editor CNC, escriba los comandos de la Figura 5.22.

Observe que al digitar los comandos, el camino CNC sera presentado en el editor grafico.

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

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

2 NO10 @01 X20 YO h Select

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

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

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

& w Y -
N ® ) O L

¥

ke
13
&

Figura 5.22: Programa CNC Basico.

Codigo G utilizado:

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

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

Ademas de crear un camino CNC, a través del editor, también es posible importar archivos del tipo DXF o ASCI|I
(.cnc, .gcode, .txt).

= Para importar un archivo, abra el objeto CNC (MyCNC) en el arbol de dispositivos.

Con el objeto abierto, sera habilitada una nueva opcién llamada CNC en el menu superior del software Codesys,
en esta pestafia estan localizadas las opciones para importar archivos.

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

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

Mowve Program
Scale Program
Rotate Program

Reverse Direction

IE2

2. Renumber CNC Pregram

Write Program to ASCH File

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

Set Variables

Figura 5.23: Importar/exportar caminos CNC.

= Haga clic en Import from DXF File o Load Program from ASCII File y seleccione el archivo.

Con eso, el archivo sera importado y podra ser visualizado en el editor grafico, como en la Figura 5.24.
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#§ MyONC [Device: PLC Logic: Application] X w || ToolBox ~ o X
1 NOOO GO0 X200 Y200 F100 # | |CNC editor tools
2| HOLl0 GOZ Y200 X230 Z0 RIS F10 N Select
3 NO20 GD2 Y200 X170 Z0O R30 / Append line
4 030 200 X260 Z0 R4S
_ NI_I I_I G0z ¥ I_“_I X I_I I_I a {¥ Append crcle (clock-wise)
5 NO40 G022 Y200 X140 Z0 R&0 . .
c NO0S0 GOZ Y200 X290 Z0 RIS 4" Append drde (counter-clock-wise)

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

NO&0 GOZ ¥200 X80 Z0 R120 W@ v
s i

o WY »

B a5

L]

[T

Figura 5.24: Camino CNC importado.

JATENCION!
& Las unidades utilizadas en el camino CNC son unidades de aplicacién, realice una correcta
configuracion de las escalas para los ejes.

Mas informaciones sobre archivos CNC pueden ser encontradas directamente en el sitio de Codesys, disponible
en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Reference > User interfaz > Commands >
CNCCommand).

5.6.4 Ejecutar camino CNC
Para ejecutar un camino CNC es necesario configurar los ejes que haran parte del movimiento.

m Agregue dos ejes virtuales en esa aplicacion (Axis_A y Axis_B), como es presentado en la subseccién 5.3.

= Modifique la prioridad de la tarea MainTask a 1 y definala con intervalo ciclico de 4ms.

La Figura 5.25 presenta las configuraciones de la tarea y los objetos ya agregados.
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Devices - 3 X g2 MainTask X -
= -@ Example CNC || Configuration
=l Device (PLCS00MC)
= 0 pLc Logic Priority [ 0.31 J: |1
= a Application
% CMC settings Type

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

m] Library Manager

PLC_PRG (PRG) Watchdog
= Task Configuration [ ]Enable
= @ MainTask
@ PLC_PRG Time (e.g. t#200ms) ms
u:? Setup (Setup) Sensitivity 1
+ 1.0s (1/0s)
+ ||] Expansions (Expansions)

[ ETH1 ETHY
(7 ETH2 ETHZ) ok Add Call < Remove Call [& Change Call | & Mowe Up Maove Down
ﬂi CAN (CAN) pOU Comment
[T rs485 (RS485) 3] . pr

=& SoftMotion General Axis Pool
&7 Axis_A (SM_Drive_virtual)
& Axis_B (SM_Drive_\Virtual)

Figura 5.25: Configuraciones tarea CNC.

El programa estandar para ejecutar un camino CNC controlando un sistema del tipo poértico 2D es presentado
en la Figura 5.26.

= En el arbol de dispositivos, abra el programa PLC_PRG(PRG).

= Declare las instancias de los bloques de funcién y haga las conexiones de los bloques como es presentado
en la Figura 5.26
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PLC_PRG X
=2 2 vAaR
3 Powsr_A:
Powsr_B:
Interpolator:
TRAFO:
TRAFOF:
Control_A:
] Control_B:
10 END VAR

MC_Powsr;
MC_Powsr;
SMC_Interpolator;
SMC_TRAFO_GantryZ;
SMC_TRAFOF_GantryZ;
SMC_ControlAxisByPos;
SMC_ControlaxisByFos;

INFORMACIONES ADICIONALES SOFTMOTION

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

El Apéndice B presenta este mismo programa utilizando el lenguaje ST.

A seguir, seran presentadas algunas informaciones referente a cada bloque del programa y sus conexiones.
Los bloques de funcion del tipo MC_Power son responsables por habilitar los ejes.

El bloque de funcion SMC_lInterpolator convierte un camino definido por objetos GEOINFO en puntos de
camino discretos. El bloque de funcion recibe la direccion del programa CNC en la entrada poqgDataln y el
tiempo de ciclo de la tarea IEC en que éste sera ejecutado en la entrada dwlpoTime.

El bloque de funcién del tipo SMC_TRAFOF_Gantry2 corresponde a la transformacion directa del sistema
Gantry2 y es necesario solamente para visualizacion.

El bloque de funcién del tipo SMC_TRAFO_Gantry2 corresponde a la transformacion inversa del sistema
Gantry2 y es responsable por generar la referencia para cada eje en su salida.

El bloque de funcién del tipo SMC_ControlAxisByPosition controla la posicion del eje conectado a la entrada
Axis. Como la aplicacién no garantiza que las salidas del interpolador sean constantes (por ejemplo, el camino
termina en un punto diferente de donde empezd), es necesario activar la prevencion de lagunas (bAvoidGaps,
fGapVelocity, fGapAcceleration, fGapDeceleration).

= Cree un objeto del tipo Vizualization.

m Agregue Yy referencie los modelos de visualizacién del tipo VISU_NEW_SMC_Interpolator vy
SMC_VISU_Gantry2 a los bloques de funcién SMC_Interpolator y SMC_TRAFOF_Gantry2
respectivamente.

La Figura 5.27 muestra el objeto Visualization con los modelos agregados.
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|5 visualization x

Figura 5.27: Visualizacién CNC.

= Haga el download del programa en el PLC500MC.
= En el modo de monitoreo Online, abra el objeto Visualization.
= El programa ejecuta el movimiento CNC asi que la entrada Execute del interpolador sea accionada.

= Tras la ejecuciéon completa del programa, usted puede reiniciarlo por medio de un nuevo flanco de subida en
la entrada Execute del interpolador.

= El movimiento puede ser observado por el modelo de visualizacion SMC_VISU_Gantry2.

Si lo desea, realice algunas pruebas mas.

Ejemplos de aplicacion utilizando caminos CNC pueden ser encontrados directamente en el sitio de Codesys,
disponible en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Application Examples).

5.6.5 Eje tangencial en caminos CNC

El PLC500MC posibilita aplicaciones que necesiten de un eje que tangencie el camino CNC durante el
movimiento. Este tipo de aplicacion generalmente es utilizado en maquina de corte.

= Cree una nueva aplicacién como es presentado en la subseccién 5.6.2.

Para ejecutar un camino CNC con eje tangencial es necesario configurar los ejes que haran parte del
movimiento.
= Agregue dos ejes virtuales en esa aplicacion (Axis_A y Axis_B), como es presentado en la subseccién 5.3.

m Agregue un tercer eje virtual (Axis_R), como es presentado en la subseccion 5.3, sin embargo, en la pestafa
General, modifique el Axis type para médulo. Este sera el eje tangencial.

= Modifique la prioridad de la tarea MainTask a 1 y definala con intervalo ciclico de 4ms.
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El programa estandar para ejecutar un camino CNC controlando un sistema del tipo poértico 2D con un eje
tangencial es presentado en la Figura 5.28.

= En el arbol de dispositivos, abra el programa PLC_PRG(PRG).

= Declare las instancias de los bloques de funcién y haga las conexiones de los bloques como es presentado
en la Figura 5.28.

PLC_PRG X

PROGRAM PLC_PRG

82z VAR
3 Power_R : MC_Power;
4 Power_B : MC_Power;
H Power_R : MC_Power;
€ TRAFO : SMC_TRAFO_GantryCutterd;
7 TRAFOF : SMC TRAFOF GantryCutterl;
Interpolator : SMC_Interpolator:
Control A : SMC_ControlAxisByPos;
Control B : SMC_ControlhxisByPos;
Control R : SMC_ControlAxisByPos;
2 END_VAR
=
Power_A Power_B Power R
MC_Power MC_Power MC_Power
Asxis_A Fds Statug— | Awxis_B 2 Axis Status~ | Ass_R s Status—
TRUE nable bReguls TRUE Enable bReguls TRUE nable bReguls
TRUE___|—pRequltorOn bDrveSmrRealState— | TRUE | —{bRegulstorOn bDrveStanRealStmtel- [ TRUE [ —bRequistordn bDrive StanRealState—
TRUE _ |—pDmveStan Busy— | TRUE | —fbDmveStan Busy | TRUE | —bDnveStan Busy—
Ermor— Ermor|- Ermor—
ErmorlD[- EmorD - EmorlD~
Control A
SMC_ControlfisByPos
s bBusy|~
el —fSmus bCommandAboned—
4 G2 &—ihEnable bEror
[ TRUE __ }pAvorGaps ErrordD-
SMC_Interpokator SatP bSteplp
—pExacute bDone— 50 |—fGapValciy
[=diMyCNC) | —pogDatzin bBusy— 50 |—fGapAcoaleration
- —bSlow_Stop bEror— TRAFO 50 |—fGapDeosl
< c3 bEmargency_Stop wEmarlD— SMC_TRAFO_GantyCutiei? 50 |—fGaplek
—bWaitAtNexaStop piSetP, pi dg—
—dOveride Status v d Control B
—VelMade bWorking| —dOffse{ di— SMC_ '
[4000 dwipoTime AetObjetSourceld —dOffsaty A= B e bBusy- L
—dLastWayPos dActObjactlength —dOfsatR Gl St bCommandAborted— —
—bAbor dAetDbjectl engthRemaining —{iDirectionR €2 c——pEnable bErnor s
—pSingleStap Vel TRUE | —pAvoidGaps EroD- ]
—{bicknM vechciTangent fiSetPosition bStoplpa —
—bOuick_Stop iLastSwitch — 50 GapValocity —
—d0uickDeceleration dwSwitches— 50 |—fGapAcceleration
—dlerkMax dWayPos— TRAFOF 50 |—{fGapDeoe}
—dQuickStopJerk wh— SMC_TRAFOF_GantryCutiec? 50 |—fGaplek
—pSuppressSystemMFunctions 2dToolLength— Drivex. dz—
Act_Dbject— Axis B “DriveY dy- Control R
Axis R [DrveR dr— SMC_Cx E
—dDffsaiX dng— Axis R s bBusy~
—HdOffsaty dny— Gl —jSumms bCommandAborted—
—dOffsetR ratio— < C2 __<—bEnable bEnor
—DirectionR dnDfseix- [ TRUE 1 pAvoidGaps ErmodD
0 minX dnDffseiY— P bStoplp
20 [ —fmeX 500 | —fGapValociy
0 min¥ 500 |—fGapAccaleration
20 |—jmaxy 500___|—fGapDeosleration
500 |—fGaplerk
Figura 5.28: Programa para ejecutar caminos CNC.
H 1
{NOTA!

El apéndice C apresenta este mesmo programa utilizando a linguagem ST.

El bloque de funcién del tipo SMC_TRAFOF_GantryCutter2 corresponde a la transformacion directa del
sistema GantryCutter2 y es necesario solamente para visualizacion.

El bloque de funcion del tipo SMC_TRAFO_GantryCutter2 corresponde a la transformacion inversa del sistema
GantryCutter2 y es responsable por generar la referencia para cada eje en su salida.

©

iNOTA!

La refencia del eje tangecial es calculada directamente por el bloque de funcion SMC_Interpolator
e interpretada por el bloque de funcion GantryCutter2, dispensando, de esta forma, la necesidad

de su referencia en el Cédigo-G.

= Cree un objeto del tipo Vizualization.

m Agregue y

referencie

los modelos de Vvisualizacién del

tipo VISU_NEW_SMC_Interpolator y

SMC_VISU_GantryCuuter2 a los bloques de funcion SMC_Interpolator y SMC_TRAFOF_GantryCutter2
respectivamente.
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La Figura 5.29 muestra el objeto Visualization con los modelos agregados.

@] Visualization X

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

iStatus ]

bWorking L]

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

dWayPos

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

Figura 5.29: Visualizacién CNC.

= Haga el download del programa en el PLC500MC.
= En el modo de monitoreo Online, abra el objeto Visualization.
= El programa ejecuta el movimiento CNC asi que la entrada Execute del interpolador sea accionada.

= Tras la ejecucién completa del programa, usted puede reiniciarlo por medio de un nuevo flanco de subida en
la entrada Execute del interpolador.

= El movimiento puede ser observado por el modelo de visualizacion SMC_VISU_GantryCutter2.

Si lo desea, realice algunas pruebas mas.

Ejemplos de aplicacién utilizando caminos CNC pueden ser encontrados directamente en el sitio de Codesys,
disponible en: https://help.codesys.com (Add-ons > CODESYS SoftMotion > Application Examples).

5.7 ALTERAR MODO DE CONTROL

Actualmente, el servoconvertidor SCAQ6 soporta dos tipos de modo de operacién: modo de posicién de
sincronizacion ciclica (csp) y modo de velocidad de sincronizacion ciclica (csv).

El bloque de funcion SMC_SetControllerMode, puede ser usado para alternar el modo de control del
SCA06_Motion.

Precondiciones:

1. El servoconvertidor debe soportar el modo de control deseado.
2. Los PDOs de transmisién y recepcion necesarios deben ser mapeados.

3. El eje no debe estar en el estado errorstop, stop ni homing cuando el bloque de funcién
SMC_SetControllerMode sea ejecutado.

4. EI SCA06_Motion solamente aceptara el nuevo modo de control cuando esté deshabilitado.

La Figura 5.30 presenta el modelo de visualizacién del bloque SMC_SetControllerMode.
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Instance: POU.SMC_SetControllerMode_0

@)
SMC_POSITION | v
SMC_NOCONTROL

SMC_TORQUE
SMC_VELOCITY

SMC_CURRENT

Figura 5.30: Modelo de visualizacion del bloque de funcion SMC_SetControllerMode.

Para cambiar el modo de control:

= Agregue el bloque de funcion SMC_SetControllerMode en su aplicacion.

m Con la aplicacion en modo Online. Asegurese de que el eje esté deshabilitado (bloque de funcién
MC_Power).

= En el bloque de funcion SMC_SetControllerMode seleccione el modo de control deseado.

= Active la entrada del bloque de funcion bExecute. La salida bBusy del bloque de funcién quedara activa
durante 1000 ciclos.

= Durante este periodo, habilite el eje.

Con eso, la salida bDone del bloque de funcién SMC_SetControllerMode quedara activa, indicando que el
modo de control fue modificado.
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6 CREARY CONFIGURAR RED CAN + SOFTMOTION

En esta seccion son descritas las etapas necesarias para realizar el control de movimiento utilizando una
comunicacion CAN entre el PLC500MC vy el servoconvertidor SCAQ6, a través del software Codesys.

JATENCION!
& Para el control de movimiento utilizando la red CANopen, utilice un eje CiA402 genérico.

6.1 CONFIGURACION DEL SERVOCONVERTIDOR SCA06 CAN

Conecte correctamente el cable de comunicacién CAN y el servomotor al servoconvertidor SCA06.

Partiendo de los parametros de estandar de fabrica del SCA06:

m Altere el parametro P0202 a 5 (control via red CAN/EtherCAT).

= Altere el parametro P0385 al valor correspondiente al modelo de servomotor utilizado.

= Altere el parametro P0700 a 1 (configura el protocolo de comunicaciéon CAN como siendo el CANopen.)
= Altere el parametro P0701 a 3 (configura la direccion del servo en la red CAN como 3).

= Altere el parametro P0702 a 0 (configura la tasa de comunicacion de la interfaz CAN como 1Mbit/s).

Siga las recomendaciones descritas en el manual del servoconvertidor SCAO6 para programar parametros de
ajuste del equipo, relativos a la parametrizaciéon del motor, funciones deseadas para las sefales de I/O, etc...

En caso de duda, consulte el Manual de Programacién del servoconvertidor SCA06.
= Reinicie el servoconvertidor.

Con eso, el servoconvertidor SCA06 estara pronto para ser accedido a través de la red CAN.

6.2 CREAR UN PROYECTO EN EL CODESYS

= Cree un nuevo proyecto en File > New Project. Seleccione Standard Project, defina un directorio y el nombre
de la aplicacién. Seleccione el Device PLC500MC y el lenguaje de programacion deseado.

= Agregue una nueva tarea responsable por el control de movimiento (Motion_Task) nesta aplicagdo. Aplique
as configuracdes da Figura 6.1.

Devices -+ o1 X @ Task_Motion X =
=[] Example CAN Moton || Configuration
=% Deyice (PLCS00MC)
- &l PLC Logic Priority (0.31 ) |1
=1 Application
m Library Manager Type
PLC_PRG (PRG) |O:"C|iC V| Interval (e.q. t£200ms) ms
= @ Task Configuration
=g MainTask Watchdog
& PLC_PRG [ Enable
@ Task_Motion
o setup (Setup) Time (e.g. t#200ms) ms
-
I_0Os (I/0s
= U,_f ) ) Sensitivity 1
+-|]| Expansions (Expansions)
[:f] ETH1 ETHY)
(-] ETHZ ETHZ)
[l can (can) ok Add Call Remove Call [# Change Call Mowve Up Move Down
ﬂi R5485 (RS4835) pou Comment
‘A SoftMotion General Axis Pool

Figura 6.1: Configuraciones de prioridad.
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6.2.1 Agregar CANopen Manager SoftMotion

m Para agregar una nueva interfaz de comunicacion CANopen Manager SoftMotion haga clic con el botén
derecho encima del objeto CAN en el arbol de dispositivos, haga clic en Add Device, en la caja de dialogo
seleccione la opcion  Append Device, y entonces Fieldbuses > CANopen >
CANopen_Manager_SoftMotion, haga clic en Add Device para agregar al arbol de dispositivos, conforme
la Figura 6.2.

Devices * & X ({] AddDevice
=5l Example CAN Moton -
= E,:' Device (PLCS00MC) Name |C.-'-\N0pen_Manager_50fu\‘lohon
+- 21 PLC Logic Action
o Setup (Setu
_‘:‘ etup (Setup) (® Append device (O) Update device
= 1_0s(1f0s)
#-11] Expansions (Expansions) |St-ing for a full text search | Vendor | <all vendors> i
(@ et EHY
~
m ETHZ (ETH2) MName Vendor Version Descriptic
[ can (casn =1 Fieldbuses
[ rs4ss & Cut = €ift CANopen
2 SoftMo Copy =i CANopenManager
Paste [ caNopen_Manager 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 CANopen I
% Delete Iﬁj CANopen_Manager_SIL2 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 CAMopen P
i m CANopen_Manager_SoftMotion 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 CAMopen P
Refactoring 4 +-&ifl Local Device
= v
Properties... < *- $A 11939 5
Add Object Group by category [] Display all versions(for experts only) [[] Display outdated versions
) Add Folder...
= 5 ﬂi MName: CANopen_Manager_SoftMotion -
| Add Device... | Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Disable Device gzlsig;:zlﬁgg%openManager =
Update Device... Order_Nu_mh-ner. Aot yﬂ
,, ) . Description: CAMopen Manager SoftMotion w —
(7  Edit Object
e Append selected device as last child of
Edit |0 mapping CAN
Import mappings from CSV... @ (You can select another target node in the navigator while this window is open.)
Export mappings to CSV...
Add Device Close

Figura 6.2: Agregando CANopen Manager SoftMotion al arbol de dispositivos.

6.2.2 Agregar SCA06 como esclavo en la red CANopen

m Para agregar el dispositivo SCA06 como esclavo de la red CANopen haga clic con el botdén derecho en el
dispositivo CANopen Manager SoftMotion creado anteriormente y seleccione la opcién Add Device.)

= En la seccion Action, de la caja de dialogo abierta, asegurese de que la opcién Append device esté
seleccionada. Busque el dispositivo SCA06 Fieldbuses > CANopen > CANopen Remote Devices > SCA06.

= Haga clic en Add Device.

La Figura 6.3 presenta los pasos anteriores, directamente en el software Codesys.
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Devices > & X ([ AddDevice x1
=5 Example_CAN_Motion = £
= E,:' Device (PLCS00MC) Name ‘SCADS
+- B0 PLC Logic Action
u"ﬁ Setup (Setun) (® Append device () Insert device Plug device () Update device
& 1.0s(1/os)
# -1l Expansions (Expansions) |Sh’ing for a full text search | Vendor | <All vendors> -
(@ emiEHY
[0 ez EmH2) Mame Vendor ()
= m CAN (CAN) m SCA-05 220-230V 4-8A WEG
A can (1 sca-05 220-230v 588 WEG
@ rs4ss & Cut (1 sca-0s 220-230 8-16A WEG
% softMot Copy [ scaos WEG
%, Paste [ sMcr475_SoftMotion nanatec
¥ Delete (] sswso0 WEG
o _ m SVMCAN CMZ CAMopen node_SoftMotion CMZ Sistemi Elettronic
actoring ' il svMCAN QMZ CANopen node SoftMotion Encoder CMZ Sistemi Elettronici v
Properties... < i
Group by category  [[] Display all versions(forexperts only) [] Display outdated versions
] Add Object
[  mame:scaos "
|E:| Add Folder... i
Add Device... Categories: Remote Device
- Version: 2. 1x -
Insert Device... Order Number: Contact WEG =
Sean for Devices... Description: Imported from CO_SCADS_V21X.EDS W 5
Disable Device
Update Device... Append selected device as Ia_st «child of
- CANopen_Manager_SoftMotion
[7  Edit Object
i . X ¥  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Edit Object With...
Edit 10 mapping Close
Import mappings from C5V...
Figura 6.3: Agregando SCA06 como esclavo en la red CANopen.
iNOTA!

©

En caso de que el servoconvertidor SCA06 no esté disponible, baje el archivo .EDS directamente
por el sitio de WEG, disponible en: https://www.weg.net/ y agréguelo al depdsito de dispositivos

del Codesys (Tools > Device Repository... > Install...).

m Para agregar un eje SoftMotion al SCA06, haga clic con el boton derecho en el dispositivo SCA06 agregado
anteriormente y seleccione la opcién Add SoftMotion CiA402 Axis.

= [ can (can)

= m CANopen_Manager_SoftMotion {CANopen_Manager_SoftMotion)

[ scans (scaos)
[ rs4a5 (R5485) &
2 SoftMotion General Axis Copy

Cut

% Paste
¥ Delete
Refactoring >

Properties...

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

L

Edit IO mapping
Import mappings from CSV...
Export mappings to C5V...

| Add SoftMotion CiAd02 Axis |
Add SoftMotionLight CiA402 Axis

Figura 6.4: Agregando eje SoftMotion al SCA06.
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Cuando un eje SoftMotion sea agregado manualmente, sera exhibida la caja de dialogo de la Figura 6.5.

*

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

oK

Figura 6.5: Mensaje de alerta al agregar un eje SoftMotion manualmente.

= Lea el mensaje y haga clic en OK.

Luego de estas configuraciones, el arbol de dispositivos debera contener los iconos presentados en la
Figura 6.6.

Devices - 0 X
=5 Example_CAN. Motion -
=l Device (PLCS0OMC)
=l PLC Logic
= u Application

m Library Manager
PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
= @ MainTask
] PLC_PRG
@ Task_Mation
%ﬁ Setup (Setup)
= [_0s(1/os)
+ "] Expansions (Expansions)
(@ EmHL EHY)
[ ez €T
= [ can (cany
= ﬁi CANMopen_Manager_SoftMotion (CANopen_Manager_SoftMotion)
=[] scaos (sca0s)
Mg SM_Drive_GenericDSP402 (SM_Drive_GenericDSP402)
[ rs4as (R5485)
% SoftMotion General Axis Pool

Figura 6.6: Arbol de dispositivos para utilizacién del SoftMotion.

6.2.3 Configurar objeto CAN

= Abra las configuraciones del dispositivo CAN, en la pestafia General, configure las opciones de la pagina
conforme la Figura 6.7.

[ can x -
General General

Log Netwark 0 S cn "

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

Status

Information

Figura 6.7: Configuracion estandar CAN.
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6.2.4 Configurar objeto CANopen Manager SoftMotion

= Abra las configuraciones del objeto CANopen Manager SoftMotion, en la pestafia General, configure las
opciones de la pagina conforme la Figura 6.8.

[f] cAnopen_Manager_SoftMotion X

General

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

CAMopen IEC Objects

NMT start all (if possible)
Status
Guarding

Inf ti
frormatian [] Enable heartbeat praducing

Node-ID 127 =

4F

Producer time {ms) 200

SYNC TIME

Enable SYNC producing [[] Enable TIME producing

4k
4k

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

Producer time {ms) 1000

4k

Cycle period (ps) 4000

4k

Window length {ps) 1200

4k

Enable SYNC consuming

Figura 6.8: Configuracién estandar CANopen Manager SoftMotion.

= También en las configuraciones del objeto CANopen Manager SoftMotion, en la pestafia CANopen 1/O
Mapping, seleccione la tarea responsable por el movimiento (Task_Motion), como na Figura 6.9.

[{] canopen_Manager_SoftMotion X

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

Log Use parent bus cycde setting
MainTask
Task_Motion

CAMNopen IO Mapping

CAMopen IEC Objects

Figura 6.9: Configuracién estandar CANopen Manager SoftMotion.
6.2.5 Configurar SCA06 como esclavo SoftMotion CAN

m Abra las configuraciones del objeto SCAO06, en la pestafia General, configure las opciones de la pagina
conforme la Figura 6.10.
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(] scaos x

General
General

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

Enable expert settings [] Optional device

SDOs
Enable SYNC producing  [[] Noinitialization Reset node
Log
Guarding
CANopen If0 Mapping
[] Enable nodeguarding [] Enable heartbeat praducing

CANopen IEC Objects

Guard time (ms) 0 = Producer time {ms) |0 =
SEIE Life time factor o - Heartbeat consuming (0/8 active)
Infarmation Emergency (EMCY) TIME
Enable emergency (EMCY) Enable TIME praducing
COB-ID 0 COB-ID (Hex) 16% (100 =
Enable TIME consuming
Checks at Startup
Check vendor ID [] check product number ] Check revision number

Figura 6.10: Configuracion estandar SCA06 en la red CANopen SoftMotion.

= También en las configuraciones del objeto SCA06, en la pestafia PDOs, seleccione solamente los PDOs de
la Figura 6.11.

m SCAD6 X
General Receive PDOs (Master => Slave) Transmit PDOs (Slave = Master)
Add PDO Add Mapping Edit Delete Mave Up Mave Down Add PDO Add Mapping Edit Delete Move Up Mave Dawn
Fros Name Object Bit len... Name Object Bit len...
SD0s 16#1400: Receive PDO Communication  16#203 ($NODEID+16# 16 16#1800: Transmit PDO Communication 16#183 ($NODEID+16# 16
Controlword 16%6040:16:00 16 Statusword 16+6041:16500 16
Log 16#1401: Receive PDO Communication  16#303 ($NODEID+16% 24 16#1801: Transmit PDO Communication 16#283 ($NODEID+16# 24
Controlword 16#6040:16+00 16 Statusword 16#6041:16%00 16
CANopen If0 Mapping Modes of Operation 1626060:16200 3 Modes of Operation Display 16£6061:16£00 ]
v| 16#1402: Receive PDO Communication  16#403 ($NODEID+16% 48 w| 16#1802: Transmit PDO Communication 16#383 ($NODEID+16# 48
Bl B @z Controlword 1646040:16#00 15 Statusword 16#6041:16500 16
Target Position 16£607A:16%00 32 Position Actual Value in User Unit 16£6064:16%00 32
Status 16#1403: Receive PDO Communication  16#503 ($NODEID+16& 16 16#1803: Transmit PDO Communication 16#483 ($NODEID+16# 48
Information Controlword 16%6040:16%00 16 Statusword 16%6041:16%00 16
16#1404: Receive PDD Communication  16#0 o Velocity Actual Value 16#606C: 16200 32
16#1405: Receive PDD Communication  16&0 o 16#1804: Transmit PDO Communication 16&0 0
16#1406: Receive PDO Communication  16#0 o 16#1805: Transmit PDO Communication  16#0 0
16%1407: Receive PDO Communication 16#0 o 16#1806: Transmit PDO Communication 1620 o
16#1807: Transmit PDO Communication  16#0 ]

Figura 6.11: Configuracion estandar SCA06 en la red CANopen SoftMotion.

= Modifique el Transmissiontype de los PDOs de transmision y recepcion para Cyclic - synchronous (Type
1-240) (para abrir las propiedades, haga clic dos veces en el PDO Communication).
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COB-ID |SNODEID+16 #400

= 16#403 (1027)
Inhibit time {x 100ps) 0 =
Transmissiontype Cydic - synchronous (Type 1-240) w

MNumber of syncs 1 =

A

Event time (x 1ms) 0

Process by CANopen Manager
Concel

Figura 6.12: Configuracion Transmissiontype de los PDOs.

6.2.6 Configurar SM_Drive_GenericDSP402

= Aplique las mismas configuraciones de la Subseccion 2.4.5.

6.3 MONITOREO
6.3.1 Estado de la comunicacion CAN

El estado de la red CAN puede ser monitoreado en el modo Online del Codesys, indicando el estado de cada
una de las etapas de comunicacion e informando el estado (Status). Al encontrar problemas de conexién, como
es mostrado en la Figura 6.13, verifique nuevamente si los cables estan debidamente conectados y revise las
configuraciones hechas en la seccioén 6.

Devices * o X
=g Exampile <
=K% Device [connected] (PLCS0OMC)
=80 pLC Logic

- I} Application [run]
m Library Manager
BF] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
5 EtherCAT_Task
= 8 MainTask
] PLC_PRG
u? Setup (Setup)
= 1.0s(1j0s)
+ |[| Expansions (Expansions)
[ Em1EHD
[ T2 ETH)
= AT cancany
= ﬁ@ CANopen_Manager_SoftMotion (CAMopen_Manager_SoftMotion)
=- A scaos (scaos)
AMEP sM_Drive_GenericDSP402 (SM_Drive_GenericDSP402)
A [f] rs485 (Rs485)
'a SoftMotion General Axis Poal

Figura 6.13: Indicacién de error en la comunicacién EtherCAT.

Cuando las configuraciones estén correctas y los dispositivos estén comunicando adecuadamente, todos los
items de la comunicacion CAN estaran en verde, como es indicado en la Figura 6.14.
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Devices * 0 X
=5 Example =
=1 Device [connected] (PLC500MC)
=B PLC Logic

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

Figura 6.14: Comunicacioén correctamente configurada y dispositivos comunicado.

6.3.2 Verificar la variacion en la posicion actual del servomotor

® Luego de una correcta configuracion de la red CAN y todavia en el modo Online abra las configuraciones del
SM_Drive_ETC_WEG_SCA.

Cuando el PLC esté en modo Online, en la pestafia General, sera habilitado un campo para visualizacion del
eje, conforme la Figura 6.15.

B SM_Drive_GenericDSP402 X

General Axis type and limits Velodity ramp type
Virtual mode Software limits Trapezoid
Scaling/Mapping Activated MNegative [u]: 0.0 .
Modulo Sin2
Positive [u]: 1000.0 .
Commissioning Finite [u] Quadratic
, ) Quadratic (smooth)
SM_Drive_CAN_GenericDSP402: Software error reaction _
1/0 Mapping Deceleration [ufsz]: i] Identification
SM_Drive_CAN_GenericDSP402: Max. distance [ul: 0 D i}
IEC Objects
Status Dynamic limits Position lag supervision
Velocity [ufs): Acceleration [ufs?]  Deceleration [ufs2]  Jerk [ufs2]: deactivated

Information 30 100 100 1000 Lag limit [u]: 1.0

Online

variable set value actual value Status: SMC_AXIS_STATE.power_off

fm 0.54 0.54 Communication: operational {100)

Welocity [u/s] 0,00 0,00

Acceleration [u/s] 0.00 oo || Erors

Torque [Nm] 0.00 000 | s Errer:

0 [16:£00000000]

. FBE Error:

SMC_ERROR.SMC_MO_ERROR

viDriveInterfaceError:
0

strDriveInterfaceError:

Figura 6.15: Monitoreo online del servomotor.

En este campo es posible observar el estado del eje y de la comunicacion, variables de posicion, velocidad,
aceleracion y torque, con sus referencias y valores actuales.

= Mueva el eje del servomotor manualmente y observe el valor de la posicion alterando en Position [u] - actual
value.
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6.4 COMISIONAMIENTO

Para probar las configuraciones aplique las mismas instrucciones presentadas en la Subseccion 2.6.

Con las configuraciones aplicadas en esta seccion, el eje ya podra ser utilizado en las aplicaciones.
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A APLICACION CAM

Este apéndice contiene la aplicaciéon PLC_PRG, de la subseccién 5.5, en ST.

PLC_PRG application:

PROGRAM PLC_PRG

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

bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

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

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

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

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

MoveVelocity(
Axis:= Axis_A,
Acceleration:= 10,
Deceleration:= 10,
Jerk:= 10);
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B APLICACION CNC
Este apéndice contiene la aplicacién MyMotion, de la seccién 5.6, en ST.

MyMotion Application:
PROGRAM MyMotion

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

bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

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

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

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

TRAFO(
pi:= Interpolator.piSetPosition);

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

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

Este apéndice contiene la aplicacion MyMotion, de la seccién 5.6.5, en ST.

MyMotion Application:
PROGRAM MyMotion

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

bRegulatorOn:= TRUE,
bDriveStart:= TRUE);

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

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

TRAFOF(

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

Interpolator(
pogDataln:= ADR(MyCNC),

bEmergency_Stop:= Control_B.bError OR Control_B.bStoplpo OR

Control_R.bError OR Control_R.bStoplpo,
dwlpoTime:= 4000);

TRAFO(
pi:= Interpolator.piSetPosition,
v:= Interpolator.vecActTangent );

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

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

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