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1.2
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Informagoes gerais
Utilizacado da documentagéo

Informagdes gerais
Utilizagdo da documentacao

Esta documentacéao é parte integrante das unidades e inclui informagdes importantes
para o seu funcionamento e manutencao. A documentagao destina-se a todas as pes-
soas encarregadas da montagem, instalagao, colocagdo em funcionamento e manuten-
¢ao do produto.

A documentagao tem de estar sempre acessivel e legivel. Garanta que todas as pes-
soas responsaveis pelo sistema e pela sua operagao, bem como todas as pessoas que
trabalham sob sua propria responsabilidade com o aparelho, leram e compreenderam
completamente a documentagéo antes de iniciarem as suas tarefas. Em caso de duvi-
das ou necessidade de informagbes adicionais, contacte a SEW-EURODRIVE.

Estrutura das informagées de segurancga

Significado das palavras-sinal

A tabela seguinte mostra o significado e a subdivisdo das palavras-sinal para as infor-
magodes de seguranga, avisos sobre danos e outras observagdes.

Palavra-sinal Significado Consequéncias quando nao
considerado

A PERIGO! Perigo iminente Morte ou ferimentos graves

A AVISO! Situagéo eventualmente perigosa Morte ou ferimentos graves

A CUIDADO! Situagéo eventualmente perigosa Ferimentos ligeiros

ATENGAO! Eventuais danos materiais Danos no sistema de acionamento

ou no meio envolvente

NOTA Observacgao ou conselho dutil:
Facilita o manuseamento do sistema
de acionamento.

1.2.2 Estrutura das informagdes de seguranga especificas a determinados capitulos

As informagdes de segurancga especificas aplicam-se ndo sé a uma determinada agao,
mas também a varias agdes dentro de um assunto especifico. Os simbolos utilizados
advertem para um perigo geral ou especifico.

Exemplo da estrutura formal de uma informagéo de seguranca especifica a determi-
nados capitulos:

A PALAVRA-SINAL!

Tipo e origem do perigo.

Possivel(eis) consequéncia(s) se nao observado.

+ Medida(s) a tomar para evitar o perigo.

1.2.3 Estrutura das informag¢oées de segurang¢a integradas

As informacoes de seguranca integradas estido diretamente integradas na agéo antes
do passo que representa um eventual perigo.

Exemplo da estrutura formal de uma informagéo de seguranga integrada:
+ A PALAVRA-SINAL! Tipo e origem do perigo.

Possivel(eis) consequéncia(s) se ndo observado.

— Medida(s) a tomar para evitar o perigo.
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Direito a reclamacgéo em caso de defeitos

1.3 Direito a reclamagao em caso de defeitos

Para um funcionamento sem problemas e para manter o direito a garantia, &€ necessario
ter sempre em atencédo as informagdes contidas neste manual e cumpri-las. Por isso,
leia atentamente o manual antes de trabalhar com a unidade!

Garanta que o manual esta sempre em estado bem legivel e acessivel as pessoas res-
ponsaveis pelo sistema e pela operagao, bem como as pessoas que trabalham com a
unidade.

1.4 Exclusao da responsabilidade

A observacdo desta documentacdo e da documentacido das unidades da
SEW-EURODRIVE instaladas é pré-requisito para o funcionamento seguro e para que
possam ser obtidas as caracteristicas do produto e o rendimento especificado.
A SEW-EURODRIVE nao assume qualquer responsabilidade por ferimentos ou danos
materiais resultantes da nao observagao das informacdes contidas nas instrugdes de
operacao. Neste caso, é excluida qualquer responsabilidade relativa a defeitos.

1.5 Informacgdao sobre direitos de autor
© 2013 — SEW-EURODRIVE. Todos os direitos reservados.

E proibida qualquer reproducéo, adaptacao, distribuicéo ou outro tipo de utilizacéo total
ou parcial.

1.6  Outra documentagdao aplicavel
Para as unidades conectadas aplicam-se os seguintes documentos e publicagdes:
* Instru¢des de operacéo "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®"
* Manual de elaboragao de projetos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®

+ Em unidades com tecnologia de segurancga funcional devem ser consultados adicio-
nalmente o respetivo manual "Seguranga funcional" ou "Desconexdo segura —
Condigdes".

* Ainstalacio e colocagcdo em funcionamento devem ser efetuadas exclusivamente
por pessoal técnico qualificado, com formagao adequada e sob observagao e cum-
primento dos regulamentos sobre a prevencéo de acidentes em vigor e das instru-
¢cbes de operacao.

1.7 Nomes dos produtos e marcas

Os nomes de produtos mencionados nesta documentagdo sdo marcas comerciais ou
marcas registadas dos respetivos proprietarios.

EtherCAT® ¢ uma marca registada e tecnologia patenteada, licenciada pela Beckhoff
Automation GmbH, Alemanha.
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2 Informagdes de seguranca

As informagbes de segurancga basicas abaixo apresentadas devem ser lidas com aten-
¢ao a fim de serem evitados ferimentos e danos materiais. O cliente tem que garantir
que estas informagdes basicas de seguranca sejam sempre observadas e seguidas.
Garanta, igualmente, que todas as pessoas responsaveis pelo sistema e pela sua ope-
ragao, bem como todas as pessoas que trabalham sob sua propria responsabilidade
com a unidade, leram e compreenderam completamente as instrugdes de operagao
antes de iniciarem as suas tarefas. Em caso de duvidas ou necessidade de informagdes
adicionais, contacte a SEW-EURODRIVE.

2.1 Notas preliminares

fude

As seguintes informagbes de seguranga referem-se essencialmente a utilizagdo das
unidades MOVIAXIS®. Se forem utilizados outros componentes da SEW, consulte tam-
bém as informagbes de seguranga correspondentes na respetiva documentagao.

Observe também as notas suplementares de seguranga dos varios capitulos destas
instrucdes de operagao.

NOTA

Este sistema de comunicagao permite-lhe ajustar com precisdo o servocontrolador
multi-eixo MOVIAXIS® a sua aplicagao especifica. Como em todos os sistemas de
bus, existe o perigo de uma alteragao externa néo visivel dos parametros (rela-
cionados com o servocontrolador) e, com isto, uma alteragdo do comporta-
mento da unidade. Tal pode resultar num comportamento inesperado do
sistema (ndo incontrolado).

2.2 Informacgées gerais

2.3 Grupo alvo

Nunca instale ou coloque em funcionamento produtos com danos. Em caso de danos,
é favor reclamar imediatamente a empresa transportadora.

Durante a operagéo, os servocontroladores multi-eixo poderao possuir, de acordo com
os seus indices de protegao, partes livres ou méveis sob tensao, bem como superficies
quentes.

A remogao nao autorizada das tampas de protegao obrigatoérias, o uso, a instalagdo ou
a operagéo incorretos do equipamento poderao conduzir a ocorréncia de danos e feri-
mentos graves.

Para mais informagdes, consulte esta documentagao e a detalhada.

Os trabalhos de instalagdo, colocagdo em funcionamento, eliminagdo de irregulari-
dades e manutengao sé devem ser realizados por pessoal técnico qualificado (sob
consideragdo das seguintes normas e regulamentos: IEC 60364 ou CENELEC HD 384,
ou DIN VDE 0100 e IEC 60664, ou DIN VDE 0110 e os regulamentos nacionais sobre
a prevencao de acidentes).

Pessoal qualificado, no ambito destas informag¢des de seguranga, sdo todas as pes-
soas familiarizadas com a instalagdo, montagem, colocagao em funcionamento e ope-
ragao do produto, e que possuem a respetiva qualificagao técnica para poderem efetuar
estas tarefas.

Os trabalhos relativos a transporte, armazenamento, operagéo e eliminagao do pro-
duto, devem ser realizados por pessoas devidamente instruidas.
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2.4

2.5

2.6

2.7

Transporte, armazenamento

Siga as instrugdes relativas ao transporte, armazenamento e manuseamento corretos.

Instalacao/Montagem

Observe as informacdes apresentadas no capitulo 4 "Montagem e instalagéo".

Ligagdao elétrica

Observe as normas nacionais de prevencao de acidentes (por ex., BGV A3) ao traba-
Ihar com os servocontroladores multi-eixo quando estes se encontram sob tenséo.

Efetue a instalagao de acordo com os regulamentos aplicaveis como, por ex. secg¢des
transversais dos cabos, fusiveis, instalacdo de condutores de prote¢do. Observe tam-
bém todas as restantes informagdes incluidas na documentagéo detalhada.

Informacdes sobre a instalagdo de acordo com EMC, como blindagem, ligacéo a terra,
disposigao de filtros e instalagao de cabos, podem ser encontradas na documentagao
dos servocontroladores multi-eixo. Estas informagdées também devem ser sempre
observadas no caso de unidades providas com o simbolo CE. O fabricante do sistema
ou da maquina é responsavel pelo cumprimento dos valores limite estabelecidos pela
legislacdo EMC.

As medidas de prevencgao e os dispositivos de protegcao devem respeitar as normas em
vigor (por ex., EN 60204 ou EN 61800-5-1).

Medida de prevencéo necessaria: ligacéo da unidade a terra.
Ligue cabos e acione interruptores apenas com a unidade sem tensao.

Colocagcao em funcionamento / Operagao

A interface de bus de campo XFE24A EtherCAT® s6 deve ser instalada e colocada em
funcionamento sob observacao e cumprimento dos regulamentos sobre a prevengao de
acidentes em vigor e das instru¢des de operagdo "Servocontrolador multi-eixo
MOVIAXIS®"!

Observe as informacgdes apresentadas no capitulo 5 "Configuragao e colocagao em fun-
cionamento do EtherCAT®".
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3.1
3.141

3.2

3.21

Introducgao
Informacdes gerais

Introducgao
Informagébes gerais

Conteuido deste manual

Este manual inclui as seguintes informagdes:

* A colocagdo em funcionamento do MOVIAXIS® no sistema de bus de campo
EtherCAT®.

* A configuragao do mestre EtherCAT® através de ficheiros XML.
« A operagdo do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT®.

Documentagao adicional

Para uma ligagdo facil e eficiente do MOVIAXIS® ao sistema de bus de campo
EtherCAT®, deve requerer, além deste manual do utilizador para a opgao de comuni-
cacao XFE24A EtherCAT®, a seguinte documentagdo mais detalhada sobre a tecno-
logia de bus de campo:

* Instru¢des de operacéo "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®"
* Manual de elaboragao de projetos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®"

O manual de elaboragéo de projetos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®" contém
também uma lista de todos os paradmetros do servocontrolador, que podem ser lidos e
escritos através das varias interfaces de comunicagéo, como por exemplo, bus de sis-
tema ou bus de campo.

Caracteristicas

O servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® permite-lhe usar a opgdo XFE24A como
interface de ligagcao a controladores programaveis de alto nivel através do EtherCAT®,
gragas a sua interface de campo universal de alto desempenho.

MOVIAXIS® e EtherCAT®

O comportamento do servocontrolador, que forma a base da operagdo com EtherCAT®,
é referido como perfil da unidade. Este comportamento é independente do bus de
campo e, por conseguinte, uniforme. Esta caracteristica torna possivel desenvolver e
planear aplicagGes independentes do bus de campo, o que torna muito mais facil uma
mudanca para outros sistemas de bus, como por exemplo, o Profibus (opgéo XFP11A).

3.2.2 Acesso atoda a informagao

O MOVIAXIS® permite um acesso digital a todos os parametros e fun¢des do aciona-
mento através da interface EtherCAT®. O servocontrolador é controlado através dos
dados do processo ciclicos de alta velocidade. Através deste canal de dados do pro-
cesso, pode introduzir valores de referéncia (por ex., velocidade de referéncia, tempo
de geragado de rampa para aceleracdo e desaceleragao, etc.), bem como fazer atuar
varias fungdes do acionamento, como por ex., habilitagdo, inibicdo do controlador,
paragem normal, paragem rapida, etc. Simultaneamente, pode também usar este canal
para ler valores atuais do servocontrolador, como a velocidade atual, a corrente, o
estado da unidade, niumeros de irregularidades e sinais de referéncia.
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3.2.3 Troca de dados ciclica através de EtherCAT®

Em regra, a troca dos dados do processo entre o mestre EtherCAT® e o servocontro-
lador MOVIAXIS® ocorre de forma ciclica. A duracao do ciclo é definida durante a ela-
boragéo do projeto do mestre EtherCAT®.

3.2.4 Troca de dados aciclica através de EtherCAT®

Segundo a especificacédo EtherCAT®, sao introduzidos servicos aciclicos READ/
WRITE, que sao transmitidos juntamente com os telegramas durante a operagao ciclica
do bus, sem afetar o desempenho da comunicacado dos dados do processo efetuada
via EtherCAT®.

O acesso a leitura e a escrita dos parametros do acionamento € possibilitado através
de servicos SDO (Service Data Objects), implementados segundo servigos COE
(CANopen over EtherCAT®) ou VoE (Vendorspecific over EtherCAT®).

Esta troca de informagdes dos parametros permite-lhe implementar aplicagées nas
quais sdo memorizados no controlador programavel mestre todos os parametros impor-
tantes da unidade, ndo sendo necessario efetuar uma configuracdo manual dos para-
metros no servocontrolador.

3.2.5 Configuragao da opgao de comunicagao EtherCAT®

A opgao de comunicagao EtherCAT® foi projetada e concebida de forma a que as con-
figuragbes especificas ao bus de campo possam ser realizadas durante a colocagao em
funcionamento do sistema EtherCAT®. Isto permite a rapida integragéo e ligagdo do
servocontrolador no ambiente EtherCAT®.

3.2.6 Funcgoes de monitorizagéo

3.2.7 Diagnéstico

3.2.8 Editor PDO

O uso de um sistema de bus de campo requer fungdes de monitorizagdo adicionais na
engenharia de acionamentos, como por exemplo, a monitorizagao temporizada do bus
de campo (timeout do bus de campo) ou conceitos de paragem rapida. Pode, por
exemplo, adaptar as fungdes de monitorizagdo do MOVIAXIS® a sua aplicagao especi-
fica. Pode determinar, por exemplo, qual a resposta a irregularidades do servocontro-
lador na ocorréncia de um caso de erro no bus. Para muitas aplicagdes sera util ter uma
paragem rapida, mas também podera configurar outras a¢des de erro. Como a funcio-
nalidade dos terminais de controlo é também garantida no modo de bus de campo,
pode continuar a implementar conceitos de paragem rapida independentes do bus de
campo através dos terminais do servocontrolador.

O servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® oferece-lhe um variado ntimero de opgoes
de diagnéstico para a colocagdo em funcionamento e para o servigo de assisténcia téc-
nica da unidade. Pode, por exemplo, usar o monitor de bus de campo integrado para
verificar tanto os valores de referéncia enviados pelo controlador mestre como também
os valores atuais.

Além disso, estad disponivel um enorme numero de informagdes adicionais sobre o
estado do fluxo dos dados do processo. O editor PDO oferece-lhe, em conjunto com o
software MOVITOOLS® MotionStudio para PC, uma ferramenta de diagndstico confor-
tavel e de uso simples, que permite configurar todos os parametros do acionamento
(incluindo os parametros do bus de campo), bem como a visualizagdo detalhada das
informagdes sobre o estado do bus de campo e da unidade.

Manual — MOVIAXIS® Interface de bus de campo XFE24A EtherCAT®
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4 Instrugées de montagem e de instalagao
Pré-requisitos

4 Instrugoes de montagem e de instalagao

4.1 Pré-requisitos
Para a operagao com o sistema de bus EtherCAT®, s6 podem ser utilizadas unidades
MOVIAXIS® que cumpram os seguintes critérios:
+ Identificagdo "XFE24A" na etiqueta de caracteristicas
+ Os componentes XFE24A ja se encontram instalados de fabrica. Consulte as instru-
¢Oes de operagao "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®" para obter informacdes
sobre os slots disponiveis para as placas opcionais.

6827866763

NOTA

Para a instalagdao do bus EtherCAT® podem ser utilizados cabos autorizados para
sistemas de bus EtherCAT®. Estes cabos podem ser adquiridos no comércio da
especialidade.

Os cabos EtherCAT® nao sdo fornecidos pela SEW-EURODRIVE.

e
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Atribuicao de pinos

4.2 Atribuicao de pinos

Use conectores RJ45 pré-confeccionados e blindados, de acordo com IEC 11801
edicdo 2.0 e da categoria 5.

[6]\ [1{[2\][/1] :
N =
A B

6828323851

A = Vista frontal

B = Vista traseira

[1] Pino 1 TX+ "Transmit Plus"
[2] Pino 2 TX- "Transmit Minus"
[3] Pino 3 RX+ "Receive Plus"
[6] Pino 6 RX— "Receive Minus"

421 Ligagdo XFE24A — EtherCAT®

[0

A opcao XFE24A esta equipada com dois conectores RJ45 para bus com uma estrutura
em linha. O mestre EtherCAT® deve ser ligado a X30IN (RJ45) utilizando um cabo de
pares torcidos blindado (eventualmente através de escravos EtherCAT® adicionais).
Outras unidades EtherCAT® sdo ligadas via X310UT (RJ45).

NOTA

De acordo com IEC 802.3, o comprimento maximo para Ethernet de 100 MBaud
(100BaseT), por ex., entre dois XFE24A, é 100 m.

4.3 Blindagem e instalagao dos cabos de bus

Use exclusivamente cabos e elementos de ligagao blindados que cumpram as exigén-
cias da categoria 5 e classe D, de acordo com IEC11801 edi¢ado 2.0.

Uma blindagem tecnicamente correta do cabo de bus atenua eventuais interferéncias
elétricas que possam surgir em ambientes industriais. As seguintes medidas permitem
obter as melhores caracteristicas de blindagem:

* Aperte manualmente os parafusos de fixagao dos conectores, médulos e cabos de
compensacao de potencial.

» Utilize somente conectores com caixa metalica ou caixa metalizada.
* Aplique a blindagem na ficha na maior superficie possivel.
* Aplique a blindagem do cabo de bus em ambos os lados.

* Nao instale os cabos de sinal e de bus paralelamente aos cabos de energia (cabos
do motor). Se possivel, utilize calhas de cabos separadas.

* Em ambientes industriais, utilize esteiras metalicas para cabos e ligue-as a terra.

* Instale os cabos de sinal proximos da compensacao de potencial correspondente,
usando o menor trajeto possivel entre si.

» Evite usar conectores para ampliar a extensao de linhas de bus.

Manual — MOVIAXIS® Interface de bus de campo XFE24A EtherCAT®
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Instrugées de montagem e de instalagao
Terminagéo do bus

» Passe o cabo de bus proximo de superficies com ligagao a terra.

NOTA

Em caso de oscilagdes do potencial de terra, pode circular uma corrente de compen-
sacao através da blindagem ligada em ambos os lados e ligada ao potencial de terra
(PE). Neste caso, garanta uma compensacéao de potencial suficiente de acordo com
as regulamentac¢des VDE aplicaveis.

e

4.4 Terminagéo do bus

N&o é necessaéria terminagéo do bus (p.ex., através de resisténcias de terminacao de
bus). Se nao estiver ligada nenhuma unidade a seguir a uma unidade EtherCAT®, tal &
automaticamente detetado.

4.5 Configuragcao do endereco da estagao

Os enderegos das unidades EtherCAT® da SEW-EURODRIVE n&o s&o configurados
nas proprias unidades. A posi¢do das unidades na estrutura do bus é automaticamente
detetada e os enderegos sdo atribuidos as unidades pelo mestre EtherCAT®. Estes
podem ser visualizados no MOVITOOLS® MotionStudio ou através do indice 8454.0.

4.6 Indicadores de operacao da opgcao XFE24A

[1] Interruptor F1 (sem fungao)
¥ [2] LED RUN; cor: verde/cor-de-laranja

| n M 3] LED ERR: cor: vermelho
O 21 [4] LED Link IN; cor: verde
gw E{} [5] LED Link OUT; cor: verde
| Qe (5]
EtharCAT
;l_l
§'{- !
Ej
A
6830104715
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Indicadores de operacao da opgao XFE24A

4.6.1 LED RUN (verde/cor-de-laranja)
O LED RUN (verde/cor-de-laranja) sinaliza o estado da opgdo XFE24A.
Estado Estado Descrigao
Desligado INIT A carta opcional XFE24A encontra-se no estado de inicializagao.

Verde a piscar

PRE-OPERATIONAL

A comunicacgéao por caixa de correio € possivel, mas ndo a comunicagao por
dados de processo.

Acende uma vez
(verde)

SAFE-OPERATIONAL

E possivel a comunicagéo por caixa de correio e por dados de processo.
As saidas escravo ainda nado séo atribuidas.

piscar

Verde OPERATIONAL E possivel a comunicagdo por caixa de correio e por dados de processo.
Verde brilhante INITIALISATION ou A carta opcional XFE24A esta a inicializar-se mas ainda nao alcangou o estado
BOOTSTRAP INIT.
A carta opcional XFE24A encontra-se no estado BOOTSTRAP. O firmware esta
a ser carregado.
Cor-de-laranja a NOT CONNECTED A opcao XFE24A foi ligada mas ainda néo foi acedida por um mestre EtherCAT®.

4.6.2 LED ERR (vermelho)
O LED ERR (vermelho) sinaliza uma falha no EtherCAT®.

Acende uma vez

Alteragéo de estado ndo
requisitado.

Estado Irregularidade Descrigao
Desligado Sem falha A comunicagao EtherCAT® da opgao XFE24A esta em operagéo.
Brilhante Irregularidade de Foi detetado um erro de inicializagdo. A unidade entrou no estado INIT,
inicializacao mas o parametro "Change" no registo de estado AL foi colocado para
"0x01:change/error".
A piscar Configuragéo invalida Irregularidade geral de configuragéo.

A aplicagéo escrava alterou automaticamente o estado EtherCAT®. O parametro
"Change" no registo de estado AL foi colocado para "0x01:change/error".

Acende duas
vezes

Timeout no Watchdog da
aplicagao

Ocorreu um Timeout no Watchdog da aplicagdo.

vezes

Acende trés Reservado -
vezes
Acende quatro Reservado -

Ligado

Timeout Watchdog PDI

Ocorreu um Timeout no Watchdog PDI.
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Indicadores de operacao da opgao XFE24A

Definigcdo dos estados de visualizagdo

Visor Definicao Progressao cronolégica
Ligado O visor estd permanentemente ligado.
Desligado O visor esta permanentemente
desligado.
Brilhante O visor comuta entre o estado ligado 50ms
e desligado em intervalos iguais com on
uma frequéncia de 10 Hz.
off
50ms
3013055499
Pisca uma vez O visor pisca rapidamente uma vez, 50ms
seguido de uma fase de desligado. on ﬂ
off | Lo
3013416843
A piscar O visor comuta entre o estado ligado on
e desligado em intervalos iguais com 200ms | 200ms
uma frequéncia de 2,5 Hz (ligado off
durante 200 ms/desligado durante
200 ms). 3013456907
Acende uma vez O LED acende rapidamente uma vez on
(durante 200 ms), seguido de uma fase 200ms | - 1s .
prolongada de desligado (1000 ms). off
3013459851
Acende duas O LED acende rapidamente duas on
vezes vezes, seguido de uma fase de 200ms | 200ms | 200ms | «—1s .
desligado. off
3013463435
Acende trés vezes | O LED acende rapidamente trés on
vezes, seguido de uma fase de 200ms | 200ms | 200ms| 200ms| 200ms [«—1s——»
desligado. off
3013466379
Acende quatro O LED acende rapidamente quatro on
vezes vezes, seguido de uma fase de 200ms | 200ms | 200ms | 200ms [ 200ms | 200ms| 200ms [«—1s——»
desligado. off

3014762123

4.6.3 LED Link/Activity (verde)

Cada ligacao EtherCAT® para cabos de entrada EtherCAT® (X30 IN) e cabos de saida
EtherCAT® (X31 OUT) possui um LED "Link/Activity". Estes LEDs sinalizam se a existe
ligagéao EtherCAT® com a unidade anterior ou posterior, e se esta esta ativa.

X30

ouT

X31

LED"Link/Activity"

6783085451
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Validade do ficheiro XML para a XFE24A o

5 Elaboragao do projeto e colocagao em funcionamento

Este capitulo contém informag¢des sobre a elaboracdo de projetos para o mestre
EtherNet e colocagao em funcionamento do servocontrolador para a operagao com bus
de campo.

NOTA

A versao atual do ficheiro XML para a opgdo XFE24A esta disponivel na secgéo
"Software" do site da Internet da SEW (http://sew-eurodrive.com).

fde

5.1 Validade do ficheiro XML para a XFE24A

O ficheiro XML é necessario para que se possa utilizar a placa XFE24A como opgao de
bus de campo no MOVIAXIS®.

NOTA

O conteudo do ficheiro XML ndo deve ser nem alterado nem complementado. A SEW
nao assume qualquer responsabilidade por irregularidades no funcionamento do
servocontrolador em consequéncia de ficheiros XML modificados!

e

5.2 Elaboragao do projeto do mestre EtherCAT® para MOVIAXIS® com ficheiro XML

5.2.1 Ficheiro XML para operagao com MOVIAXIS®

Para a elaboragéo do projeto do mestre EtherCAT® esta disponivel um ficheiro XML
(SEW_XFE24A.XML). Copie este ficheiro para um diretério especial do seu software de
elaboragao de projetos.

O procedimento detalhado encontra-se descrito nos manuais do respetivo software de
elaboracao de projetos.

Os ficheiros XML estandardizados pelo EtherCAT® Technology Group (ETG) podem
ser lidos por todos os mestres EtherCAT®.

5.2.2 Procedimento para a elaboragao do projeto

Efetue os passos abaixo indicados para a elaborag¢ao do projeto do MOVIAXIS® com a
interface de bus de campo EtherCAT®:

1. Instale (copie) o ficheiro XML de acordo com as definicbes do seu software de ela-
boragao de projetos. Apds a instalagdo bem sucedida, a unidade aparece na lista
das estagbes escravas (em SEW-EURODRIVE — Drives), com a designagéo
MOVIAXIS+XFE24A.

2. A unidade pode ser introduzida na estrutura EtherCAT® através do item [Insert] do
menu. O enderecgo € atribuido automaticamente. Para uma identificagdo mais facil,
€ possivel atribuir um nome individual a unidade.

3. Selecione a configuragdo de dados do processo adequada para a sua aplicagao
(ver capitulo "Configuragdo PDO para operagao no MOVIAXIS®“).

4. Ligue os dados E/S e os dados de periféricos com os dados de entrada e saida do
programa de aplicagao

ApOs a elaboragao do projeto, pode iniciar a comunicagao EtherCAT®. Os LEDs RUN
e ERR sinalizam o estado da comunicagdo da XFE24A (ver capitulo "Indicadores de
operagao da opgao XFE24A" e capitulo "Diagndstico de irregularidades").
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= Elaboracao do projeto do mestre EtherCAT® para MOVIAXIS® com ficheiro XML

5.2.3 Configuragao PDO para operagido no MOVIAXIS®

Objetos de dados
do processo Rx

Objetos de dados
do processo Tx

Na variante CoE (CAN application protocol over EtherCAT®), a EtherCAT® utiliza, para
a comunicagao ciclica entre o mestre e 0s escravos, os objetos de dados do processo
(PDO) definidos no padrdao CANopen. Em conformidade com CANopen, é feita a distin-
¢ao entre os objetos de dados do processo Rx (Receive) e Tx (Transmit).

Os objetos de dados do processo Rx (Rx-PDO) sao recebidos pelo escravo EtherCAT®.
Estes objetos transportam dados de saida do processo (valores de controlo, referén-
cias, sinais digitais de saida) do mestre EtherCAT® para o escravo EtherCAT®.

Os objetos de dados do processo Tx (TX-PDO) sao enviados pelo escravo EtherCAT®
de volta para o mestre EtherCAT®. Estes objetos transportam dados de entrada do pro-
cesso (valores atuais, estados, informacdes das entradas digitais, etc.).

Para a comunicagdo com o MOVIAXIS® através da opcéo XFE24A, esta disponivel um
tipo de PDO para os dados ciclicos de entrada e de saida do processo.

* OQutputData1 (Standard 16 PO)

PDO estatico com 16 palavras de saida do processo ciclicas, ligadas por configura-
¢ao fixa aos dados standard do processo do MOVIAXIS® (ver Manual de elaboracao
de projetos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®").

* InputDatat (Standard 16 PI)

PDO estatico com 16 palavras de entrada do processo ciclicas, ligadas por configu-
ragao fixa aos dados standard do processo do MOVIAXIS® (ver Manual de elabora-
¢ao de projetos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®").

Lista dos objetos de dados do processo (PDO) possiveis para XFE24A MOVIAXIS®

indice Tamanho Nome Mapea- Gestor sinc. Unidade
mento sinc.

1600hex 32 bytes OutputData1 (Standard 16 PO) | Conteudo 2 0

(5632dec) fixo

1A00hex | 32 bytes InputData1 (Standard 16 PI) Contetdo 3 0

(6656dec) fixo

PDO estatico para 16 palavras ciclicas de dados do processo

\

acycl. Mailbox |cycl. OutputData1
Communication| (Standard 16 PO)

7/

| PO 1 | P02| P03| Po4| P05|---| Po12| Po13| Po14| P015|Po16|
6905413515

Os dados de saida do processo transportados com OutputData1 estdo atribuidos de
acordo com a tabela abaixo. Os dados de saida do processo PO1 — PO16 podem ser
ligadas no servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® a varios dados do processo
(palavras de controlo, referéncias) usando o editor PDO (ver Manual de elaboragéo de
projetos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®").
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Atribuicdo dos dados de saida do processo com configuragéo fixa para PDO OutputData 1

indice.Sub-indice = Offset no PDO Nome Tipo de dados Comprimento em
| | bytes

?1%%?)83321:) | 0.0 | PO1 UINT

?1%%?)'3222 o 2.0 PO2 UINT

oo g

woome o

oo

?1%%8'5983;‘0) 10.0 PO6 UINT

e oo oo

?1%%';'3_%2’;@ 14.0 POS8 UINT ,
?1%?38&398321:) 16.0 PO9 UINT

?1%08890_8320) 18.0 PO10 UINT

?1'35%%98320) 20.0 PO11 UINT

?1D508?i98§:c) 22,0 PO12 UINT

?1%%‘11'20.83213) 24.0 PO13 UINT

?1%%?3983213) 26.0 PO14 UINT

(31D5?3€13210.832c) 28.0 PO15 UINT

?1%%:;50_8320) 30.0 PO16 UINT
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Atribuicdo dos dados de entrada do processo com configuragéo fixa para PDO InputData 1

[ Pi1 [ P2 | P3| Pia | pis || pi12| Pi13| pi14| Pi1s|pit6]

cycl. InputData1
(Standard 16 PI)

acycl. Mailbox
Communication

6906082699

Os dados de entrada do processo transportados com InputData1 estdo atribuidos de
acordo com a tabela abaixo. Os dados de entrada do processo PI1 — PI16 podem ser
ligadas no servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® a varios dados do processo
(palavras de controlo, referéncias) usando o editor PDO (ver Manual de elaboragéo de
projetos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®").

Comprimento em
bytes

indice.Sub-indice | Offset no PDO Nome Tipo de dados
3E1C.0hex 0.0 PI1 UINT
(15900.0dec)

3E1D.Ohex 2.0 PI2 UINT
(15901.0dec)

3E1E.Ohex 4.0 PI3 UINT
(15902.0dec)

3E1F.0hex 6.0 PI4 UINT
(15903.0dec)

3E20.0hex 8.0 PI5 UINT
(15904.0dec)

3E21.0hex 10.0 PI6 UINT
(15905.0dec)

3E22.0hex 12.0 PI7 UINT
(15906.0dec)

3E23.0hex 14.0 PI8 UINT
(15907.0dec)

3E24.0hex 16.0 PI9 UINT
(15908.0dec)

3E25.0hex 18.0 PI10 UINT
(15909.0dec)

3E26.0hex

(15910.0dec) 20.0 PI11 UINT
3E27.0hex

(15911.0dec) 22.0 P12 UINT
3E28.0hex

(15912.0dec) 24.0 PI13 UINT
3E29.0hex

(15913.0dec) 26.0 PI14 UINT
3E2A.Ohex

(15914.0dec) 28.0 PI15 UINT
3E2B.0hex

(15915.0dec) 30.0 PI16 UINT
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5.3 Configuragées no MOVIAXIS® tomando como exemplo o posicionamento
mono-eixo

5.3.1 Configuragao utilizando o assistente do software

Para a operacéo de bus de campo simples sdo necessarios 0s seguintes passos de
preparagao e configuragoes.

* Realize primeiro a colocagao em funcionamento do motor. A colocagédo em funcio-
namento do motor estd descrita detalhadamente nas instrugdes de operagéo
"Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®".

» Efetue as configuragbes de todos os pardmetros de comunicagéo e a configuragao
dos PDOs com o"Editor de tecnologia para posicionamento mono-eixo" (Single axis
positioning); para tal, consulte o manual "Editor de tecnologia para posicionamento
mono-eixo".

Para o posicionamento através da interface de dados do processo, recomenda-se
efetuar todas as configura¢des dos pardmetros e dos dados do processo necessarias,
utilizando os assistentes de software "Single-axis positioning"; para tal, consulte o
manual "Editor de tecnologia para posicionamento mono-eixo".

E51MOYITOOLS ®-MotionStudio - [SEW-Default T*

Project  Edit  Mebwork  Wiew  Plugn Settings  Window  Help
D@ B mE A X |t Q|
Default 9|
B pefan
= et Ethernet

=) (ffh 169.254.7.254: SMLPEthercat-Gate
== Ethercat
It# g 1. PDO editor
ﬁ# 1002 Slav & 2. Single axis positioning

L 3. Parameter tree
g 4 Frartup
[B 5. Mction Technology Editor

]
3 Compat|son
Startup 2
| Technology functions b JJ%  Orive Startup for MOVIPLC
Diagnostics » |E. Single axis positioning
B | . "
Motion Technology Editor
O st = il
| Project unit...
¥  Remove
Properties...

6834008971
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Configuragbes no MOVIAXIS® tomando como exemplo o posicionamento mono-eixo

5.3.2 Configuragdes manuais
Configuragbes manuais para a configuragao da comunicagao e dos PDOs:
* Inicie o Editor PDO.

= MO¥ITOOLSE-MotionStudio - [SEW-Default ]

Project  Edt  Metwork  View  Plgin  Settings  Window  Hep
D E Wb & E AR+t 4 X Q& 8¢
D etavit 2| B, PO editor [1007: [No sgnatue]]

Defad - 2
E;! o E:hm, Configuration of process data flow

B [ﬁ 169254 7 254 SMLPEthercat-Gale

Conversion to internal

BT Ethercat <ffl| IN process datainterface < i ehs
h Ii.* 1007: [Mo sigratune] syste =
ﬁ 1002 Slave
0 age word s
1 rdD 3
wd 1 .
[Settings Nbuffer0 H
Ward 0 Basic setlings
yrordd Diata sounce Communicabon optio vI
ZdZ | Dt block shart 0

rard 3

Mumbes of dats waids 16

Yondd . )
Time-oul intereal [ms] 100,000
¥roand S
Viand U pdate DOn -
47 Corfiguration error Mo Fault
rara# PDO never mceived before [

rard 8
wugw  [CCAN

eolo|lelol|el=lao||e=]=ol|l=l=]=||l=] ==

rard 11 M eszage-D ,Ii
g 12 D'ata acceplance with Sync "ﬁ
(o 13 Endaness ,m
o 14
1S g aplion
PDOID m
Sender address [
6833792395

« Para o funcionamento com um sistema de bus EtherCAT®, é necessario configurar
um "IN buffer" livre (p. ex., IN buffer 0) para a operagao EtherCAT®:

— Number of data words: 16 para firmware da versao 21
0 ... 15 para firmware a partir da verséo 22
No EtherCAT® com MOVIAXIS® sao sempre transmitidas 16 palavras de dados.

"Number of data words" define quantas palavras de dados das 16 palavras de
dados transmitidas serao usadas.

— Timeout intervall

Neste parametro é possivel configurar o tempo de monitorizagao para o "IN
buffer". Se a comunicagao dos dados do processo ultrapassar o tempo configu-
rado, é gerada a mensagem de irregularidade 67 "Irregularidade Timeout PDO".

Gama de ajuste 0 ... 20....100000 ms (0 ms representa desativado, Standard 100
s&o ms).

— Update: On
Actualizacédo dos dados do processo.
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Configuragdes no MOVIAXIS® tomando como exemplo o posicionamento mono-eixo RE=s
NOTA
@
1 Por razdes de seguranga, para controlo através do sistema de bus EtherCAT®, o ser-

vocontrolador MOVIAXIS® tem também que ser habilitado nos terminais. Para tal, a
entrada DI00 (fungdo "Habilitagao do estagio de saida") tem de ser ligada ao sinal de
+24 VVCC. O procedimento para a completa colocagdo em funcionamento do servo-
controlador MOVIAXIS® com ligagédo ao EtherCAT® esta descrito nas instrucdes de
operagao "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®".
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Caracteristicas de funcionamento no EtherCAT®

= >~ Controlo do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®

6 Caracteristicas de funcionamento no EtherCAT®

Este capitulo descreve as caracteristicas basicas do servocontrolador no EtherCAT®,
em caso de controlo por objetos de dados de processo (PDO) de configuragéo fixa para
comunicagao via bus de campo.

6.1 Controlo do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®

fde

e

O servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® ¢ controlado através dos PDOs de configu-
ragéo fixa, que possuem um comprimento de 16 palavras E/S. Se for utilizado um
mestre EtherCAT®, estas palavras de dados do processo podem ser refletidas direta-
mente na representacao do processo e enderegadas diretamente pelo programa de
controlo.

EtherCAT
Master

o)

I
o

Ethernet Frame | EtherCAT . . . T
e Header Header Data| Drive 1 || Drive 2 || Drive 3 |L__J| FCS
EtherCAT
3008266251
NOTA

Para informagdes mais detalhadas sobre o controlo através do canal de dados do pro-
cesso, em particular sobre a configuragdo da palavra de controlo e de estado, con-
sulte as instrugdes de operagédo e o manual de elaboragao de projetos "Servocontro-
lador MOVIAXIS®".

NOTA

Para o funcionamento sem falhas de aplicagbes sincronas, o mestre tem que res-
peitar determinadas condi¢des de tempo, dependentes do mecanismo de sincroniza-
¢ao utilizado.

» Sincronizagao via Distributed Clock:

O telegrama dos dados do processo tem de ser recebido imediatamente antes do
DC. A Beckhoff recomenda um tempo maximo correspondente a 10 % (referido ao
ciclo DC) antes do DC.

+ Sincronizagao via dados do processo sincronizados:

O sistema servo MOVIAXIS® tolera um jitter maximo do telegrama dos dados do
processo EtherCAT® (referéncias do mestre, etc.) de + 40 ys. Se este jitter for
ultrapassado, deixa de ser possivel garantir um processamento sincrono. Em caso
de problemas, verifique a qualidade de sincronizagdo do seu mestre EtherCAT®.

Manual — MOVIAXIS® Interface de bus de campo XFE24A EtherCAT®




Caracteristicas de funcionamento no EtherCAT® \ //

Controlo do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® — ~

6.1.1 Exemplo de controlo em TwinCAT com MOVIAXIS®

Depois do ficheiro SEW_XFE24A.xml ter sido copiado para a sub-pasta TwinCAT "IO\
EtherCAT®", pode inserir um MOVIAXIS® no modo offline na estrutura EtherCAT® sele-
cionando o "Append box" (ver figura seguinte).

o iaxis.tsm - TWINCAT System Manager

Fle Edt Actions Wew Options  Help

| DFEE L I e Md (sasdRdthie Qw0 %
- SYSTEM - Configuration Insert EtherCAT Device E
+1 [ MC - Configuration -
WA FLC - Configuration Mame: el Muiple ﬁ
= 1 - Configuration - LI
=1 B8 10 Devices i et Beckholl Aufomaton GmbH i
| = Gerdk 1 =¥ SEW Ewodive
4 Gerdt 5 W Divee
Irudent:
-[-.-Gerar.l-ﬂrw B MOVIDRIVE+DFE24 (o]
# z:w& B OFE24-Gateway c 1
B ST MADVIERTS +FE 24
@@ Infona; P Qelete Device -
+ @l Mappngs ® Physics
W2 e Reload (Config Mode only) o
e Dl ete {Corfip Madi o)  Ethemet
' Efus
gl Evport Device. .,
& mport Box...
6813851275

No modo online (i.e., ligado ao segmento EtherCAT®), pode usar o simbolo "Find

devices" para efetuar uma busca dos MOVIAXIS® instalados no segmento EtherCAT®
(ver figura seguinte).

- Getting_Started.tsm - TwinCAT System Manager

Fle Edit Actions VYiew Opbons Help

Dl & & IBR2RS 4D Sleavdd S
[ (= Gl 5YSTEM - Configuration

= {0 NC - Configuration General | Adapter T | Onine |
@ [B1 NC-Task 1 SAF
A PLC - Configuration Netldt [10364192.21
= A 1/0 - Configuration

= &9 1/0 Devices
= =% EtherCAT-Master (EtherCAT)
s EtherCAT-Mastat-Image

6813854987

Para uma funcionalidade simples do bus de campo,

nao é obrigatério criar eixos NC
para cada unidade encontrada.
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Agora, é possivel associar até 16 palavras de dados do processo com o programa PLC
ou, como ilustrado na figura seguinte, preenché-los manualmente para efeitos de teste.

getting_started _MX_Velocity.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions View Options Hel

Deed|&E 2R nd Slasdddatiadevscred

B H SYSTEM - Configuration

) B N - Configuration Vaiable | Flags  Dine |
+ PLC - Configuration
=| = 1/ - Configuraton alue: |02 32)
=1 @ 1j0 Devices New Vahe: ; T Wiite
] =8 EtherCAT-Master (EtherCAT) focs. | - |
=} Gerbt 1-Prozesssbbild % =]
3= Garst 1-Prozessabbild-Info
-l ﬁ" Engénge ,
=l Ausgange
1§ InfoData
=g Axis | (MOVIANIS+EFE24)
-l InputDatal (Stan E]
= L OutputDatal rd 16 PO} =T
&, FOL -
&, POZ
B e P —
PO4
in- = Hex 00020 Concel |
% POS Float 2
L P07
&, FOB |
:- m‘n Book: i | 1 | Hex Edit... | N I |
#, POLL Binany: {2000 El
4l po1z BiSce 108 G156 CRCEC?
& POLI d i
®, POL4
%, FOIS
@ POLE
6813902347

Primeiro, marque os dados de saida de processo PO1. Na janela seguinte, selecione o
separador "Online". Clique em "Write...". O programa chama agora a janela “Set Value
Dialog”. Introduza as informagdes no campo "Dec" ou "Hex". Efetue os mesmos passos
para os dados de saida do processo PO2.
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6.1.2 Monitorizagdo Timeout EtherCAT® (MOVIAXIS®)

fde

O tempo de monitorizagédo da placa opcional XFE24A EtherCAT® pode ser configurado
com o parametro "Communication\Basic settings\Communication option" (Comunica-
¢ao\Configuragdes basicas\op¢cdo Comunicagao). Se este tempo de monitorizagéo for
ultrapassado durante a comunicagao dos dados do processo, € gerada uma mensagem

de irregularidade (ver capitulo 6.1.3 "Resposta a irregularidades").

Configuragéo do pardmetro Timeout: 0 ... 100 ... 650000 ms.

NOTA

/-

~

Para firmware da versao até 21.5, recomenda-se a configuragdo de 1000 ms.

T

= S MOVARISS Mot
4150 Display vz
o115 Deven dala
=38 Communic: stian

=7 IN bty 015
* Conted weids 03
Evrt et et
= N prooes dis
= IH-P magee
== Sl v -3
QUT grozess data
* OUT euffer 07
1 10 Base un
T 1aPo0 2
5.8 Encods
+ (5 B posreeioe sekirg
&) Uit hunction:

B [MOMAG® M Communiionfl ass wing:

Sioppiocess data

Buasic oyole progoss data

Basic sallmgs
m]

L

At base cpols eocass dats || my

PO rwenl isiponse
Exlemd Lol isapanie

S o Apphc Hlion il J wailng

Emergency dop ! weslbing

Foudi isponts CAHopen AN Emergency thop | wesbing

Standerd communication
CANN |waiembus] [
Frotocel iskection Mowilrk Wevalisk
Banadrate 1 HBas S00kB.s
Sddies 1 o
SoopeDl 1m
Syrell 12 28
Satpart eyl DA Imz] 1000 m
Syre mady Conaresi = LConsume
Syre pased Imz] 5000 500
Syne ofteel Ima] 5030 S000
Syre st made o - i
Sy jlie compensalian Na = He
Communication opiion
Bl ek 10070
Addro 10in
Timeot Imd Doy
| Firldbnasz limeost miponss Eies pesity sk / mstieg
Synchronization
Syrehiosingion sousee Mene

“Extminal syrehionoston” bedl esponts

Prasicad it vl ayn: signal

Emarganzy sep. wakng
et} @000

Pesd bengh sl bese pesd Imal @250

Bazo setings

Manual — MOVIAXIS® Interface de bus de campo XFE24A EtherCAT®

6862354571

27



6 >\ /L Caracteristicas de funcionamento no EtherCAT®
= >~ Controlo do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®

6.1.3 Resposta a timeout do bus de campo

O parametro "Response fieldbus timeout" (Resposta a timeout do bus de campo)
& usado para configurar os parametros de resposta a irregularidade atuados através da
monitorizagdo de timeout do bus de campo. Esta configuragdo tem que corresponder a
configuracdo do sistema mestre.

Configuragao standard da resposta ao "Fieldbus-Timeout" (Timeout do bus de campo):
Emergency stop/waiting (Paragem de emergéncia / a aguardar)

(L] 2| [0 MO0Vs5® Mt Communsater’ilan petings =[x
=- 28 MDMIIS® M £ i
S MIMIISS M Basic cattings
¥ ol Disply vaues
5l Diive dala Slog process data O
2y Comwnrncation Basic cycdn pucess dofs T =
[ B smmingt
3 il ey 15 Achiws banic cpcle processdals T
+1 Cantrel words 043
Emi riassage weids
i - 5 7 -
Sp—" FOD fimecui mapone Step of pwiicaton Imit [ waling
400 mapper Esdumal laul iitpense Emaigoncy stop/ waling ul
o Ftam weaech 003
UUT;:Q,_“,_ date Faskt yerporce Cibopen CANZ  Esvirgarcy siop / malng -
=1 OUT ki 07 Stond mrd commuricoion
10 b unid
caM r
=i CAMT [spcbem bus) CANZ
W5 Enceds Fronoeal selsz lor MipLink; Mol
=5 FCH pmarssles zeling B ol 1 HBaud 00 s
= 30 Unt i ’ - —
Aot 1 (1]
Seepe D 120
EynedlD 128 \F]
Setpoint cycle AN ] 10000 1.000
Sind: maoe Coraumer v Conoumes
Syne pevied Ims] % 000 000
e ezt Imz] 5 poo 5010
Sync: it mode o « Oi
Sy e COTDENLHDN Mo » Mo
Cammunicalion opion
B rale 100000000
At 10
Tiresut [r=] oo
FieHbus bmeosl responae £ rysiceriy shop / malng hal
Syachronizaton
Synchworizsiion souce Her -
"Esdeinal yynchermshon” ladl isipense Emmigercy oz ! waing -
Puavioed inlarval s sigras Imz] oo
Porioed length of base pded sl 020
Base seting

6871919883

Gama de valores:

* 0= Semresposta

* 1 =386 indicacdo

» 2 = Estagio de saida inibido / bloqueado

+ 3 =Paragem no limite de paragem de emergéncia / bloqueado
« 5 = Estégio de saida inibido / a aguardar

» 6 = Paragem no limite de paragem de emergéncia / a aguardar
+ 8 = Paragem no limite da aplicacao / a aguardar

+ 9= Paragem no limite da aplicagéo / bloqueado
* 10 = Paragem no limite do sistema / a aguardar
* 11 = Paragem no limite do sistema / bloqueado

A resposta a timeout do bus de campo define a resposta a irregularidade no caso da
memoéria de entrada (IN buffer) ndo receber os dados do processo esperados. Antes da
mensagem de irregularidade ser emitida, os dados do processo ja tinham sido rece-
bidos uma vez e nao voltaram a ser recebidos. Apds reset, o eixo encontra-se no estado
C3 "a aguardar os dados do processo" (ndo é uma irregularidade, mas sim um estado).
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6.2 Configuragdo dos parametros via EtherCAT®

No EtherCAT®, o acesso aos parametros do acionamento é feito através dos servigos
SDO READ e WRITE usuais do CoE (CAN application protocol over EtherCAT®).

NOTA

(]
1 Através dos servigcos VoE (Vendor specific over EtherCAT®), o MOVITOOLS®
MotionStudio pode aceder a todas as fun¢des da unidade.

6.2.1 Servigos SDO READ e WRITE

A interface do utilizador tem uma apresentacdo que depende do mestre EtherCAT®
especifico e das informagdes configuradas no projeto. No entanto, sdo sempre neces-
sarios os seguintes tamanhos para a execug¢ao dos comandos SDO.

SDO-READ Descrigao

Enderego do escravo Endereco EtherCAT® do servocontrolador do qual as informagdes devem ser
(16 bits) lidas.

indice (16 bits) Enderego no objeto "dictionary", do qual as informagdes devem ser lidas.
Sub-indice (8 bits)

Dados Estrutura para memorizagdo dos dados recebidos e seu comprimento.

Comprimento dos dados

SDO-WRITE Descrigao

Enderego do escravo Enderego EtherCAT® do servocontrolador no qual as informagdes devem ser
(16 bits) escritas.

indice (16 bits) Endereco no "Object dictionary", no qual as informag¢des devem ser escritas.
Sub-indice (8 bits)

Dados Estrutura, na qual os dados a escrever se encontram memorizados.

Comprimento dos dados

Para os servigos SDO READ e WRITE, é possivel que sejam necessarias ainda outras
flags e parédmetros:

* para ativagao da fungao

* para visualizagdo da mensagem "em processamento" ou da mensagem de
irregularidade

* para a monitorizagao do timeout
* para visualizagdo da mensagem de irregularidades durante a execugao
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6.2.2 Leitura de um parametro em TwinCAT via EtherCAT®

A fungdo SDO-READ esta disponivel para a leitura de parametros. Para tal, é necessa-
rio o indice do parametro a ser lido. O indice de parametros pode ser consultado na
estrutura em arvore dos parametros através do tooltip.

Para a implementagdo no TwinCAT €& necessario o bloco de funcao
FB_EcCoESdoRead. Este modulo pode ser encontrado na biblioteca TcEtherCAT.lib.
O bloco de fungéo pode ser integrado em dois passos.

1. Criagdo de uma instancia do bloco de fungdo FB_EcCoESdoRead
2. As entradas do bloco de funcdo estdo atribuidas da seguinte maneira:
— sNetID: Indicagdo do Net-Id do mestre EtherCAT®

— nSlaveAddr: Enderecgo EtherCAT® da unidade SEW, da qual os dados devem ser
lidos.

— nindex: indice do parametro a ser lido.
— nSublndex: Sub-indice do paradmetro a ser lido.

— pDstBuf: Ponteiro na gama de dados, na qual devem ser memorizados os para-
metros lidos.

— cbBufLen: Tamanho maximo para a meméria dos paradmetros a ser lidos (em
bytes).

— bExecute: Um flanco positivo inicia o processo de leitura.
— tTimeout: Tempo de timeout do bloco de fungio.

As flags de saida bBusy e bError sinalizam o estado do servigo, nErrld. Em caso de irre-
gularidade, apresentam o numero do erro quando a flag bError estiver ativa.

A figura seguinte mostra o processo de integragéo do bloco de fungdo no TwinCAT:

.- TwinCAT PLC Control - ReadPdo.pro - [MAIN (PRG-5T)] =01 x|

!Flle Edit Project Imsert Exbras Online Window Help _|ﬂ‘|5|

S| 8| 5| @] 0|SIEAR] # [B0] @] 58]

DOOFREOGRAM hAIMN
loo0alvAR

A POUs

Read_Data: 0WORD:;
0004  ResdSdo FB_EcCoESdoRead;
[DODEEND VAR
Lonnel

IF ReadSdo bBusy = FALSE THEMN
FeadSdobexecute:=TRUE).(*rising edge for the execute input®)

|000E|ReadSdo(
£ shetid:="192 168.187.1.2.1", (*AMS NetD ofthe EtherCAT-master)
nSlaveAddr= 1001, “EtherCAT-Address of the SEW device™)

nindex= 3325, *a.g. DC link voltage index®
nSublndex=0,

pDstEuf:= ADR{Read_Data)."pointer to the varable™)
chBufLen:= 4 (“number of Bytes afthe index)

bExecute:= FALEE,
{Timeout= T#500ms,

X
BEND_IF

1|| v

[ Target Local (192162 127.1.1.1), Run Time: 1 IGITENNSITa1EET

3018638731

No exemplo anterior, foi lida a tensao do circuito intermédio (indice 8325, sub-indice 0).
Neste caso é recebido, por ex., o numero 639000, que, segundo o perfil de unidade
para bus de campo, corresponde a uma tensao de 639 V.
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6.2.3 Escrita de um parametro em TwinCAT via EtherCAT®

A fungdo SDO-WRITE esta disponivel para a escrita de pardmetros. Para tal, € neces-
sario o indice do parametro a escrever. O indice do pardmetro pode ser visualizado no
programa SHELL ou na estrutura de parametros usando a combinagdo de teclas
[CTRL+F1].

Para a implementagcdo no TwinCAT, é necessario o bloco de fungao
FB_EcCoESdoWrite. Este mdédulo pode ser encontrado na biblioteca TcEtherCAT.lib.
O bloco de fungéo pode ser integrado em dois passos.

1. Criagado de uma instancia do bloco de fungdo FB_EcCoESdoWrite
2. As entradas do bloco de fungao estdo atribuidas da seguinte maneira:
— sNetID: Indicagdo do Net-Id do mestre EtherCAT®

— nSlaveAddr: Enderego EtherCAT® da unidade SEW, da qual os dados devem ser
escritos.

— nindex: indice do parametro a ser escrito.

— nSublndex: Sub-indice do parédmetro a ser escrito.

— pDstBuf: Ponteiro na gama de dados, na qual se encontram os dados a escrever.
— cbBufLen: Quantidade de dados a enviar (em bytes).

— bExecute: Um flanco positivo inicia o processo de escrita.

— tTimeout: Tempo de timeout do bloco de fungéo.

As flags bBusy e bError sinalizam o estado do servigo, nErrld. Em caso de irregulari-
dade, apresentam o niumero do erro quando a flag bError estiver ativa.
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A figura seguinte mostra o processo de integragéo do bloco de fungédo no TwinCAT:

-, TwinCAT PLC Control - WriteSDO.pro - [MAIN (PRG-5T)] =10 x|
BB Fie Edt Project Insert Extras Online Window Help =2 x|
B @] D@08 |S{Gh] & |5 6|

DODI[PROGRAM MAIN

= POUs D002VAR
i noo3 Write_Data: OWORLD:=100000; (“setintemal setpointn11 10 100 1/min®)

0004 WriteSdo: FB_EcCoESda\Write:
DOOSEMND_VAR

e i L
0001|IF WriteSdo bBusy = FALSE THEN
noo2 WriteSdo(bexecute:=TRLUE).(*rising edge for the execute input®)

0003

NOD4ELSE

DO05'vrteSdol

D00 shletld:="192168.167.1.2.1", (*AMS MNetD of the EtherCAT-master)
0007 nSlaveAddr= 1001, (*EtherCAT-Address ofthe SEW device)
noog

0oog nindex;= 8459, (Mindex of the intermal setpoint n11%)
noio n3ublndesxc= 0.

0011

0012 pSrcBut= ADR{Write_Data),[*pointer o the source varnakble®)

0013 chBufLan:= 4, (“number of Bytes of the index®)

not4

0015 bExecute:= FALSE,
0016 fTimeout= T#500ms
0017 %

IMHEND_IF

4l | »
Loading library "CATWINCATVPLOLIBVSTANDARD LIB' =

| | »

| [Target: Local (192 168.187.1.1.1). Run Time. 1 AN TIE

3018642187

Os parametros SEW possuem sempre um comprimento de 4 bytes (1 DWord). A escala
e uma descricao detalhada podem ser encontradas no manual "Manual de elaboragao
de projetos MOVIAXIS®".

No exemplo anterior, a referéncia interna n11 (indice 8489, sub-indice 0) foi configurada
para uma velocidade de 100 min~".

32 Manual — MOVIAXIS® Interface de bus de campo XFE24A EtherCAT®




\_ /L

Caracteristicas de funcionamento no EtherCAT® Z
Cadigos de retorno da parametrizagdo — o

6.3 Cddigos de retorno da parametrizagao

6.3.1 Elementos

No caso de uma parametrizagao incorreta, o servocontrolador enviara diversos codigos
de retorno ao mestre de parametrizagdo, os quais contém informagdes detalhadas
sobre a causa do erro. Estes cdédigos de retorno estdo em geral estruturados nos
seguintes elementos.

* Classe de irregularidade

» Cddigo de irregularidade

» Cadigo adicional

6.3.2 Classe de irregularidade

O elemento "Classe de irregularidade” (1 byte) permite uma classificagdo mais exata do
tipo de irregularidade.

Classe (hex)

Designagao

Significado

vfd-state

Irregularidade de estado do dispositivo de campo virtual

application-reference

Irregularidade no programa de aplicagéo

6.3.3 Codigo de irregularidade

1

2

3 definition Irregularidade de definicdo

4 resource Irregularidade de recurso

5 service Irregularidade durante a execugéo do servigo
6 access Irregularidade de acesso

7 ov Irregularidade na lista de objetos

8 other Outras irregularidades

O elemento "Cdédigo de irregularidade" (1 byte) permite uma descrigdo mais exata da
causa do erro dentro da classe de irregularidade. Para a Classe de irregularidade 8 =
Outro erro s6 esta definido o Codigo de irregularidade = 0 (outro codigo de irregulari-
dade). Neste caso, obtém-se a descrigdo mais exata no Codigo adicional.

6.3.4 Cddigo adicional

O cédigo adicional (2 bytes) inclui a descrigdo detalhada do erro.
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6.3.5 Lista dos codigos de irregularidade implementados para os servigos SDO

Codigoda | Classe Codigo Addi- Designagao Descrigao

irregulari- de irre- | de irregu- | tional

dade gulari- laridade Code

dade

0x00000000 O NO_ERROR Sem erro.

0x05030000 | 5 TOGGLE_BIT_NOT_CHANGED Irregularidade no toggle bit durante
transferéncia segmentada.

0x05040000 | 5 4 0 SDO_PROTOCOL_TIMEOUT Timeout durante a execucéo do
servico.

0x05040001 1 COMMAND_SPECIFIER_UNKNOWN Servigo SDO desconhecido.

0x05040005 | 5 5 OUT_OF_MEMORY Overflow da meméria durante a
execucao do servigo SDO.

0x06010000 1 0 UNSUPPORTED_ACCESS Acesso ndo autorizado a um indice.

0x06010001 | 6 1 1 WRITE_ONLY_ENTRY O indice pode ser escrito, mas ndo
pode ser lido.

0x06010002 | 6 1 2 READ_ONLY_ENTRY O indice pode ser lido, mas nao
pode ser escrito. Bloqueio de para-
metros ativo.

0x06020000 6 2 0 OBJECT_NOT_EXISTING O objeto ndo existe, indice incorreto.
Carta opcional para este indice ndo
instalada.

0x06040041 6 4 41 OBJECT_CANT_BE_PDOMAPPED O indice nao pode ser mapeado
num PDO.

0x06040042 6 4 42 MAPPED_OBJECTS_EXCEED_PDO Numero muito elevado de objetos
mapeados para PDO.

0x06040043 | 6 4 43 PARAM_IS_INCOMPATIBLE Formato incompativel de dados para
o indice.

0x06040047 | 6 47 INTERNAL_DEVICE_INCOMPATIBILITY Irregularidade interno da unidade.

0x06060000 0 HARDWARE ERROR Irregularidade interno da unidade.

0x06070010 10 PARAM_LENGTH_ERROR O formato de dados para o indice
possui um tamanho incorreto.

0x06070012 | 6 7 12 PARAM_LENGTH_TOO_LONG Formato de dados para o indice
demasiado grande.

0x06070013 | 6 7 13 PARAM_LENGTH_TOO_SHORT Formato de dados para o indice
demasiado pequeno.

0x06090011 | 6 9 11 SUBINDEX_NOT_EXISTING Sub-indice ndo implementado.

0x06090030 | 6 9 30 VALUE_EXCEEDED Valor invalido.

0x06090031 | 6 9 31 VALUE_TOO_GREAT Valor demasiado alto

0x06090032 6 9 32 VALUE_TOO_SMALL Valor demasiado baixo

0x06090036 @ 6 9 36 MAX_VALUE_IS_LESS_THAN_MIN_VALUE | Limite superior para o valor € menor
do que o limite inferior.

0x08000000 0 GENERAL_ERROR Irregularidade geral.

0x08000020 20 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED Irregularidade no acesso aos dados

0x08000021 21 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED_ | Irregularidade no acesso aos dados

BECAUSE_OF_LOCAL_CONTROL devido ao controlador local.
0x08000022 8 0 22 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED_ | Irregularidade no acesso aos dados
IN_THIS_STATE devido ao estado da unidade.
0x08000023 | 8 0 23 NO_OBJECT_DICTIONARY_IS_PRESENT | "Object dictionary" ndo presente.
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7.1
711

Funcionamento do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT®

A utilizagdo do software de engenharia MOVITOOLS® MotionStudio esta descrita em
pormenor no manual "MOVITRAC® B Comunicacao e perfil da unidade de bus de
campo" bem como no manual do sistema MOVITRAC® B. Neste capitulo apenas sao
apresentadas exaustivamente as especificidades na comunicagao via EtherCAT®.

Através do MOVITOOLS® MotionStudio

Tarefas
O software permite executar as seguintes tarefas com consisténcia:
» [Estabelecimento da comunicagao com as unidades
» Execucgao de fungdes com as unidades

7.1.2 Principio funcional

Visdo geral A seguinte apresentacdo mostra-lhe o principio de funcionamento do pacote de

software MOVITOOLS® MotionStudio.

Tenha em consideragdo que esta apresentagao apresenta apenas as relagdes logicas
de comunicagao e nao as ligagdes de hardware.

Controlo do sistema —
Nivel da unidade PLC I
—| T3
Painel de controlo )
Nivel do sistema (1
;;:-, Fungdes  Ferramentas SEW Communication Server
SBus Profibus = Ethernet [—

Qll; Configuragéo de parametros Série S7-MPI

Q Colocagao em funcionamento 1#‘:’\/ \:>

E;:J Visualizag&o e diag. ] e I [2]

'H Programacao J I Ii (3]

]

- [4]
Controlo da unidade
Nivel do campo
Firmware Firmware Firmware
_J _J _J Unidades
a Pa ¥ ‘s ¥ -
E\&“\\ v E\:J\\\/ 4 E\:&]\\// Acionamentos
1194152459

[1] Canal de comunicagéo para bus de campo ou Ethernet industrial

[2] Pacote de software MOVITOOLS® MotionStudio com servidor de comunicagdo SEW integrado
[3] Comunicacgéo entre participantes no bus de campo ou Ethernet industrial

[4] Canal de comunicagéo via adaptador de interface para SBus (CAN) ou serial
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Engenharia
através de
adaptador de
interface

Estabelecimento
da comunicagao
com as unidades

Execucgéo de
fungbes com
as unidades

Se suportar as suas unidades como opgéao de comunicagao "SBus" ou "Serial", podera
utilizar um adaptador de interface adequado para a engenharia.

O adaptador de interface € um hardware adicional que pode ser adquirido junto da
SEW-EURODRIVE. Assim, podera ligar o seu PC de engenharia a respetiva opgao de
comunicagao da unidade.

O tipo de adaptador de interface necessario depende das opcdes de comunicagéo da
unidade em questao.

O pacote de software MOVITOOLS® MotionStudio inclui o servidor de comunicagao
SEW para configuragdo da comunicagao com as unidades.

Com o servidor de comunicagao SEW, é possivel configurar canais de comunicagao.
Apos os canais de comunicagao terem sido configurados, € possivel comunicar com as
unidades através destes canais usando as opgbes de comunicagao das unidades.
E possivel utilizar até 4 canais de comunicagdo em simultaneo.

O MOVITOOLS® MotionStudio suporta os seguintes tipos de canais de comunicagéo:
» Série (RS485) através de adaptador de interface

+ Bus do sistema (SBus) através de conversor de interface

+ Ethernet

*  EtherCAT®

* Bus de campo (PROFIBUS DP/DP-V1)

* Tool Calling Interface

Dependendo da unidade instalada e das suas opg¢des de comunicagao, estao disponi-
veis diferentes canais de comunicacao.

O software permite executar as seguintes fungdes com consisténcia:
» Parametrizagao (por ex., na lista de pardmetros da unidade)

» Colocagao em funcionamento

» Visualizagao e diagndstico

* Programagéao

Para realizar as fungdes com as unidades, estido incluidos no pacote de software
MOVITOOLS® MotionStudio os seguintes componentes basicos:

* MotionStudio
« MOVITOOLS®

O MOVITOOLS® MotionStudio disponibiliza, para cada tipo de unidade e duas fungbes,
as ferramentas correspondentes.
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7.2  Primeiros passos

7.21 Iniciar o software e criar o projeto

Proceda da seguinte maneira para iniciar o MOVITOOLS® MotionStudio e criar um
projeto:

1. Inicie o MOVITOOLS® MotionStudio através do menu "Iniciar" do Windows cha-
mando o seguinte tépico de menu:

[Iniciar] / [Programas] / [SEW] / [MOVITOOLS-MotionStudio] / [MOVITOOLS-
MotionStudio]

2. Crie um projeto especificando o seu nome e a pasta onde ele deve ser memorizado.

7.2.2 Estabelecer a comunicagao e fazer um scan da rede

Proceda da seguinte maneira para estabelecer a comunicagdo com o MOVITOOLS®
MotionStudio e fazer um scan da rede:

1. Configure um canal de comunicagdo para comunicar com as unidades.

Consulte a secgao "Comunicagéo por..." para obter informagdes detalhadas sobre a
configuragcao do canal de comunicagao e o respetivo tipo de comunicagao .

2. Faga um scan da rede (scan das unidades). Para o efeito, clique no botéao
[Start network scan] [1] na barra de simbolos.

DE-B © = + X I}Sc‘an

Wy

9007200387461515
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7.2.3 Configurar unidades
Para configurar uma unidade, proceda da seguinte forma:
1. Marque a unidade (em geral a sec¢do de poténcia [1]) na vista de rede.

2. Abra o menu de contexto com o bot&o direito do rato para fazer aparecer as ferra-
mentas de configuragdo da unidade.

,;E_‘ MNetzwerk
= 'L-l Ethemet
E|'Fe PNIC-10.3.71.129: MTS
E|'L-‘J Intem
M e g1 MTS
EE 1. Pararmeter
e
I Comparison (Offline)
Saartup » '4 Startup
Application medules b BE Paramter tree
Programming ¢ | Manusl cpanatan
Diagnostics N =B Technology sctivation
G shell
FONITOOLS »
Cee—
B Manage compenent (Default - Leastungsteill  »
Properties..,

2446350859

No exemplo é apresentado o menu de contexto com as ferramentas para uma uni-
dade MOVIFIT®. O modo de ligacdo esta "Online" e a unidade foi submetida a uma
vista de rede.

3. Selecione a ferramenta (por exemplo "Parameter tree" (Estrutura em arvore dos
parametros), para configurar a unidade.

Q Tool start page EE Farameter tree [Default - Power section (MTF. . A0003-543)]
D (B[ 7
| =421 MOVIFIT FC parsmeters
@ 0.. Display values
@ 1.. Setpoirtsramp generstors
@ 3.. Motor parameters
@ E.. Monitoring functions
+-{E] 6.. Terminal assignment

b {% 7.. Control functions
53 2. Unit functions

suond o

B EELD

2446355211
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7.3 Modo de ligagao

7.3.1 Visao geral

O MOVITOOLS® MotionStudio diferencia entre os modos de ligacdo "Online" e
"Offline". O modo de ligagao é especificado pelo utilizador. Em fungdo do modo de liga-
¢ao selecionado sao disponibilizadas ferramentas Offline ou Online especificas da

unidade.

A figura seguinte ilustra os dois tipos de ferramentas:

(1] (2] (3]

Ferramentas Ofﬂinel

| Ferramentas OnIineI

[4]

9007200497934219

[1] Disco rigido do PC de engenharia
[2] Memoria RAM do PC de engenharia
[3] PC de engenharia

[4] Aparelho

Ferra-
mentas

Descrigao

Ferra-
mentas
Offline

Alteracdes efetuadas com as ferramentas Offline afetam inicialmente "APENAS" a memoria
de trabalho [2].

* Memorize o projeto para que as alteragdes sejam memorizadas no disco rigido [1] do seu
PC de engenharia [3].

» Se quiser transmitir as alteragdes também para a sua unidade [4], execute a fungao
"Download (PC->Unidade)",

Ferra-
mentas
Online

Alteracdes efetuadas com as ferramentas Online afetam inicialmente "APENAS" a

unidade [4].

* Se quiser transmitir estas alteragcdes também para a memédria RAM [2], execute a fungéo
"Upload (Unidade->PC)",

* Memorize o projeto para que as alteragdes sejam memorizadas no disco rigido [1] do seu
PC de engenharia [3].
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NOTA

+ O modo de ligagdo "Online" NAO é uma mensagem de resposta de confirmagao
de que o utilizador esta ligado a unidade ou que a unidade esta pronta para comu-
nicacdo. Se precisar dessa mensagem de resposta, observe a secgéo "Ajuste do
teste ciclico de acessibilidade" na ajuda online (ou no manual) do MOVITOOLS®
MotionStudio.

» Os comandos de gestdo do projeto (p.ex., "download", "upload", etc.), do estado
online da unidade, bem como o "scan das unidades", funcionam independente do
modo de comunicagdo configurado.

[0

« O MOVITOOLS® MotionStudio inicia no modo de ligag&o configurado pelo utili-
zador antes de sair.

7.3.2 Configurar o modo de ligagao (Online ou Offline)
Para configurar o modo de ligagéo, proceda da seguinte maneira:
1. Selecione o modo de ligagéo:

* "mudar para o modo online" [1], para fungbes (ferramentas Online) que devem
afetar diretamente a unidade.

* "mudar para o modo offline" [2], para fungbes (ferramentas Offline) que devem
afetar o seu projeto.

DE-H © + + X [*5can

1 2
9007200389198219

[1] Simbolo "Switch to online mode"
[2] Simbolo "Switch to offline mode"

2. Selecione o n6 da unidade

3. Abra o menu de contexto com o botéo direito do rato para fazer aparecer as ferra-
mentas de configuragdo da unidade.
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7.4 Comunicacgéao através da EtherCAT®
7.41 Visao geral

O EtherCAT® disponibiliza ao utilizador, para além de dados do processo ciclicos, ser-
vicos de parametrizagao aciclicos. Esta troca de dados aciclica é feita através da
Mailbox-Gateway do mestre EtherCAT®.

Os servigos de parametrizagdo do MOVITOOLS® MotionStudio so inseridos nos tele-
gramas EtherCAT® através da Mailbox-Gateway do mestre EtherCAT®. As respostas
dos acionamentos sao transmitidas pelo mesmo caminho do EtherCAT® para a
Mailbox-Gateway e, depois, para o MOVITOOLS® MotionStudio.

Para a instalacdo da Mailbox-Gateway e MOVITOOLS® MotionStudio devem-se distin-
guir os seguintes casos:

» Caso 1: Instalagdo na mesma unidade (— pag. 42)

— O mestre EtherCAT® e o MOVITOOLS® MotionStudio correm na mesma
unidade. Por isso, ndo sera necessario hardware adicional.

» Caso 2: Instalacdo em diferentes unidades (sem controlador SEW) (— pag. 43)

— O mestre EtherCAT® e 0 MOVITOOLS® MotionStudio correm em diferentes uni-
dades. Esta situagado ocorre quando nao se encontra a disposicdo um sistema
operativo adequado (baseado no Windows) ou MOVITOOLS® MotionStudio
deve ser operado por outro PC. O mestre EtherCAT® necessita de uma segunda
interface Ethernet, que esta ligada ao PC de engenharia em que corre o
MOVITOOLS® MotionStudio.

* Caso 3: Instalacdo em diversas unidades (com controlador SEW como mestre
EtherCAT®)

— A topologia da rede é idéntica ao caso 2. Se utilizar um controlador SEW, no
MOVITOOLS® MotionStudio apenas precisa de configurar o acesso de enge-
nharia. O routing através da Mailbox-Gateway e a comunicagéo EtherCAT® para
0s acionamentos inferiores ocorre automaticamente.

Como acesso de engenharia para o controlador SEW tem a sua disposicao
PROFIBUS ou Ethernet (SMLP, néo EtherCAT®). Consulte os respetivos deta-
Ihes na documentagao sobre os controladores SEW.

NOTA

As interfaces EtherCAT® nao ocupadas num escravo EtherCAT® ndo devem ser
utilizados para a engenharia.

e

+ Paraa en(%enharia utilize exclusivamente a interface prevista para tal no mestre
EtherCAT™.
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Caso 1: Instalagdo A figura mostra o 1.° caso: O mestre EtherCAT® e 0 MOVITOOLS® MotionStudio estao
na mesma unidade instalados na mesma unidade.

[2]

[

(3]
[4]
EtherCAT )
EtherCAT )
|
[3]
| |
3266486283

[1] Monitor

[2] PC com mestre EtherCAT® incl. Mailbox-Gateway (MBX) integrado € MOVITOOLS® MotionStudio
[3] Routing IP interno

[4] Interface EtherCAT®

[5] Unidade (exemplar) com interfaces EtherCAT®
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Caso 2: Instalagdo A figura mostra o 2.° caso: O mestre EtherCAT® e 0 PC de engenharia MOVITOOLS®
em diferentes MotionStudio estao instalados em unidades diferentes.
unidades

[2] B8] [ (5] [6]

[1—

MBX

hln.__/r
EtherCAT )

1
I —

=@=®

3266490251

EtherCAT )

[1]1 PC com interface Ethernet e MOVITOOLS® MotionStudio

[2] Rede Ethernet

[3] Interface de engenharia do mestre EtherCAT®

[4] Routing IP interno

[5] Mestre EtherCAT® (por exemplo sistema TwinCAT) com Mailbox-Gateway (MBX) integrado
[6] Interface EtherCAT®

[7] Unidade (exemplar) com interfaces EtherCAT®
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7.4.2 Configuragio da Mailbox-Gateway no mestre EtherCAT®
» Ative o suporte VoE/EoE do controlador EtherCAT®.
+ Ative a ligagédo para o TCP/IP-Stack e o routing IP.

» Defina o enderego IP da Mailbox-Gateway EtherCAT®. Em regra, o endereco IP é
atribuido pela ferramenta de engenharia (por exemplo TwinCAT) e n&o deve ser

alterado.

No programa TwinCAT da Beckhoff, as configuragdes tém a seguinte apresentagao:

Advanced Settings

= State Maching
Master Settings
Slave Setbngs
=1 Cyclic Frames
Dstributed Clocks

EcE Support
=1-Emergency
+| Diagnosis

EoE Support
Wirlual E lhetret Switeh o Metwelk,
¥ Enable ¥ Cornect bo TCP/IP Stack
Max Porls: 2 = windows IP Flouling
Max Frames. 100 3 ~ IF Enable Raute
Max MALC | ds 100 a Changes iequie sstem reboall
therCAT Malbox G steway
¥ Enable 169,254, 35 254 ithaal MALC: |III?{J1 0571000 00
Connechions: rlE-—E

3267403275
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7.4.3 Configuragao de rede no PC de engenharia

Se 0 MOVITOOLS® MotionStudio e o mestre EtherCAT® correrem no mesmo PC, nédo
tera de fazer outras configuragdes de rede.

Se 0 mestre EtherCAT® estiver ligado a uma rede Ethernet através de uma interface de
engenharia, os PCs na mesma sub-rede podem com o MOVITOOLS® MotionStudio
aceder a acionamentos SEW no EtherCAT®. Para isso, as mensagens do PC de enge-
nharia sédo transportadas através da interface Ethernet do mestre EtherCAT® para a
Mailbox-Gateway (o chamado "routing").

Estao disponiveis duas variantes para routing:
1. Variante: Definigdo de uma rota estatica.

Nesta variante, é inserido um registo na tabela de routing do PC de engenharia, que
transporta os dados de engenharia através do mestre EtherCAT® para a Mailbox-
Gateway.

Na janela DOS, deve ser introduzido o seguinte comando para criar uma rota
estatica:

route -p add [Destino] MASK [Mascara de rede] [Gateway]

ER Administrator: C\Windows\system32\cmd.exe E@g

C(::'Rzl*oute -p add 169.254_.36.254 MASK 255.255.255. 255 118.3.64.178 [3]

;—_ [2]

(1]

9007202522149259

[1] [Destino]: corresponde ao enderego IP do Mailbox-Gateway no EtherCAT® no mestre EtherCAT®
[2] [Méascara de rede]: configurado, em regra, para 255.255.255.255 (host routing)

[3] [Gateway]: corresponde ao enderego IP do mestre EtherCAT® (interface de engenharia) na rede
Ethernet

2. Variante: Acesso a Mailbox-Gateway definindo a Standard-Gateway no PC de
engenharia. Nesta variante, € indicado o enderego IP do mestre EtherCAT® como
Standard-Gateway.

* No PC de engenharia abra o didlogo para a configuragdo das propriedades de
rede.
* Proceda as seguintes introdugdes de acordo com a rede:

' Use the following IP address

IP address | 10.3.64.60 i
Subnet mask | 255.255.252.0
Standard gateway r_”_ T’-_._-1.0 .3.64. 170._h_l hy
- R ‘--_._J
3267406603
IP address: Endereco IP do PC de engenharia
Subnet mask: Mascara de sub-rede do PC de engenharia

Standard gateway:  Enderego IP do mestre EtherCAT® (interface de engenharia) na rede Ethernet
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7.4.4 \Verificar as configuragdes de rede

e

Independentemente de 0 MOVITOOLS® MotionStudio e o mestre EtherCAT® correrem
no mesmo PC ou acederem por Routing a Mailbox-Gateway EtherCAT®, a configura-
cao da rede deve ser verificada.

Para verificar com o comando ping, se o caminho de comunicagdo para a Mailbox-
Gateway EtherCAT® esta configurada corretamente, proceda do seguinte modo:

» Abra no seu PC de engenharia uma janela com o pedido para a introdugdo do
comando DOS.

* Introduza "ping" e o enderego IP da Mailbox-Gateway EtherCAT®. Para a configura-
¢ao de rede descrita (como exemplo), a linha de comando completa é:

Ping 169.254.61.254

+ Se a ordem ping néo for respondida, repita os passos das duas secg¢des anteriores:
— Configuragao da Mailbox-Gateway no mestre EtherCAT® (— pag. 44)
— Configuragéo de rede no PC de engenharia (— pag. 45)

NOTA

As configuragoes do mestre EtherCAT® nio sio assumidas

+ Se as configuragbes do mestre EtherCAT® ndo forem assumidas, execute um
"Reboot".
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7.45 Configuragdes de comunicagio no MOVITOOLS® MotionStudio

Configurar o canal  Para configurar um canal de comunicagado para EtherCAT®, proceda da seguinte
de comunicagao maneira:

com EtherCAT® 1. Clique no simbolo "Configurar as ligagées de comunicagdo" (Configurar ligages de
comunicacgao) [1] na barra de simbolos.
DE-HB & + + X | [*5can ‘
(1
9007200388082827

[11 Simbolo "Configure communication plugs"
(Configurar ligagées de comunicagéo)

Como resultado, é apresentada a janela "Configure communication plugs"
(Configurar ligagdes de comunicagao).
Configure communication connections @

] W Activ
J Activate Ethercat: No LENEE

| |
| Ethemet T Activate SMLP: Yes
— Edit. —— = [3]

Serial
SBus

1 ™ Activ
Profibus [,\\? Activate
i i~ ililes. S
Lol agn B g T 1P R T _r"‘*' . ’__.,n"""‘ r
18014399653863307

[1] Lista de selegéo "Tipo de comunicag¢édo”
[2] Campo de controlo "Activate" (Ativar)
[3] Botao [Edit] (Editar)
2. Selecione da lista de sele¢do [1] o tipo de comunicag&o "Ethernet".

Neste exemplo, o 1.° canal de comunicagbes esta ativado com o tipo de comunica-
¢ao "Ethernet" [2].

3. Faca um clique no botéo [Edit] [3] no lado direito da janela.

Como resultado, sdo apresentadas as configuragbes do tipo de comunicagéo
"Ethernet".

4. Configure os parametros de comunicagdo. Execute os passos indicados na secgao
"Configurar os parametros de comunicagao para EtherCAT®".

Configurar os Para configurar os parametros para a comunicagao através de EtherCAT®, proceda da
parédmetros de seguinte maneira:

comunicagao 1. Configure o protocolo EtherCAT®. Para tal, selecione o separador "Configuragdes
para EtherCAT® EtherCAT®".

2. Ative a caixa de verificagédo "Activate EtherCAT®" (Ativar EtherCAT®).

3. Senecessario, altere as definicdes de fabrica dos parametros de comunicagéo. Para
tal, consulte a descricdo detalhada dos parametros de comunicagao para
EtherCAT®.
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4. Para adicionar um endereco IP, clique no simbolo [Add IP address] (Adicionar ende-
reco IP) [2].

( Ethernet u-‘

(1) Ethernet

SMLF zettings  Ethercat sethings |

¥ Activate Ethercat [Default: Ma)
Basic settings
Timeout: 200 =Ims (Default: 120 ms)
Scan range start: 1001 = (Default: 1001)
Scan range end: I‘H}H} 3: (Default: 10710
||_ Activate access without master (Default: Mo) (]
[T Show scan duration (Default: Mo)

Ethercat master |IF addresses

™) 10.3.71.102

(2]

MOVITOOLS®-MofionStudio | ok || cemel ]

LS A

Add IP address [

|P address: || j
MOVITOOLSE Hotionstudie | OK | Cancel |

(3]

h 4
18014399831358731
[1] Caixa de verificagdo "Activate access Se n3o houver um mestre EtherCAT®, é possi-
without master" (Ativar acesso sem mestre) vel ativar no MOVITOOLS® MotionStudio um
Nota: Ativar apenas quando existe outro mestre de parametros.
mestre.

[2] Simbolo [Adicionar endereco IP]

[3] Campo de introdugdo "IP address"
(Endereco IP)

5. Introduza o endereco IP da Mailbox-Gateways (no mestre EtherCAT®) no campo de
introdugéo "IP address" (Endereco IP) [3] e clique no botao [OK].
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Parémetros de A tabela seguinte descreve os parametros de comunicagao para EtherCAT®:
comunicagéo Parametro d S Descrica Nota
para EtherCAT® arametro de comunicagao escrigao o
Timeout Tempo de espera em [ms], » Definigado por defeito: 200 ms
durante o qual o cliente espera « Se necessario, aumente este
por uma resposta do servidor valor no caso de irregulari-
apos uma solicitagao. dades causadas por um
atraso da comunicagéo.
Area de scan de: Endereco inicial para a area de Se indicar valores aqui, podera
scan EtherCAT® delimitar a area de scan

Area de scan até: Endereco de paragem para a

EtherCAT® e, assim, reduzir a

area de scan EtherCAT duraggo do scan.

Endereco IP mestre EtherCAT® Endereco IP da Mailbox-Gateway | -

no mestre EtherCAT®

7.5 Execucgao de fungbées com as unidades

7.5.1 Configurar os parametros das unidades

As unidades sao parametrizadas na lista dos parametros. Ela indica todos os parame-
tros das unidades, agrupados em pastas.

E possivel gerir os parametros das unidades através do menu de contexto e da barra
de ferramentas. Os seguintes passos demonstram como o utilizador pode ler ou alterar
0s parametros da unidade.

7.5.2 Ler ou alterar os parametros da unidade

Para ler ou alterar os parametros da unidade, proceda da seguinte maneira:

1.

2.

3.
4.

Comute para a visualizagdo desejada (visualizagdo do projeto ou visualizagdo da
rede)

Selecione o modo de ligacao:

» Clique no simbolo "Switch to online mode" [1] se desejar ler / alterar parametros
diretamente na unidade.

» Clique no simbolo [Switch to offline mode] [2] se desejar ler / alterar parametros
no projeto.

DeE-EH © + 4+ X [*5can

||
11 2
9007200389198219
[1] Simbolo "Switch to online mode"
[2] Simbolo "Switch to offline mode"

Selecione a unidade que quer configurar.

Abra o menu de contexto e selecione o comando [Startup] / [Parameter tree]
([Colocagao em funcionamento] / [Estrutura em arvore dos parametros])

Em seguida, abre-se a vista "Parameter tree" (Estrutura em arvore dos parametros)
no lado direito do ecra.
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- ~  Execugao de fungdes com as unidades

5.

i

Expanda a "Parameter tree" (Estrutura em arvore dos parametros) até ao no
desejado.

BE Parameter tree [dive3 (MCO7B00D4-281]) rdbx
Joll Tiee 3 B = =
o .
= B\l [543 MOVITRAC®E Paismeters 10 Start/stop speed 2 [1/min] [60.0
™
= F +-= 0. DIS:IH:',' values 311 Mirimum spe:ed 2 [1"1"1“”1507
E +-z 1. Setpoints / ramp generators _ .
424 2. Conboller parameters 312 Masimum speed 2 [1/min] {15000
A A 2 Mete i iy NICwentimit2  (an i1
30 Limats 1
3. Limats 2
32 Maloe adjustmert 1
33 Motor adjustment 2
34 IreUL monitariog
+-] 4. Reference signals
+-2 5. Monitoring funchons
#-@ 6. Teminal assignment
4@ 7.. Conbol funichons
E # (@ 8. Unit lunchons
E] +-23 9. IPOS parameters
&
3. Limits 2 32.Mntnrari;su'mml‘ll
947217163

. Fagca um clique duplo para visualizar um determinado grupo de paréametros da

unidade.

. Se alterar valores numéricos em campos de introdugéo, confirme esses valores com

a tecla "ENTER".
NOTA

* Informagbes detalhadas sobre os parametros da unidade podem ser consul-
tadas na lista de parametros referentes a unidade.

7.5.3 Colocagdo em funcionamento de unidades (online)

Para colocar unidades em funcionamento (online), proceda da seguinte maneira:

1.
2.

Comute para a janela de rede.

Clique no simbolo "Switch to online mode" (Mudar para o0 modo online) [1] da barra
de ferramentas.

DE-H G + 4+ X | [*Scan

9007200438771211

[1] Simbolo "Switch to online mode"
(Mudar para o modo online)

Selecione a unidade que quer colocar em funcionamento.

Abra o menu de contexto e selecione o comando [Startup] / [Startup] ([Colocagdo em
funcionamento] / [Colocagdo em funcionamento])

O assistente de colocacao em funcionamento aparece no ecra.

Siga as instrugbes do assistente de colocagdo em funcionamento e carregue, em
seguida, os dados de colocagdo em funcionamento para a sua unidade.
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8.1

Introdug&o ao EtherCAT® @

Motion Control via EtherCAT®

Neste capitulo sdo apresentadas informagdes sobre as fungdes EtherCAT®, que pos-
sibilitam uma operagdo em sincronismo do MOVIAXIS® num mestre EtherCAT®,
necessaria para aplicagdes Motion Control.

Introducgao ao EtherCAT®

Xref -

Xact -—
|

Este capitulo descreve as fungdes e termos usados para operar servocontroladores da
SEW em sincronismo, via EtherCAT®. Informacgdes técnicas mais detalhadas sobre o
EtherCAT® podem ser obtidas junto a organizagao dos utilizadores EtherCAT®, p.ex.,
no site www.EtherCAT.org, e junto aos fabricantes de sistemas de mestre EtherCAT®.

Tendo como base a regulagdo em cascata, comum na engenharia dos acionamentos,
sdo descritos agora os mecanismos basicos das aplicagées Motion Control.

1] [ [?] 4]

Vief o |
- et > /M\
Vact o k J

O
X ] @[61
\
6821660555

Xref Referéncia de posigao [11  Controlador da posigédo

Xaet  Valor atual da posi¢ao [2] Controlador da velocidade

Vief Referéncia da velocidade [8] Estégio de saida do servocontrolador

Vact Valor atual da velocidade [4] Maquina acionada (carga)

tref Referéncia do binario [5] Encoder (V = velocidade; X = posi¢éo)

[6] Encoder de sincronizagao opcional

Parte-se de uma referéncia de posicéo (xef). Juntamente com o valor atual da posigao
(Xact), © controlador da posigéo [1] calcula uma referéncia de velocidade (v,f). O con-
trolador da velocidade [2] usa a velocidade de referéncia e a velocidade atual para cal-
cular a referéncia do binario (t,e) para criar um binario no motor alimentado pelo estagio
final do servocontrolador [3]. Em fungdo do contra-binario de cada maquina acionada
[4], hd uma rotagdo (medigéo através de encoder [5]) no motor. Em fungéo da veloci-
dade do motor, ocorre uma alteracdo de posigao, que é detetada por um encoder de
posicao [5] no motor. De acordo com cada aplicagdo, é agora possivel fechar o circuito
de controlo do binario, da velocidade ou da posigdo no servocontrolador ou no contro-
lador do nivel superior. O MOVIAXIS® pode assumir todos os circuitos de controlo,
inclusive o controlo da posi¢ao. Desta forma, s6 é possivel realizar um posicionamento
através da transmisséo da referéncia da posigao ao servocontrolador (p.ex., médulo de
aplicagdo "Posicionamento por bus"). Ao controlador é enviada a posigéo atual e,
quando a tarefa de posicionamento estiver concluida, uma "mensagem de conclusao".
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8.1.1 Sincronismo

Exemplo

Nas aplicagdes Motion Control, o posicionamento com a posigao destino e os parame-
tro de deslocamento, como velocidade e tempos de rampa, sao geridos no motion con-
troller — ou seja, pelo controlador de alto nivel. Com base na curva de percurso calcu-
lada, é transmitida ao servocontrolador em intervalos de tempo curtos, uma velocidade
de referéncia (ver capitulo "Velocity-Mode") ou uma posi¢ao de referéncia (ver capitulo
"Position-Mode"). Em seguida, o servocontrolador ajusta essa velocidade ou posigao
de referéncia e envia de volta a informacgao da posigédo atual. O motion controller sabe
quando a tarefa de posicionamento esta concluida.

Devido ao controlador de alto nivel transmitir as referéncias em modo ciclico, as rampas
de aceleracao e desaceleracdo também sao calculadas neste controlador. Para tal ndo
¢ utilizada nenhuma funcao de rampa integrada no acionamento.

por impulsos

O controlador Ié o valor de posicao atual para cada ciclo de controlo e, com base na
diferenca de posicdo (dx) e na diferenga de tempo (dt) do ultimo intervalo de controlo,
calcula a velocidade atual (dx/dt) e, se necessario, outras grandezas como aceleragao,
solavanco, etc.

Os segmentos de tempo de controlo do controlador, da transmissao por bus e do ciclo
interno de processamento de servocontroladores e, eventualmente, de encoders
externos, devem estar sincronizados entre si.

Através deste exemplo, € demonstrado como os efeitos Aliasing sado gerados, quando
o controlador, o bus, o servoconversor e o encoder ndo operam em sincronismo por
impulsos (— figura seguinte).

+ Segmento de tempo de controlo do controlador: 5 ms
+ Ciclo do bus: 5 ms, sincronizado com o controlador
» Tempo de processamento no servocontrolador: 5 ms, n&o sincrono

dtg
W— | | 2 | 3 | 4+ [ 5 |
! [ ’ [ ’ [ ’ i
[c] — | | | | |
| | | |
[ [ [ [ [
dx dx dx dx dx
dtg

6823481739

[A] Intervalo de controlo dtg [C] Segmento de tempo no servocontrolador ou no encoder dtg

[B] Ciclo do bus dx Diferenca de posicédo (segmento percorrido)

Como o servocontrolador/encoder e o controlador ndo estdo sincronizados neste
exemplo, os segmentos de tempo passam lentamente uns pelos outros, devido aos
osciladores de quartzo ndo ideais de ambas unidades. Isto podera levar a saltos no
valor da posi¢ao transmitido.

Enquanto que nos intervalos de controlo 1 a 3, a velocidade é calculada com apenas
uma ligeira impreciséo (v = dx/dtg = dx/dtg), o calculo da velocidade no quarto intervalo
de controlo apresenta um erro evidente (v = 2dx/dtg). Esta velocidade calculada incor-
retamente para um intervalo de amostragem leva a reagdes fortes por parte do algo-
ritmo de regulagdo no controlador, e pode até causar mensagens de irregularidade.
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O problema acima descrito, formado pela detegao direta entre dois sistemas diferentes,
normalmente so surgira de modo perturbador em aplicagdes motion control, quando o
tempo de ciclo do controlador for curto ou da mesma dimenséao do ciclo de processa-
mento interno de servocontroladores e encoders externos.

O EtherCAT® esta estruturado de maneira a que o ciclo do bus e o ciclo de controlo
sejam sincronos.

NOTA

Com o mecanismo Distributed Clock também é possivel sincronizar simultaneamente
0 segmento de tempo de processamento interno do servocontrolador.

No MOVIAXIS®, a sincronizagédo dos segmentos de tempo e da aceitacdo de dados
€ controlada através da RAM dual-port da placa opcional XFE24A.

8.1.2 Interface de velocidade de referéncia (Velocity mode)

[1 2 [T] o
4>Xref Vrefy |
tref /NI\
Xact> Vact. g kj
] e

\

A \

|

\

I

" 5 I

(v)— |

\

\
(x)-8 @[61

\

777777777 I

Al— || —IC]
[B]
6823492875
Xof Referéncia de posicéo [1]1 Controlador da posicao [A]  Controlador
Xact Valor atual da posi¢éo [2] Controlador da velocidade [B] Interface de bus de

campo
Vief Referéncia da velocidade [3] Estagio de saida do servocontrolador [C]  Servocontrolador
Voot Valor atual da velocidade [4] Méaquina acionada
tef Referéncia do binario [5] Encoder (V = velocidade; X = posi¢éo)

[6] Encoder de sincronizagéo opcional

No modo de velocidade, o controlador transmite uma referéncia de rotagéo (ou veloci-
dade) ao servocontrolador e o valor atual da posigao € lido pelo servocontrolador ou por
um encoder separado.

No modo de velocidade, o servocontrolador € um elemento de ajuste de velocidade sim-
ples. Os segmentos de tempo de controlo do controlador, da transmissao por bus e do
ciclo interno de processamento de servocontrolador e do encoder devem estar sincro-
nizados entre si.
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@

O referenciamento da posigédo, a monitorizagado de percursos de deslocacgao ou fins de
curso admitidos, bem como a especificagdo da rampa dependente da carga e a moni-
torizagdo do erro de atraso s&o realizados no controlador de alto nivel e, por conse-
guinte, ndo séo tarefas do MOVIAXIS®.

Para evitar aceleragdes involuntariamente altas no caso de intervalos longos de con-
trolo (> 1 ms), a referéncia de rotagdo nao é diretamente assumida pelo MOVIAXIS®,
mas sim de modo linear interpolado. Ou seja, num ciclo de referéncia de 5 ms, o con-
trolador no MOVIAXIS® ndo ajusta a alteracado de rotagédo desejada a cada 5 ms através
de uma grande etapa, mas sim em 5 pequenas etapas de 1 ms de duragao.

8.1.3 Configuragao para o modo de velocidade (interface de velocidade)

Dados do
processo IN

54

Conversionto usar-definad

Q:I IMprocess dalainterface cams?‘ssl;mn :m';m <1E| Data processing units
| % Binsayinputs ¥10 | Enormessagowoids — w Gtotus word D —_—
w L PO N > EoaticlwardD H 1 Svziam -:v Status woad 1
~ I/0FD0 N2 otirdl o FCB= W Slahis woid2
e[ I buiferd [ 0] Fbe! Cenpn smage [ W Glatus word 2
E’“‘"" Lo ] Shuae, Parameter rouling ~ —+ % OUT process data
) Hord | | 10| Erhio ropar psmem w OUT multiplesss
Tl e 0 | Fon e iedcan o
[l i3 -
i e [0 rangm==
[ eadd 0 | thobaeten
) et | 0| mosipsiin
5] LT [ 0| reedentie
. [0 | wapaeion
0 deeds (70 | tepnsgaes
] desa E dogalazity anhection
0 Miord ) 0 | FCEHbsg sade
o0 o1z T | Fet 12 Auteanza il
[ ELETER |0 | Foson Foetioiag
5] Horr 14 L0 | rerar maseren
]

il s [ Control word 1
I belfer 1 w Contralward 2
* [Hbuffer 2 = Controlwad 3
* [H bulfer3 ™ |Hpaocesadata
w [H bulfor 4 e [1]
¥ [Hbulfer§ iy
[ bulfer & s []
¥ [Hbulfer 7 ch: o
M bullr e fo

6888393739
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Ligagles da
memoria
temporaria IN 0

Configuragao
da palavra de
controlo 0

i

¥ Control word 0
Sivord 0 0

Lo | I | Y | | e (e | | | | I | o | | e | e (s Y |

Configuracéo da palavra de controlo 0

Através de drag&drop, crie as ligagdes da memaria temporaria IN 0 a palavra de con-

FCE 01 Output stage
inhibit

FCE 13 Stop at
application limits

FCE 13 Stop at system
limit=

FCE 19 Hold control
Fault reset

FCE 10 Interpalated
pasitioning

Mo function

Azcept position

Feed enable

Jog positive

Jog negative

Jog welacity selection
FCE 20 Jog mode

FCE 12 Reference trawel
FCE 09 Pogitioning

FCE 21 Brake test

trolo 0 e aos dados do processo, de acordo com o exemplo anterior.

NOTA

Para chamar o controlo de velocidade interpolada FCBOG6, este tem de ser configu-

rado numa palavra de controlo (neste caso, a palavra de controlo 0).

Efetue na palavra de controlo 0 as configuragdes, a titulo de exemplo, apresentadas na
figura "Configuragdes palavra de controlo 0".
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Configuragao
dos dados do
processo IN

Configuragéo do
FCBO06 (velocidade
interpolada)

Configure os dados do processo IN de acordo com a figura seguinte.

g MOVIARIS® WAk Communication\I process data FJ '?J
| Channel Souce 32-hit access System vaishle Current value |
0 DOut PD: Charnel 00 (high) - 32Bil Big Endian » Posilion -0

1 Out PD: Channel 07 [kigh) ~ 1Ebit - Velacity ~ 0

2 Out PD: Channel 02 [high] « 1Bbit » Acceleration * 0

3 Out PD; Channel O3 [high] ~ 1Ebit - Acceleation ~ 0

4 Mona ~ 1Ebit -+ MNoninterpreted ~ 0

5 Man= ~ 16 it » Mondinterpreted -« 0

6 Hane - 16bit » Moninterpreted = 0

7 Mane ~ 1Ebit -+ MNoninterpreted -~ 0

8 Maone - 16bit » Mon-nterpreted -~ 0

3 Mane ~ 16 it - Mordrterpreted  ~ 0

10 Mone - 16bit - Mondnterpreted >0

11 Mone - 16 bit » Mondnterpreted -~ 0

12 Maone + 16bit + Mondnterpretad ~ 0

13 Mone - 16bit - Mondnterpreted ~ 0

14 Mone - 16 bit * Mondnterpreted ~ 0

15 Maone ~+ 16hit + Mordnterpreted ~ 0

6888400139

Configure no parametro de controlo do ciclo de referéncia o tempo de ciclo do seu con-
trolador EtherCAT®, p. ex., 1 ms. Configure também a fonte para a referéncia da velo-
cidade, neste caso, canal 1 da memoéria temporaria dos dados do processo (ver figura

seguinte).
Trez Ea E MOWVIARIS® M<A\FCE parametel seltngyFCB 06 Inlsipaleted speed contial [=][x]
= & .
23 M_D‘VMS hxa General parameters
-2 Dizplay walues
| =] Pacess values aclive dive | seteeirt cycle contial @2l 1.0 D |
1= Process walues oulpul stags points
=] Poness values encoder 1-3
=) Unit talus Setpoint velocity zowce Process data bulfer charnel 1 -
=] Unit data Setpoint velocity lbcal — [1/min) a
=] Unil nameglate o
=] Tech Edbeis Limitvalues
| 1= Faull histoey 05 Torque limit mode Single channal -
(&[] Drive dala
(| Camemuricalion
i [ Encoder Torgue limit 21 abz. Sounce Application imit torque -
=R F_CEI Ddlldn'ﬂln.f selting Torquefmit @1 abs local  [] 10000
~=| Basic seltings
1= FCB 05 speed corfial 00-01 Actual values
E FCE 06 Inlepolzted speed conindl Velocty [1/minl 0
6888735627
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Caso deva existir uma comunicagao sincronizada dos dados do processo com o con-
trolador EtherCAT®, na lista de selecao "Synchronization source" (Fonte de sincroniza-
¢ao) tera de selecionar a entrada "Communication option" (Opgao de comunicagao)
(ver figura seguinte).

Tres |i EE Basic: 2eitfings E@E|
=+ HOVIAIS® MA Synchronizaion

+ 1 Displap vahues [ — — :

-] Diive data Symcheorizalion souice Commurication oplion h

=3 Commuricaban "Extemal spchionization” faull issponse: Emergency stop / waling -

2 Basic setting: . .

I M bufles 015 Peiod inlerval syric signal ] 1.000

1= Conteol waids 0-3 Pesiced langth of base peniod [mes] 0250

Emor message wonds:

IM process dsta
IN-PD0 mapper
| Stahug words 03
QUT piocess dats
1= 0UT bdfer 0-7
10 bagic unit
HETvaPo0 2
+- 2 Encoder
i1 |1 FCE parametes selfing
+- 1 Unt bunclions

8223041931
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Dados do
processo OUT )
Data processing Conversmlrjlrl;:i:;: el QUT process data interface
_I_..:v.su..ummu — »'w Binaiy outputsX11
— System I72 g w /0 PDOOUT 1
—_ B FCBs I Ready fot aperstion b !.ﬂ] PDOOUT 2
| 1 | tatuncion [ OUT buiferd e 2o

¥ Parameler rouling | O ] Oupursteza ON e L [
INs OUTs l Brake releazad — pWordl fg
0 | Holunctisn i
- At speed ™51 totomcrion 2
— Fosition j o funsction T
= £PRETEEL NN [ 0 | Houmction i
= A e [0 | He tunction 0
[~ [to mamiiy [0 | Hotunction 0
|- |N°q‘m'i'-"' j Hofunction 1]
|— |”°'?-'=ﬂ'i'.'r' | [0 | nonunction i}
|— ||Nwm'il.v | T Ha function i}
(5] ot 7
Mo quaniliy j Ho lunetlon a
Ho atily I Ho funetion 0
Ho quasilly [= Status ward 1 ied 19 1
o sy ¥ Statusword2 e [

Ho qussily W Status word3 [="0UT buffer 1

Ho quantily ™ OUT process data | ™ OUT buffer2
Mo quantily i 0 High Weed 0y
’ il 0 Loy Mfed 1 0
i 1High | Meed2 |y
0 1 Low Weedd [

0 2hign | 0UT buffer3
o 2lew oo il
[0 2 High w1 [
0 2 werd2 [
i dHigh Bod3 [

Ligagbes da
memoria
temporaria OUT 0

6888738315

A unidade e a resolugéo para rotagao/velocidade e posi¢cdo, bem como o percurso do
eixo, dependem das configuracdes feitas para as unidades de utilizador, definidas
durante o processo de colocagdo em funcionamento. Se nao foram definidas unidades
de utilizador diferentes, estas sdo as seguintes:

» Percurso: 1 [Rotagao]

* Velocidade: 1 [1/min]

A configuragéo da palavra de estado 0, palavra de controlo 1 e dados do processo Out
correspondem as definicdes de fabrica.

Através de drag&drop, crie as ligacbes da memoria temporaria OUT 0 a palavra de
estado 0 e aos dados do processo OUT.
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8.1.4 Interface da referéncia de posi¢cdo (modo de posigao)

1 [ [T] 4
Xref - Vref
Lol - > t ]
Xaot_ Vact i: - ®
—
\
A \
|
Vv 0l }
\
5] @—[61
\
- Y ————_———-——— J
[Al-— [l —IC]
[B]
6891758091
Xof Referéncia de posigéo [11 Controlador da posicao [A] Controlador
Xact Valor atual da posicao [2] Controlador da velocidade [B] Interface de bus de
campo
Vet Referéncia da velocidade [3] Estagio de saida do servocontrolador [C] Servocontrolador
Vot Valor atual da velocidade [4] Maquina acionada
tef Referéncia do binario [5] Encoder (V = velocidade; X = posigao)

[6] Encoder de sincronizagéo opcional

No modo de posicao, o controlador transmite de forma ciclica uma posig¢ao de referén-
cia ao servocontrolador e o valor atual da posicao é lido pelo servocontrolador ou por
um encoder separado.

No modo de posigéo, o servocontrolador segue as referéncias de posicdo e gera, do
valor atual da posigéao (de [5] ou [6]), a referéncia de velocidade necessaria para o con-
trolador da velocidade [2]. Os segmentos de tempo de controlo do controlador, da trans-
missédo por bus e dos ciclos interno de processamento de servocontrolador e do
encoder devem estar sincronizados entre si.

Apds um referenciamento da posi¢cao no controlo para a posigdo no servocontrolador,
a monitorizacdo dos percursos de deslocagao ou fins de curso permitidos pode ser rea-
lizada no servocontrolador. A configuragédo apropriada da rampa dependente da carga,
bem como da monitorizagdo do erro de atraso no servocontrolador, deve ser verificada
cuidadosamente.

Para evitar aceleragdes involuntariamente altas no caso de intervalos longos de con-
trolo (> 1 ms), a posigéo de referéncia nao é diretamente assumida pelo MOVIAXIS®,
mas sim de modo linear interpolado. Ou seja, num ciclo de referéncia de 5 ms, o con-
trolador no MOVIAXIS® nzo ajusta a alteragéo de posigao desejada a cada 5 ms atra-
vés de uma grande etapa, mas sim em 10 pequenas etapas de 0,5 ms de duragéo.
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8.1.5 Configuragdes para o modo de posicao

Dados do
processo IN

|¢D IN process datainterfacs 4[] c"""s‘;’;m m.'n"s““'“ <[] Deta processing < Comerslo:m :seﬁﬂeﬁm}
7nm,'qu1u 7Em:ll:|=uql.-un|r.l= — | % Status word 0 _—
w /O FDOIN1 | Coniniword - e el I::lSthlmd1
w I/0FDDINZ wedt fp ] — FCRs [ e
Lby W bulei 0 0| fby D st L
b0 0| ::;E::a-::% ¥ Parameter routing | (201} nermes
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—— — [= el speed
[ i :;\:ll:;:: e |_ = | DUT process dain
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6894362379
W LControlword0
‘tiord O 0
FCEB 01 Output stage
0 p d
inhibit
i FCE 13 Stop at
application limits
FCEB 15 Stop at system
0 P 3l =y
limits
0 | FCE 13 Hold control
1 Fault reset
FCE 10 Interpolated
0 P
pasitioning
0 | Mo function
I} Acept position
PLP
0 | Feedenable
n Jog positive
0 | Jognegative
I} Jog welocity selection
q i
0 | FCB20.Jogmode
FCE 12 Reference trawvel
1]
0 | FCE D03 Positionin
9q
0 | FCE21 Braketest
6894364043

Configuracéo da palavra de controlo 0
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Ligages da
memoria
temporaria IN 0

Configuracéo
da palavra de
controlo 0

i

Configuragao
dos dados do
processo IN

Configuragao

do FCB10
(posicionamento
interpolado)

Introdug&o ao EtherCAT® @

Através de drag&drop, crie a ligacdo da memoaria temporaria IN 0 a palavra de estado
0 e aos dados do processo IN.

A atribui¢cdo da palavra de controlo 0O difere da ligagdo dos dados do processo do modo
de velocidade.

NOTA

Para chamar o controlo de velocidade interpolada FCBO0G6, este tem de ser configu-
rado numa palavra de controlo (neste caso, a palavra de controlo 0).

Efetue na palavra de controlo 0 as configuragdes, a titulo de exemplo, apresentadas na
figura "Configuragdes palavra de controlo 0".

Configure os dados do processo IN de acordo com a figura seguinte.

E MO 455 hEA4 CommuresstiontIl process data [?] m
| Chanrel Souwce J2-bil access S peterm vatiable Currenl value |
1] Out PD: Charnel 00 [kigh) = 32Bit Big Endian = Posilion = 00

1 Out PD: Charnel 01 (kigh) -+ 16bit + Velocity * 0

2 Out PO Charnel 02 (high) « 16 bit » Acceleation * 0

3 Out PD; Charnel 02 (high) ~ 1Ebit ~ Acceleation ~ 0

4 Mare ~ 1Ebit ~ Morinterpratad ~ 0

5 More ~ 16 bit ~ Mordinterprieted  » 0

E Mare - 16 bit + Mondnterpreted * 0

7 Mane - 1Ebit v MNoninterpreted  « 0

g Mone - 16 bit + Moninterpreted +* 0

3 Mt ~ 16 kit + Mondnterpreted 0

10 Mone - 16 bit » Mon-interpreted * 0

mn Nane ~ 16 bit » Mordnterpreted O

12 Mone - 16 bit + Mondnterpreted * 0

13 Mahe ~+ 1E6kit + Mondnterpretad + 0

14 Mone - 16 bit + MNondinterpreted * 0

15 Mane » 16 bit » Mordinterpreted » 0

6894368779

Configure no parametro "Controlo do ciclo de referéncia" o tempo de ciclo do seu
controlador EtherCAT®, p. ex., 1 ms.

As referéncias de posigdo do controlador sdo ainda suavizadas com estes filtros de
valor médio configuraveis, para garantir uma velocidade "suave" e constante.
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C a9,
@

Dados do
processo 0

Motion Control via EtherCAT®
Introdugéo ao EtherCAT®

Configure também a fonte da referéncia de posigéo, neste caso
temporaria dos dados do processo.

Trez

[#]

B2 MOVIEAISE M

-2 Displap vabies
[+ 23] Duive dafia
[ & Commurnication
- Ensode
(=25 FCH parameber s=ifing
| (=] Basic zelling:
{57 FCE 05 spesd canhol 00401
[=] FCE 06 Inlerpalaied speed consicl
|=7 FCE 07 tongua coritiol D001
~[=] FLE 08 Intespalated Lodgue cortral
=7 FCB 08 Pasitiorireg 0063
[=]FCE 10 lnizmalaied pasiuring]
~{=| FCE 12 Refeierne liavel
|=| FCE 18 Encodsr adetmen]
(=] FCB 20 Joa mode
—[=| FCE 21 Brake kst
|=| FCE 22 mulidive
|=] FCE 25 Rotor position identification
| -[=| FCE 25 Stap & uze btz
[#+/23) Uit lunctions

[E] MOVISRIS® MHANFTE parametar settinghFCE 10 Inlemalsted poslioning

Soipairk cpche coning!

Filer seipoind pestion

Lag ence pozilianing 1esponse

Setpairt posilion zourcs

Seipairt local position

Lag ener inlerpolated pastenng  [Umdr]

FPoslion |Uere |
Modul pestion [Uenc |
Lag emy U |

——_ General parameters

Ao
“ml oS
_DJM slage khil / wialing
Selpoinls
Fracess dala buller channel
|Uerack | 10.0000
Limit valuas
10000
Actual values
10.0000
<16334.0000
10.0000

canal 0 da memoria

6894371467

Caso deva existir uma comunicagao sincronizada dos dados do processo com o con-
trolador EtherCAT®, na lista de selegdo "Synchronization source" (Fonte de sincroniza-
¢ao) tera de selecionar a entrada "Communication option" (Opgdo de comunicacgao)
(ver figura seguinte).

Tiee

=2 MOVIAXIS® M

L3

i [ Display values:

[ Basic sstfings

's -

Synchronizalion
ICommuicalion aplion

(=)@))|

+- ) Dave dala
=-'23 Commuricalion
2 Basic sattings
=7 IN buiter 015
1= Canirol wards 0-3
Error messoge wonds
IN process data
P00 mappar
*| Shatus words 0-3
{=| OUT piocess data
1= OUT buffer -7
170 biagic: urit
=1 WO FDO -2
+- 5 Encode
11 (L3 FCE parametis selting
- Unit funclions

"Extamal spnchuorization” faull response

Petied interval syne signal
Pesiod length of base: period

Emergency stop £ wating
[ms] 1.000
[mz] 0,250

8223041931

A configuragao dos dados do processo OUT é idéntica a configuragéao feita no modo de
velocidade, e pode ser lida no respetivo capitulo.

A unidade e a resolugéo para rotagao/velocidade e posi¢cdo, bem como o percurso do
eixo, dependem das configuragdes feitas para as unidades de utilizador, definidas
durante o processo de colocagdo em funcionamento. Se nao foram definidas unidades
de utilizador diferentes, estas sdo as seguintes:

Percurso:
Velocidade:

1 [Rotacéo]

1 [1/min]
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Configuracado no mestre EtherCAT® @

8.2 Configuragdo no mestre EtherCAT®

Para efetuar a sincronizagdo dos segmentos de tempo, ative a fungdo Distributed
Clock. O ciclo do bus do MOVIAXIS® tem de ser exatamente idéntico ao ciclo do bus
do controlador externo configurado durante o processo de colocagdo em funciona-
mento. Verifique também o Watchdog para a monitorizagdo de timeout apenas para
Syncmanager 0x1000 (Output Data). O Watchdog para a monitorizagao do timeout é
pré-configurado.

8.21 Configuragdes para o modo de velocidade

» A referéncia de velocidade é transmitida através da palavra de entrada parametri-
zada no editor PDO.

* A posicao é transmitida através da palavra de saida parametrizada no editor PDO.
A resolugao é definida durante a colocagdo em funcionamento.

8.2.2 Configurag¢des para o modo de posicao

» Areferéncia de posi¢ao é transmitida através da palavra de entrada parametrizada
no editor PDO.

* A posicao é transmitida através da palavra de saida parametrizada no editor PDO.
A resolugao é definida durante a colocagdo em funcionamento.

8.3 Exemplo TwinCAT

8.3.1 Configuragao de operagao sincrona
Efetue as configuragdes apresentadas nas figuras seguintes.

SYSTEM - Configuration
N - Configuration
PLC - Configur aticn
1j0 - Carfigurstion Operation Mode | ©C for synchrarzation =1
D [0 Devices
= =% EtharCAT-Master (EtherCAT) |

sf= FtherCAT-Master-Image m?"‘-}.ﬂ'
b

+ EtherCAT-Master-Tmage-Tnfo

Gerersl| EtheCAT OC | Process Data | Stantup | Cof - Oriine | Oniine |

Advemced Seltngs |

- T Irpues Distributed Clack. Distriby
A gl Outputs
+-§ InfoData Oycic Mods
+ [l Ax 1 (MO0 LE mit DFEZ4E) Olperation Mads: |['E for synchionization o
M "
&8 Meppings ¥ Enzhle Sy Urit Cpcle [ne] J1000
SYHC D
 SmclniCyde [ ] CiceTmelus} 1000
™ User Dafined Shilt Time (s 0
¥ Ensble SYHC 0

6824466059

Para operacgao sincrona, selecione a opgéo "DC for synchronization" (DC para sincro-
nizagéo) do separador DC (Distributed Clock). Garanta que a duragéo do ciclo indicado
no campo "Cycle Time" (Duragéo do ciclo) corresponda exatamente ao tempo de sin-
cronizagéo configurado no paradmetro 9963.1.

Verifique a configuragdo do Watchdog.
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Exemplo TwinCAT

Tempos possiveis para "Distributed Clock": 500 ps, 1 — 10 ms.

[Advanced setings ——— g
Biehavior
Timeout Settings — Startup Checking - State Machine
FHMLI | 501 [ Check Vendar Id W Auc Restors States
It € ds
i ey ¥ Check Product Cade ¥ Flelni after Communization Ence
Ditstributed Clock. ™ Check Aesmsion Mumber ¥ Log Communication Changes
[+ ESC Arcess i ;I
- FndGtae
I fChack saml Mimbet C op & SAFEOP in Config Mode
 SAFEOP " PREOP © INIT
Piocess Data % Info Data
™ Usa LRD/LWR instead of LAW R Inchids State
¥ Inchade WC State Bills) W Include Ads Address
Garsial I~ Inckide AcE Nefld
1= o At Ll 2 fodies M Inchide Dive Channels
~Watchdag

¥ Set Muliplier [Reg. 400h}
¥ 5et PDI ‘Walchdog (Reg. 410k}
¥ Set M Watchdog [Reg 420h]:

Ju].4 Abbeechen
6824750603
Ative a monitorizagdo Timeout para o Syncmanager 0x1000. Para tal, selecione a
opgao "Watchdog Trigger" (Watchdog, disparador) na janela "Edit Sync Manager"

(Editar Gestor de sincronizagao) (ver figura seguinte) e introduza o tempo de Watchdog
no campo "Value" (Valor).

hivanced settings =

x|
e — - -
Timeawt Settings L Stast [ Lengih [ LEndaR Cancal |
-
PR  5H OAD0T00000 4 7 Sharh Adchess: !
Irit Commands OeO00T0000.0 20 7
- Mailba 40156 Acoes
Distributed Clock Lenghh ™ Aead
[ ESC Access E— R
1] - Inkemupts
_ ¥ Enable ™ toEtherCAT
Stait [ Length [ Data POl
(b1 5001 250 O 007 D25 |
Ol EF A 50 A0DT00Z2 [ | Watchdog
Oh1 0001 4 1007 D084 | : z
01200 E neoronz2 | (° Tioost ) vabe [0 3]
Time ms): IU
dpgend.. |  Delts. | Ed. |
ok | asbwechen

6824775435
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Exemplo TwinCAT (i)

8.3.2 Parametrizagao do eixo NC

Em seguida, configure o eixo NC (ver figura seguinte).

~y EtherCAT-Doku.tsm - TwinCAT System Manager
File Edit Actions Yiew Options Help

e

Dl Z0E $2e A Davda ds e %2alle

- B 5¥STEM - Configuration

=-BM K - Configuration

=-[1 MC-Task 1 S4F

i [21 NC-Task 1 SVE

i =dm MC-Task 1-Prozessabbild

General Settings |§I0bal| Ql,lnamicsl Dnlinel Eunctionsl Eouplingl Compensationl
e

Aziz Type: Standard [Mapping wia E ncodiﬂd_[ﬂe_]) j
Uk To.. | |

Unit ®_L, Display [Onily)
Posior: [ m® [~ Modulo

Welociy: [ “/min

=S Achsen
--H- Axis 1

-8 PLC - Configuration

[]--' 110 - Configuration

6824778379
No separador "Settings" (Configuracdes), selecione a opgao "Standard" do campo "Axis
Type" (Tipo de eix0) e a unidade de sistema (por ex., "°") do campo "Unit" (Unidade).

No separador "Global", configure a velocidade maxima e a monitorizacao do erro de
atraso.

No separador "Dynamics" (Dinamica), configure os tempos de rampa.

NOTA

As configuragdes feitas tém que corresponder & mecanica e as configuragcbes memo-
rizadas no servocontrolador.
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8.3.3 Configuragao do encoder

Como encoder (em "Axis x_Enc") é definido "CANopen DS402", sendo configurado do
seguinte modo (ver figura seguinte).

. getting_started_MX_¥elocity.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions WYiew Options Help

IDSEE SR =RR | Hd Havsydadnie(d(zQ

=

G

= ﬁ SYSTEM - Configuration
5 4 NC - Configuration General | NCE Global | fncremental | Orine |
B NC-Task 1 SAF
ENCODEMEMEde E— B E..POSVELD... ...
NC-Task 1 5VB neoder Counting Drection B EA
== NC-Task 1-Prozessabbild o Factor “JINC
] Tables 4 Postion Bias 00 ‘
= 2 achsen " |Modulo Factor [e.g. 350.0°) F 3600 o
-l Avdis 1 « Tolerance Window for Modulo Start F 0.0 o
= o EMABLE: Min Soft Position Limit B FALSE
[+ #, Axis 1_Enc - Software Position Limit Min F 00
#-a 1 Axis 1_Drive EMABLE: Max Soft Position Lirmit B FALSE
T Axis 1_Chr - Software Postion Limit Max F 00
< T Filber Time fior Actual Position [P-T1)] F 00 $
- Q Eingéinge Filter Time for Actual Velociy P-T1) F oo s
- @l Ausgange Filter Time for Actual Acceleration [P-T1) F o1
B PLC - Configuration Encoder Mazk [Maximal .ahue) 1 D OsFFFFFFFF
- 1/0 - Configuration EMABLE: Actual Position Conection B FALSE
Filter Time Actual Position Correction [P-T1) F 00 3
6900927499

O factor de escala é calculado usando a seguinte formula:

360° x Contador de posi¢ao

2% Inc xDenominador(es) da posi¢do
8021890059

8.3.4 Modo de velocidade

No modo de velocidade, é selecionado "Drive connected to KLXXX..." (Unidade ligada
a KLXXX...) como acionamento (em "Axis x_Drive" (Eixo x _unidade)). No separador
"Analog" (Analdgico) séo indicados os seguintes valores (ver figura seguinte).

] ___qPIl'inrj started_MX_VYelocity.tsm - TwinCAT System Manager

Fle Edit Actions Wew Options Help

IDF@EEE( S DER B = eaavdd d e 2Q e
= ﬁ SYSTEM - Canfiguration -
= I C - Configuration General | NCDive | mxwﬂgl
B MC-Task 1 SAF -
360000 ]
NC-Task 1 5vB . i (0.0 .. 1.0] 015310546875
=$= NC-Task 1-Prozessabbild misation [DAC-Offset] FO ]
=] Tables iagram: T able |d Do
=) M chsen abve: Diagram: Interpolsbon type E 'LINEAR'
Bl Asds 1 /P'// Y abhve Diagrame Output offset [-1.0 .. 1.0] F 00
[+, Axis 1_Enc
[+ ]| G ]
T, Acis 1_Ckrl
= ﬂT Eingange
= § Ausgange
6895409931

A velocidade de referéncia ("Reference Velocity") = (velocidade maxima do motor) x 6
€ indicada com o fator de conversao "at Output Ratio [0.0 ... 1.0]" = (velocidade maxima
do motor) / 215, independentemente do fator de escala em MOVIAXIS®.

As unidades de utilizador MOVIAXIS® e os fatores de escala que divergem da definigdo
de fabrica, tém de ser adaptadas usando as conversdes e os fatores acima referidos.
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Para finalizar, a velocidade de referéncia e a posigédo atual sdo associadas ao eixo NC
e as palavras de controlo e de estado 1 sdo controladas pelo Task PLC de acordo com
a descrigdo contida no manual de elaboragdo de projetos MOVIAXIS® (ver figura

seguinte).

=S N asn L DT
[B1 NC-Task 1 5vB
=f= NC-Task 1-Prozessabbild
[77] Tables
= Achsan
(=] g Acxis 1
= &. Axis 1_Enc
=| QT Engange
=T Axis 1_Enc_In
=-&T ninDatal

&p! nInData1[0]
&l ninDatat[1]

#- @7 ninDataz
QT nStatusi
&1 nStatus2
& nStatus3
Q] nStatus4
| ‘l Ausgange
-] fois 1_Drive
T, Aocis 1_Chrl
- @ Eingange
= §l Ausgange
= B PLC - Configuration
=-¥%5 5rs
== 5PS-Image
= Standard
=) @7 Inputs
&l Statusword

- @l Outputs
=i 10 - Configuration
= H [jO Devices
=1-=%= EtherCAT-Master (EtherCAT)

.= Gerat 1-Prozessabbid
=f= Gerdt 1-Prozessabbid-Info

e} e‘ Eingange

‘l Ausgange

- @ InfoData

El- I Axis 1 (MOVIARIS+XFE24)
=& InputDatal (Standard 16 PI)

&1 PHl

&7 P12

&1 PI3
41 P14
ST PIS
O P&

- QT PI?
&1 PI3
ST PIa
T PIIOD
-~ &l PI11
ST P2
of P13
ST PII4

- T PIIS
O PI16
- @l OutptDatal (Standard 16 PO)

Motion Control via EtherCAT® (‘@

= oawe raIn s e

MC-Task 1 SVE
sfa NC-Task 1-Prozessabbild
] Tables
= S Achsen
=i Axis 1
[+ -4, Axis 1_Enc
=2l Axis 1_Drive
eT Eingange
$ fusgange
=) Axis 1_Drive_Out
- 4L nOutDatal
-l nOutData1[o]
&/ nOutDatal[1]
[+l nOutData?
] AL
@) nCtriz
@/ nCrl3
i @, nCtri4
Ll Axis 1_Chrl
- @' Eingénge
# ‘.I. Ausgange
= B PLC - Configuration
ER -
<fa SPS-Image
= Standard
m- g Inputs
El ..I. Qutputs
2! Controhword h
= 1j0 - Configuration
= E8 170 Devices
[=] =8 EtherCAT-Master (EtherCAT)
=$= Gerdt 1-Prozessabbild
=f= Gerdt 1-Prozessabbild-Info
- @ Eingénge
- @] Ausgénge
=@ InfoData
=i s 1 (MOYIARIS+AFE24)
[+ §T InputDatal (Standard 16 PI)
- @l OutputDatal (Standard 16 PO)
2l PO1
@) POZ
@) PO3
ol ros o
@) POS
%] POG
@) PO7
@] pos
| pog
®) POI0
&, POLL
&) Po12
@/ PO13
&, POL4
&, POIS
®| POLG
[+ § WeState

g

6896872459
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9.1

/é Diagnéstico de irregularidades
~  Procedimentos de diagndstico

Diagnoéstico de irregularidades

Procedimentos de diagnéstico

Os procedimentos descritos nas paginas seguintes mostram os métodos de analise de
falhas para os seguintes problemas:

« O servocontrolador n&o funciona no EtherCAT®
» O servocontrolador ndo pode ser controlado usando o mestre EtherCAT®

Para informagbes adicionais, em especial, acerca da configuragdo dos pardmetros do
servocontrolador para diversas aplicagdes de bus de campo, consulte o manual de ela-
boracéo de projetos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®".

Passo 1: Verifique se o servocontrolador esta corretamente ligado no EtherCAT®

O conector de bus esta conectado ao mestre / servocontrolador? NAO —
SIM
I
Como reage o LED Link/Activity da opgao XFE24A? APA- [A]
GADO —
LIGADO
!

O servocontrolador esta ligado corretamente ao EtherCAT®? Verifique a B
ligagédo EtherCAT® correta em X30 IN (ligagdo de entrada EtherCAT®) /| NAO — [A]
X31 OUT (ligaggo de saida EtherCAT®).
SIM
!

Continue com 2: Como reage o LED RUN? ‘

[A] Verifique os cabos do bus! ‘

Passo 2: Como reage o LED RUN?

SIM — [A]
DESLIGADO O mestre comutou o escravo para o estado INIT? B
NAO — [B]
Cor de laranja a Inicializagéo do bus ainda em curso. . [C]
piscar
Verde a piscar O escravo encontra-se no estado . [C]
PRE-OPERATIONAL
Pisca uma vez a |O escravo encontra-se no estado . [C]
verde SAFE-OPERATIONAL
[Aceso em verde [O escravo encontra-se no estado OPERATIONAL | — [ [C] |
[A] Efetue a inicializagdo do bus no mestre.
[B] Opcao XFE24A avariada.
[C] Continue com 3: Como reage o LED ERR?

Manual — MOVIAXIS® Interface de bus de campo XFE24A EtherCAT®




/

Diagnéstico de irregularidades L\ <

Procedimentos de diagnéstico — o

Passo 3: Como reage o LED ERR?

DESLI-
GADO

Caso 1: O LED RUN acende a verde (o escravo encontra-se no estado
OPERATIONAL).

!

A comunicagao EtherCAT® da opcgao XFE24A esta em operagao.

Caso 2:

* O LED RUN pisca a verde (o escravo encontra-se no estado
PRE-OPERATIONAL

+ O LED RUN acende uma vez a verde (0 escravo encontra-se no estado
SAFE-OPERATIONAL)

!

Execute a inicializagdo do bus no mestre e comute o escravo para o estado
OPERATIONAL.

!

Inicie a comunicag¢ao dos dados do processo.

Brilhante

Pré-requisito:

* O LED RUN pisca a verde (o escravo encontra-se no estado
PRE-OPERATIONAL)

* O LED RUN acende uma vez a verde (0 escravo encontra-se no estado
SAFE-OPERATIONAL)

!

Foi detetado um erro de inicializag&o. Inicialize a opgdo XFE24A.

!

Se o LED ERR continuar a brilhar, a opgdo XFE24A esta avariada.

Pisca duas
vezes a
vermelho

Caso 1: O LED RUN acende a verde (o escravo encontra-se no estado
OPERATIONAL).

!

Timeout no bus de campo, ligue os dados de saida do processo.

Caso 2:

* O LED RUN pisca a verde (o escravo encontra-se no estado
PRE-OPERATIONAL)

+ O LED RUN acende uma vez a verde (0 escravo encontra-se no estado
SAFE-OPERATIONAL)

!

Watchdog Timeout — Execute a inicializagdo do bus no mestre e comute o
escravo para o estado OPERATIONAL.

!

Inicie a comunicag¢ao dos dados do processo.
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7 Lista de irregularidades
P| Hz
Pisca uma |Pré-requisito:
veza + O LED RUN pisca a verde (o escravo encontra-se no estado
vermelho PRE-OPERATIONAL)
* O LED RUN acende uma vez a verde (0 escravo encontra-se no estado
SAFE-OPERATIONAL)
!
Ocorreu uma alteragéo de estado nao solicitada. Elimine o erro de configuragdo e
efetue a inicializagdo do bus no mestre.
1
Comute o escravo para o estado OPERATIONAL |
!
Inicie a comunicag¢ao dos dados do processo. |
A piscar Pré-requisito:

* O LED RUN pisca a verde (o escravo encontra-se no estado
PRE-OPERATIONAL)

* O LED RUN acende uma vez a verde (o escravo encontra-se no estado
SAFE-OPERATIONAL)

!

Configuragao invalida. Elimine o erro de configuragéo e efetue a inicializagao do
bus no mestre.

!

Comute o escravo para o estado OPERATIONAL |

!

Inicie a comunicagéo dos dados do processo. |

9.2 Lista de irregularidades

NOTA

@
1 Ao operar a opgao XFE24A no MOVIAXIS®, encontrara os cédigos de irregularidade
correspondentes nas instru¢des de operacao MOVIAXIS®.

9.3 Reciclagem

Respeite os regulamentos nacionais em vigor!

Elimine as varias partes separadamente de acordo com a natureza dos seus compo-
nentes e as hormas nacionais em vigor, por ex.:

* Sucata eletronica

« Plastico

* Chapa
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Informacgao técnica
Opgao XFE24A para MOVIAXIS® |7

10 Informacgao técnica

10.1 Opgido XFE24A para MOVIAXIS®

Opgio XFE24A (MOVIAXIS®)

Referéncia

1821249 2

Consumo de poténcia
Standards

P=3W

IEC 61158, IEC 61784-2

Velocidade de
transmissao

100 MBaud, Fullduplex

Tecnologia de ligagoes

2 x RJ45 (8x8 Jack modular)

Terminagao do bus
OSl Layer

Nao integrada, pois a terminagao do bus é ativada automaticamente.

. Ethernet Il

Endereco de estacao

Configuragédo por mestre EtherCAT®

Nome do ficheiro XML
Vendor ID

SEW_XFE24A.xml

| 0x59 (CANopen Vendor ID)

Servigos EtherCAT®

*  CoE (CANopen over EtherCAT®)
+  VOE (Simple MOVILINK®-Protocol over EtherCAT®)

Estado do firmware
MOVIAXIS®

Meios auxiliares para
a colocagao em
funcionamento

A partir do estado de firmware 23 ou superior

Software de engenharia MOVITOOLS® MotionStudio a partir da verséo 5.40
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