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Informagoes gerais
Estrutura das informagdes de segurancga

Informagdes gerais
1.1  Estrutura das informag¢ées de seguranca

As informagdes de seguranca destas instrugbes de operacdo estdo estruturadas da
seguinte forma:

Pictograma A PALAVRA DO SINAL!

Tipo e fonte do perigo.

Possiveis consequéncias se nao observado.

>

* Medida(s) a tomar para prevenir o perigo.

Pictograma Palavra do Significado Consequéncias se nao
sinal observado
Exemplo: A PERIGO! Perigo eminente Morte ou ferimentos graves

>

Situagdo eventualmente perigosa | Morte ou ferimentos graves

J

Perigo geral

A CUIDADO! Situagado eventualmente perigosa | Ferimentos ligeiros

>

Perigo especifico,
por ex., choque eléctrico

STOP! Eventuais danos materiais Danos no sistema de accionamento ou no
meio envolvente

STOP

NOTA Observagao ou conselho util.
Facilita o manuseamento do
sistema de accionamento.

= @)
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1.2

1.3

1.4

1.5

1.6

1.7

Informagoes gerais
Direito a reclamacao em caso de defeitos

Direito a reclamagao em caso de defeitos

O seguimento das informacdes contidas neste manual e nas instrugdes de operagao
"Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®" é indispensavel para um funciona-
mento sem falhas das unidades e para manter o direito & garantia. Por isso, leia

atentamente as instrugoes de operagao antes de trabalhar com a unidade!

Garanta que as instrugdes de operagao estejam sempre em estado bem legivel e aces-
siveis as pessoas responsaveis pelo sistema e pela operagdo, bem como as pessoas
que trabalham com a unidade.

Exclusao da responsabilidade

A observagio das informagdes apresentadas neste manual e nas instrugoes de
operacgao "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®" & pré-requisito para um fun-
cionamento seguro do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® e para que
possam ser conseguidas as caracteristicas do produto e o rendimento especifi-
cado. A SEW-EURODRIVE nao assume qualquer responsabilidade por ferimentos
pessoais ou danos materiais resultantes em consequéncia da ndo observagio e
seguimento das informagdes contidas nas instrugdes de operacao. Nestes

casos, é excluida qualquer responsabilidade por defeitos.

Parte integrante do produto

O manual de instrugdes é parte integrante da interface de bus de campo XFE24A
EtherCAT, e inclui informagdes importantes para o seu funcionamento e manutencao.

Referéncia a documentagao

* O cumprimento das informagdes contidas na documentagao é pré-requisito basico
para:

— o funcionamento sem falhas,
— efeitos de garantia devido a defeitos ou falhas

» Leia este manual até ao fim com atencao antes de iniciar os trabalhos de instalagao
e colocagao em funcionamento de conversores/variadores em conjunto com a carta
opcional XFE24A EtherCAT.

* O presente manual assume que o utilizador tem acesso as instru¢des de operagao
"Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®" e ao manual de elaboragao de projectos
"Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®" e que tem conhecimento das informagdes
neles contidas.

Nomes dos produtos e marcas

As marcas e nomes de produtos mencionados neste manual sdo marcas comerciais ou
marcas registadas pelos respectivos proprietarios.

Reciclagem

Respeite os regulamentos nacionais em vigor!

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

» Sucata electrénica
+ Plastico

* Chapa

» Cobre, etc.
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Informagdes de segurancga
Informacgdes gerais

2 Informacgdes de segurancga

As informagdes basicas de seguranga abaixo apresentadas devem ser lidas com
atencdo a fim de serem evitados danos pessoais e materiais. O cliente tem que
garantir que estas informacdes basicas de seguranga sejam sempre observadas e
seguidas. Garanta que todas as pessoas responsaveis pelo sistema e pela sua ope-
racdo, bem como todas as pessoas que trabalham sob sua prépria responsabilidade
com a unidade, tenham lido e compreendido completamente este manual e as instru-
¢des de operacgdo "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® "antes de iniciarem as
suas tarefas. Em caso de duvidas ou necessidade de informagdes adicionais, con-
tacte a SEW-EURODRIVE.

NOTA

Este sistema de comunicagédo permite-lhe ajustar com precisdo o servocontrolador
() multi-eixo MOVIAXIS® & sua aplicacao especifica. Como em todos os sistemas de
1 bus, existe o perigo de uma alteragdo externa nao 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
(nado incontrolado).

2.1 Informacgées gerais

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

Durante a operagéo, os servocontroladores multi-eixo poderéo possuir, de acordo com
os seus indices de protecgéo, partes livres ou moveis sob tensdo, bem como super-
ficies quentes.

A remogao nao autorizada das tampas de protecg¢ao obrigatérias, o uso, a instalagéo
ou a operagao incorrectos do equipamento poderao conduzir a ocorréncia de danos e
ferimentos graves.

Para mais informagdes consulte a documentacgao.

2.2 Utilizador alvo

Os trabalhos de instalagao, colocagdo em funcionamento, eliminagdo de anomalias e
manutengio s6 devem ser realizados por pessoal técnico qualificado (sob conside-
ragdo 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
prevengao de acidentes).

Pessoal qualificado, no dmbito destas informacdes de seguranga, sdo todas as pes-
soas familiarizadas com a instalagdo, montagem, colocagao em funcionamento e ope-
racao do produto, e que possuem a respectiva qualificagao técnica para poderem efec-
tuar estas tarefas.

Os trabalhos relativos a transporte, armazenamento, operacao e eliminagido do pro-
duto, devem ser realizados por pessoas devidamente instruidas.
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2.3

2.4

2.5

2.6

Informagoes de seguranca
Transporte/armazenamento

Transporte/armazenamento

Siga as instrucdes relativas ao transporte, armazenamento e manuseamento correcto
apresentadas no manual.

Instalagao/montagem

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

Ligacao eléctrica

Observe os regulamentos nacionais de prevengéo de acidentes (por ex., BGV A3) ao
trabalhar com unidades sob tenséo.

Efectue a instalagédo de acordo com os regulamentos aplicaveis (por ex. secgdes trans-
versais dos cabos, fusiveis, instalagao de condutores de protecgao). Observe também
todas as restantes informagdes incluidas na documentagao.

Informacgdes sobre a instalagdo de acordo com EMC, como blindagem, ligagao a terra,
disposicao de filtros e instalagdo de cabos, podem ser encontradas na documentagéo
dos servocontroladores multi-eixo. Estas informagdes 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 limites estabelecidos pela legisla-
¢éo EMC.

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

Medida de prevencédo necesséria: ligacado da unidade a terra.

Os cabos eléctricos de ligagdo s6 podem ser desligados/ligados com a unidade sem
tenséo.

Colocagcao em funcionamento / Operagao

A interface de bus de campo XFE24A EtherCAT s6 deve ser instalada e colocada em
funcionamento por pessoal qualificado, com formagao adequada e sob observagao e
cumprimento dos regulamentos sobre a prevengao de acidentes em vigor e das instru-
¢bes de operacao "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®"!

Observe as informagdes apresentadas no capitulo 5 "Configuragao e colocagdo em
funcionamento do EtherCAT".
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Conteudo deste manual

3
3.1

3.2

3.3

3.31

Introducgao
Conteudo deste manual

Este manual inclui as seguintes informagoes:

» colocacdo em funcionamento do MOVIAXIS® no sistema de bus de campo
EtherCAT.

» configuracdo do mestre EtherCAT com os ficheiros XML.
- funcionamento do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT.

Documentacgao adicional

Para uma ligacdo facil e eficiente do MOVIAXIS® ao sistema de bus de campo
EtherCAT, deve requerer, para além deste manual do utilizador para a opgao
EtherCAT, a seguinte documentacéo sobre a tecnologia de bus de campo:

* Instrugdes de operagao "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®"
* Manual de elaboracgéo de projectos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®"

O manual de elaboragéo de projectos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®" con-
tém também uma lista de todos os parametros do servocontrolador, que podem ser
lidos e escritos através de varias interfaces de comunicagdo, como por exemplo, bus
de sistema ou bus de campo.

Caracteristicas

O servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® permite-lhe usar a opgdo XFE24A como
interface de ligagédo 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 operagado 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 aplicagées independentes do bus de campo, o que torna muito mais facil uma
mudanga para outros sistemas de bus, como por exemplo, o Profibus (opgdo XFP11A).
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3.3.2 Acesso a toda a informagao

O MOVIAXIS® permite um acesso digital a todos os parametros e fungdes do acciona-
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 geragao de rampa para aceleragéo e desaceleragéo, etc.), bem como fazer actuar
varias fungbes do accionamento, como por ex., habilitagédo, inibicdo do controlador,
paragem normal, paragem rapida, etc. Simultaneamente, pode também usar este canal
para ler valores actuais do servocontrolador, como a velocidade actual, a corrente, o
estado da unidade, numeros de irregularidades e sinais de referéncia.

3.3.3 Troca de dados ciclica através de EtherCAT

Em regra, a troca dos dados do processo entre o mestre EtherCAT e o servocontrolador
MOVIAXIS® ocorre de forma ciclica. A duracéo do ciclo é definida durante a elaboracao
do projecto do mestre EtherCAT.

3.3.4 Troca de dados aciclica através de EtherCAT

Segundo a especificagdo EtherCAT, s&o introduzidos servigos aciclicos READ/WRITE,
que sao transmitidos juntamente com os telegramas durante a operagéo ciclica do bus,
sem afectar o desempenho da comunicagdo dos dados do processo efectuada via
EtherCAT.

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

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

3.3.5 Configuragao da carta opcional EtherCAT

A carta opcional EtherCAT foi projectada e concebida de forma a que as configuragbes
especificas do bus de campo possam ser realizadas durante a colocagdo em funciona-
mento do sistema EtherCAT, o que permite a rapida integragéo e ligagao do servocon-
trolador no ambiente EtherCAT.

EtherCAT

Master IIO

I
e

N

Ethernet Frame [ EtherCAT . . . T
SlerclEr Header Header Data| Drive 1 || Drive 2 || Drive 3 |L__J| FCS
EtherCAT
61211AXX

Fig. 1: EtherCAT com MOVIAXIS®
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3.3.6 Funcgoes de monitorizacido

3.3.7 Diagnéstico

3.3.8 Editor PDO

O uso de um sistema de bus de campo requer fungdes de monitorizagao adicionais na
engenharia de accionamentos, como por exemplo, a monitorizagdo temporizada do bus
de campo (timeout do bus de campo) ou conceitos de paragem rapida. Pode, por
exemplo, adaptar as fungdes de monitorizagao do MOVIAXIS® a sua aplicagao especi-
fica. Pode determinar, por exemplo, qual a resposta a irregularidades do servocontro-
lador na ocorréncia de um erro no bus. A paragem rapida € uma solugao eficaz para
muitas das aplicagdes; no entanto, pode também fazer ocorrer um "congelamento" do
ultimo valor de referéncia, de forma a que o accionamento continue a funcionar com o
valor de referéncia valido mais recente (por ex., transportador de correia). A funcionali-
dade dos terminais de controlo é também garantida no modo de bus de campo. Por esta
razdo, 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 nimero de opgdes
de diagndstico para a colocagdo em funcionamento e servigo 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 os valores actuais.

Além disso, esta 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 pardmetros do accionamento
(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 — Interface de bus de campo XFE24A EtherCAT
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4 Montagem e instalagcao
Pré-requisitos

4 Montagem e instalagao
4.1 Preé-requisitos

Para a operagdo com sistemas de bus EtherCAT, sé podem ser utilizadas unidades
MOVIAXIS® que cumpram o0s seguintes critérios:

» |dentificagdo "XFE24A" na etiqueta de caracteristicas

» Os componentes XFE24A ja se encontram instalados de fabrica. Consulte as intru-
¢Oes de operagao "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®" para obter informagdes
sobre os slots disponiveis para as cartas opcionais.

62190axx
Fig. 2: Conjunto de eixos MOVIAXIS® com carta de bus de campo XFE24A

NOTA
PS Para efectuar a ligagéo do bus EtherCAT, podem ser utilizados cabos autorizados para
1 sistemas de bus EtherCAT. Estes cabos podem ser adquiridos no comércio da espe-
cializade.
Os cabos EtherCAT ndo sao fornecidos pela SEW-EURODRIVE.
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Montagem e instalagcao
Atribuicdo dos pinos

4.2 Atribuicdo dos pinos

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

61  [311201

N

w

Fig. 3: Atribuigdo dos pinos do conector de ficha RJ45

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"

54174axx

Ligacdo XFE24A - A opcgado XFE24A esta equipada com dois conectores de ficha RJ45 para bus com uma

EtherCAT estrutura em linha. O mestre EtherCAT deve ser ligado a X30 IN (RJ45) utilizando um
cabo de pares torcidos blindado (eventualmente através de escravos EtherCAT adicio-
nais). Unidades EtherCAT séo ligadas via X31 OUT (RJ45).

De acordo com IEC 802.3, o comprimento maximo para Ethernet de 100 MBaud
(100BaseT), por ex., entre dois XFE24A, € 100 m.
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Montagem e instalagao
Blindagem e instalac&o dos cabos de bus

Blindagem e instalacdo dos cabos de bus

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

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

Aperte manualmente os parafusos de fixagdo dos conectores, médulos e cabos de
compensagao 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.

N&o 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 préoximos da compensagao de potencial correspondente,
usando o menor trajecto possivel.

Evite usar conectores de ficha para ampliar a extensao de linhas de bus.
Passe o cabo de bus préximo de superficies com ligagao a terra.

Em caso de oscilagées do potencial de terra, pode circular uma corrente de compensa-
cao através da blindagem ligada em ambos os lados e ligada ao potencial de terra (PE).
Neste caso, garanta uma compensagdo de potencial suficiente de acordo com as regu-
lamentag¢des VDE aplicaveis.
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Terminacao do bus

4.4 Terminacgéao do bus

N&o é necessaria terminacao do bus (por ex., através de resisténcias de terminag¢do do
bus). Se ndo estiver ligada nenhuma unidade a seguir a uma unidade EtherCAT, tal é
automaticamente detectado.

4.5 Configuracao do endereco de estagao

Os enderegos das unidades EtherCAT da SEW-EURODRIVE ndo séo configurados
nas proprias unidades. A posi¢ao das unidades na estrutura do bus é automaticamente
detectada e os enderegos sao atribuidos as unidades pelo mestre EtherCAT. Estes
podem ser visualizados no MOVITOOLS® MotionStudio ou através do indice 8454.0.
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Indicadores de operagéo e configuragao

4.6

OUT

::l
I

— :

—[3]

—Bl 4

Indicadores de operacao e configuragao

[11 Interruptor F1
Posigao 0: Estado de fornecimento

* Posigdo 1: Reservado para fungdes adicionais
(2] [2] LED RUN; cor: verde/cor-de-laranja
[4] [3] LED ERR,; cor: vermelho
LED Link IN; cor: verde

[5] LED Link OUT; cor: verde

O interruptor F1 deve ser movido para a posi¢ao 0.

LED RUN (verde/cor-de-laranja)
O LED RUN (verde/cor-de-laranja) sinaliza o estado da carta opcional XFE24A.

Estado
Desligado

Estado

CINIT

Descrigao

. A carta opcional XFE24A encontra-se no estado de inicializagéo.

Verde a piscar

PRE-OPERATIONAL

A carta opcional XFE24A encontra-se no estado pré-operacional.

Acende uma vez
(verde)

SAFE-OPERATIONAL

A carta opcional XFE24A encontra-se no estado operacional seguro.

Verde

OPERATIONAL

A carta opcional XFE24A encontra-se no estado operacional.

Verde brilhante

INITIALISATION ou

* A carta opcional XFE24A esta a inicializar-se mas ainda n&do alcangou o estado
INIT.

BOOTSTRAP * Acarta opcional XFE24A encontra-se no estado BOOTSTRAP. O firmware esta a
ser carregado.
Cor-de-laranja a A carta opcional XFE24A foi ligada mas ainda néo foi acedida por um mestre
piscar NOT CONNECTED EtherCAT.
LED ERR (vermelho)
O LED ERR (vermelho) sinaliza uma falha no EtherCAT.
Estado Erro Descrigao
Desligado Sem irregularidade A comunicacao EtherCAT da carta opcional XFE24A esta no estado de operagao.
Brilhante Erro de inicializacgo Foi detectado um erro de inicializagdo. A unidade entrou no estado INIT, mas o para-
¢ metro "Change" no registo de estado AL foi colocado para "0x01:change/error”.

A piscar Configuracéo invalida | Erro geral de configuragao.

Acende uma vez

Alteracéo de estado
néo requisitado

A aplicagao 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

Ocorreu um Timeout no Watchdog da aplicagéo.

da aplicagéo
Acende trés vezes Reservado -
Acende quatro
vezes Reservado -
Ligado ;lg}eout Watchdog Ocorreu um Timeout no Watchdog PDI.
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Indicadores de operacéo e configuragao

LED Link IN/LED
Link OUT

Definicdao dos

Cada ligagao EtherCAT de entrada (X30) e de saida (X31) possui um LED "Link/Acti-
vity". Estes LEDs sinalizam se existe ligacdo EtherCAT com a unidade anterior (X30)
ou posterior (X31), e se esta esta activa.

estados de
visualizagéao
Visualizagao Definicao Progressao cronoldgica
Ligado O LED esta permanentemente ligado
. O LED esta permanentemente
Desligado -
desligado
50ms
on
O LED comuta entre o estado ligado
Brilhante e desligado em intervalos iguais com off
uma frequéncia de 10 Hz. 50ms
58094AXX
50ms
on
. O LED pisca rapidamente uma vez, ﬂ
Pisca uma vez seguido de uma fase de desligado. off d L
58095AXX
O LED comuta entre o estado ligado on
e desligado em intervalos iguais com 200ms | 200ms
A piscar uma frequéncia de 2.5 Hz (ligado off_|
durante 200 ms/desligado durante
200 ms). 58096AXX
on
O LED acende rapidamente uma vez 200ms | «——1s——»
Acende uma vez (durante 200 ms), seguido de uma fase |off
prolongada de desligado (1000 ms).
58097AXX
on
Acende duas O LED acen_de rapidamente duas J 200ms | 200ms | 200ms | «—1s——»
vezes vezes, seguido de uma fase de off
desligado.
58100AXX
on
O LED acende rapidamente trés 200ms | 200ms| 200ms| 200ms| 200ms|«—1s——»
Acende trés vezes | vezes, seguido de uma fase de off
desligado.
58101AXX
on
Acende quatro O LED acende rapidamente quatro 200ms | 200ms | 200ms | 200ms | 200ms | 200ms [ 200ms |«—1s——»
vezes, seguido de uma fase de off
vezes A0t I S N AN R S S N S
desligado.
58102AXX
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Configuragao e colocagao em funcionamento do EtherCAT
Validade dos ficheiros XML para a opgao XFE24A

Configuragao e colocagao em funcionamento do EtherCAT

XML

Este capitulo inclui informagdes sobre a elaboragao de projectos para o mestre
EtherCAT e colocagdo em funcionamento do servocontrolador para a operagao com
bus de campo.

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

Validade dos ficheiros XML para a op¢ao XFE24A

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

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

Elaboragao do projecto do mestre EtherCAT para MOVIAXIS® com o ficheiro

Ficheiro XML para operagao no MOVIAXIS®

Para a elaboragédo do projecto do mestre EtherCAT esta disponivel um ficheiro XML
(SEW_XFE24A.XML). Copie este ficheiro para uma pasta do seu software de elabora-
¢ao de projectos.

O procedimento detalhado encontra-se descrito nos manuais do respectivo software de
elaboracao de projectos.

Os ficheiros XML standardizados pelo "EtherCAT-Technology Group (ETG)" podem ser
lidos por todos os mestres EtherCAT.

5.2.2 Procedimento para a elaboragao do projecto

Efectue os passos abaixo indicados para a elaborag¢ao do projecto do MOVIAXIS® com
o interface de bus de campo EtherCAT:

1. Instale (copie) o ficheiro XML de acordo com as definicdes do seu software de
elaboragdo de projectos. Apds a instalagdo bem sucedida, a unidade aparece na
lista das estacdes escravas (em SEW-EURODRIVE — Drives), com a designagao
MOVIAXIS+XFE24A.

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

3. Seleccione a configuracdo de dados do processo adequada para a sua aplicagao
(ver capitulo "Configuragao PDO para operagéo no MOVIAXIS®").

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

Apbs a elaboragao do projecto, pode iniciar a comunicagédo EtherCAT. Os LEDs RUN
e ERR sinalizam o estado da comunicacao da opgcao XFE24A (ver capitulo 4.6 "Indica-
dores de operacéo e configuragao" e capitulo 9 "Diagndstico de irregularidades").
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Elaboragao do projecto do mestre EtherCAT para MOVIAXIS® com o ficheiro XML @

5.2.3 Configuragao PDO para operagido no MOVIAXIS®

Objectos de
dados do
processo Rx

Objectos de
dados do
processo Tx

Na variante CoE (CANopen over EtherCAT), a EtherCAT utiliza, para a comunicagao
ciclica entre o mestre e os escravos, os objectos de dados do processo (PDO) definidos
no padrdo CANopen. Em conformidade com CANopen, é feita a distingdo entre os
objectos de dados do processo Rx (Receive) e Tx (Transmit).

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

Os objectos de dados do processo Tx (Tx-PDO) sédo devolvidos pelo escravo EtherCAT
ao mestre EtherCAT. Estes objectos transportam dados de entrada do processo
(valores actuais, estados, informacdes das entradas digitais, etc.).

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

* OutputData1 (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® (— Manual de elaboragao
de projectos "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® (— Manual de elabora-
¢ao de projectos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®").

Lista dos objectos de dados de 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) Conteldo 3 0

(5632dec) fixo

Ethernet Frame | EtherCAT I—I S ;
Header | Header | Header — Drive o ! .. |FCS

EtherCAT
Master

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

7

EtherCAT << cycl. InputData1 acycl. Mailbox i

(Standard 16 PI) Communication !

61990AXX
Fig. 4: Utilizagdo dos objectos de dados do processo "OutputData1" e "InputData1"
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PDO estético

para 16 palavras \
ciclicas de dados acycl. Mailbox | cycl. OutputData1
do processo Communication| (Standard 16 PO)

| PO 1 | PO 2 | P03| P04| P05|---| Po12| Po13| Po14| P015|P016|

61992AXX
Fig. 5: Atribuigdo dos dados standard de saida do processo para "OutputData1"

Os dados de saida do processo transportados com OutputData1 estao atribuidos de
acordo com a tabela abaixo. Dados de saida do processo PO1 ... PO16 podem ser
ligados no servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® a varios dados do processo (pala-
vras de controlo, referéncias) usando o editor PDO (— Manual de elaboragdo de
projectos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®").

Atribuigcao dos
dados de saida

indice.Sub-indice | Offset no PDO Nome Tipo de dados Comprimento em
do prpcessq ' e
(configuragéo fixa) 3DB8.0h
. ex
,t())arta Ptgot ) (15800.0dec) 0.0 PO1 UINT
vipmata 3DB9.0hex 2.0 PO2 UINT
(15801.0dec) :
3DBA.Ohex
(15802.0dec) 4.0 PO3 UINT
3DBB.Ohex
O aa05 00sc) 6.0 PO4 UINT
3DBC.Ohex
3304 0oc) 8.0 PO5 UINT
3DBD.Ohex
3305 00m0) 10.0 PO6 UINT
3DBE.Ohex
5306.00mc) 12.0 PO7 UINT
3DBF.0hex
5307 pdsc) 14.0 PO8 UINT )
3DCO0.0hex
15308.00sc) 16.0 PO9Y UINT
?1%%8908320) 18.0 PO10 UINT
?1'35%%08320) 20.0 PO11 UINT
?%%?fgj:c) 22.0 PO12 UINT
(31%%‘1"208220) 24.0 PO13 UINT
(31%%%08321:) 26.0 PO14 UINT
?1%%?210832(3) 28.0 PO15 UINT
?1%%:508220) 30.0 PO16 UINT
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Atribuicdo dos
dados de entrada
do processo
(configuragéo fixa)
para PDO
InputData1

[ Pi1 [ P2 | P3| ria|pis || pi12| Pi13| pi14| Pi1s|pi6]

cycl. InputData1 |acycl. Mailbox _i
(Standard 16 PI) |Communication |

61993AXX
Fig. 6: Atribuigdo dos dados standard de entrada do processo para PDO InputData1

Os dados de entrada do processo transportados com InputData1 estdo atribuidos de
acordo com a tabela abaixo. Dados de entrada do processo PI1 ... PI16 podem ser
ligados no servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® a varios dados do processo (pala-
vras de estado, valores actuais) usando o editor PDO (— Manual de elaboracgéo de pro-
jectos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®").

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

3E1C.0hex 0.0 PI1 UINT

(15900.0dec)

3E1D.0Ohex 2.0 PI2 UINT

(15901.0dec)

3E1E.Ohex 4.0 PI3 UINT

(15902.0dec)

3E1F.Ohex 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 PI12 UINT

3E28.0hex

(15912.0dec) 24.0 PI13 UINT

3E29.0hex

(15913.0dec) 26.0 P14 UINT

3E2A.0hex

(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
Configuracao Para a operagéo de bus de campo simples sdo necessarios 0os seguintes passos de
utilizando o preparagao e configuragdes.
as?;stente do + Realize primeiro a colocagdo em funcionamento do motor. A colocagéo em funcio-
software

namento do motor estd descrita detalhadamente nas instrugdes de operacgao
"Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®".

» Efectue as configuragdes de todos os parametros de comunicagao e a configuragao
dos PDOs com o "Editor de tecnologia para posicionamento mono-eixo" (Single axis
positioning); para tal, consulte o0 manual "Editor de tecnologia para posicionamento
mono-eixo".

Para o posicionamento através da interface de dados do processo, recomenda-se efec-
tuar todas as configuracdes dos parédmetros 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".

| MOYITDOLS®-MotionStudio - [SEW-DefaultT*

Project  Edit  Mebwork  Miew  FPluon Settings  Window  Help
D ® B0 m E A X |G 4|
Default ]
B Defau
=2 Ethernet
=) (P 169.254.7.254: SMLP-Ethercat-Gate
=% Ethercat
e o 1. PDO editor
- M 1002 Slav & 2. Single axis positioning
BE 3. parameter tree
e + Startup
[EB 5. Motion Technology Editor
B ]
3 Compatisan
Skartup 2
[ Technology Functions r ||Tj Drive Startup for MOYIPLC
Diagniostics » |é’. Single axis positioning
0 s e — [ Motion Technology Editar
I Project unit...
¥ Remove
Properties...

11657AXX
Fig. 7: Inicie o editor de tecnologia para posicionamento mono-eixo
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Configuragdes no MOVIAXIS® tomando como exemplo o posicionamento mono-eixo @
Configuracées Configuragdes manuais para a configuragdo da comunicacgéo e dos PDOs:
manuals + Inicie o Editor PDO.

[E2]MOVITODLS@-Motion Studio - [SEW-Default]
Project  Edit  Mebwork  View  Plgin Settings  ‘Window  Help

DEHBL &S {1} |+ > 1+ 4 X[ 1] | & | & |
D etavit 2| 8y ppD edtor [1007: [No sgnaue]]
B Detonit : z
5] 5% Eamet Configuration of process data flow
({169,254 7 254 SMLP Ethercat Gate = i
-5 Ethercat <[F] | INprocess datainterface <[ LI E L
, 3 system units =]
i d-* 1001: [Mo signatne]
e 7002 Slave

wrond 1 B asic setlings

wudl | Diste souce [Communication optio =]
132 | Deta bock stat —
Sl Numbes of dska words [
s

Time-aul interval [ims] 100,000

o Update On -
wWard 7 Carfigurahon emor Mo Fault

Yord 8

PDO never ieceved befoee [

—CAN

aolo|lalolalolallallelallalalal=] 2o

g 10
welard 11 Message D I.i
nd 12 Dla acceplance with Sye lﬁ
W13 Endansss m
eond 1
wudls g i
PDOMD ||:|—
Sendar address o

11658AXX
Fig. 8: Configuragbes manuais

» Para o funcionamento com um sistema de bus EtherCAT, é necessario configurar
um "IN buffer" livre (por ex., IN buffer 0) para a operagédo EtherCAT:

*  Number of data words: 16 para firmware da verséo 21
1 ... 16 para firmware a partir da versao 22
No bus EtherCAT com MOVIAXIS® szo sempre transmitidas 16 palavras de dados.

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

¢ Time-out interval

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

Gama de ajuste 0 ... 100....100000 ms (0 ms representa desactivado, Standard 100 ms).
+ Update: On
Actualizagao dos dados do processo.
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Por razdes de seguranga, para controlo através do sistema de bus EtherCAT, o servo-
controlador MOVIAXIS® tem também que ser habilitado nos terminais. Para tal, a
entrada DIOO (fungdo "habilitagdo do estagio de saida") tem de ser ligada ao sinal de
+24 Vcc.

O procedimento para a completa colocagdo em funcionamento do servocontrolador
MOVIAXIS® com ligacdo ao EtherCAT esta descrito nas instru¢gdes de operagao
"Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®".
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6 Caracteristicas de funcionamento no EtherCAT

Este capitulo descreve as caracteristicas basicas do servocontrolador no EtherCAT, em
caso de controlo por PDOs de configuragao fixa para comunicagéo via bus de campo.

6.1 Controlo do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®

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

EtherCAT
Master

/o

]
o

N

Ethernet Frame | EtherCAT . L = [
Header | Header | Header Data| Drive 1” Drive 2” Drive 3|L__j| FCS
EtherCAT
61375AXX

Fig. 9: EtherCAT com accionamentos SEW

Para informagdes mais detalhadas sobre o controlo através do canal de dados de pro-
cesso, em particular sobre a configuragdo da palavra de controlo e de estado, consulte
as instrucdes de operacédo e o manual de elaboracdo de projectos "Servocontrolador
MOVIAXIS®",

Para o funcionamento sem falhas de aplicagbes sincronas, o mestre tem que respeitar
determinadas condigbes de tempo, dependentes do mecanismo de sincronizagao
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 pro-
cesso EtherCAT (referéncias do mestre, etc.) de + 40 us. Se este jitter for ultrapas-
sado, deixa de ser possivel garantir um processamento sincrono. Em caso de pro-
blemas, verifique a qualidade de sincronizagao do seu mestre EtherCAT.
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6.1.1 Exemplo de controlo em TwinCAT com MOVIAXIS®

Depois do ficheiro SEW _XFE24A.xml ter sido copiado para a pasta TwinCAT
"\IO\EtherCAT", pode inserir um MOVIAXIS® no modo offline na estrutura EtherCAT
seleccionando o item "Append box" (— figura seguinte).

mriaxis.tem - TeinCAT System Manager

Fle Edt Actors View Options Help

DSl &% e Ad Slavsddds<ed=qQelwrt e @B

£ Gl SYSTEN - Confuracon irsert EtherCATDevice
- N - Configuration
I PLC - Configuration vis 1 Mutpl: [T =] ok |
= A 1/ - Configuration
= B 1/0 Deviees ) Bt Beckhall Aulomation GmbH _ Comed |
ﬂ-s;uGu =+ B SEW Euockive
erat = |
= [ Drves ~Inderk
. e Gerst |-Proze B MOVIDRVE+DFEZ4 (Cl)
I E ilnua.nj! B OFE24-Gateway ol
B usgan = PO |&=1544FE 24
= @ Infona: M Delete Device -
[+ il Mappings ® B [ Phssion
B Orlne Relood (Confia Made only) A
Ol [elete (Confip Mode onby) ﬁ £
- EHue
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No modo online (i.e., ligado ao segmento EtherCAT), pode usar o simbolo "Find

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

, Getting_Started.tsm - TwinCAT System Manager

Ale Edit Actions View Opbons Help

D@l < & BB AD Sl aavid | S
(= [ SYSTEM - Configuration
= NC - Configuration General | Adapter T | Onine |
@-[B1 NC-Task 1 SAF
B PLC - Configuration Netid

= [ 1o - Configuration

=B 1/0 Devices

= =8 EtherCAT-Master (EtherCAT)
— s FtherCAT-Master-Image

[i036419221

11642AXX
Para uma funcionalidade simples do bus de campo,

nao é obrigatdrio 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.

|, oetting_started MX_Yelocity.tsm - TWinCAT System Manager
Fle Edt Actions WView Ophans Help

Dl i 2P0 ad [ Havdd dh<a|d 2Qe e ed?
+ I SYSTEM - Canfigur aticn
I NC - Corfiguration Verisble | Flags  Onine I
+ ] PLE - Configration
= 18 110 - Configuration Ve [o020132)

=R 10 Devices Hew Vahie: Focs.. | Release | aike.. |

= 5= EtherCAT-Master (EtherCAT) A
== Gerat 1-Prozessabbild =]
=4 Gerat 1-Prazessabbild-Info ‘

+- g1 Eingange
+- ] Ausgangs
+ § InfoData
=1l Fodis 1 (MOVIASIS+EFE24)

—|- ] OutputDatal
) P01
» P02
&l Po3 Diec: !
il o4
& POS
8 OB Floal: 32
&l PO7
%, POB
st o e
| POl Binary [2000
») poL2
®l poL3
» POL4
») POLS
®) POLE

-l
I
i

Bil Size: C e e

11644AXX

Seleccione primeiro os dados de saida do processo PO1. Na janela, seleccione o sepa-
rador "Online". Clique em "Write...". O programa chama agora a janela "Set Value
Dialog". Introduza as informagdées no campo "Dec" ou "Hex". Execute os mesmos
passos para tratar dados de saida do processo adicionais.
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6.1.2 Monitorizagao do timeout de EtherCAT (MOVIAXIS®)
O tempo de monitorizagao da carta opcional XFE24A EtherCAT pode ser configurado
com o parametro "Communication\Basic settings\Communication option". Se este
tempo de monitorizagdo for ultrapassado durante a comunicagédo dos dados do pro-
cesso, é gerada uma mensagem de irregularidade (ver capitulo 6.1.3 "Resposta a irre-
gularidades").

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

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

_ EIRm onaases =x
5 = MOVIEASS Hosic setings
- :_j Dimplay vabms Slop process dala |Nc 3
feHE Diover data
SE= )
D Bas: pallng: Responze POO bmeost |Srop st apphicaion e J wsting j
Corirol monds 013
[T T —— Fpniod ddirmal dnot |Emergercy siop ¢ maing =
IH piocess data Enor imsponse “CAbopen CANZ" | =]
7 1M buffer 015 .
| Sishus wonds: 0-3 Standard communication
OUT procs:s dats AN Fapstern but] CANZ
OUT wdier 07 -
140 basc und Fintocd sslsciion [MesLink. oLk =
7 10 PO 12 Baud izt [0 kbavd [500 kbasat =l
IN-FOO mappes
e Encode o In E
Il FCB parsimeter suticeg Seopedl 120
& gl Uret funclions SneiD I'IB ||23
Setoonl cycle AN Imal [1 600 [1.000
Spnc fode |Consumes || Corsumer =
Sync pesod [l [5 200 {5000
Syno oliset e [5.000 |50
Syne dan mode |on x|on =
Sy e compenzation [He =l[ne =l
Communiceation opiion
Baud 1ate: o
fuddrezs o
Tumecul =] [500.000
Feepones fiskitus timeost [Emergency stop 7 maitng |
Bynchronizaton
Synchionization souce |r|qm, ﬂ
Enor sesiponse “E diral sprchioecalon’ [ =l
Pesiod interval sy signal Ima] [ 000
Pesiod length of base pericd fmsl |ll29:l
Baso seitings
11659AEN

Fig. 10: Timeout da op¢do de comunicagdo
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6.1.3 Resposta a timeout do bus de campo

O parametro "Response fieldbus timeout" é usado para configurar os pardmetros de
resposta a irregularidade actuados através da monitorizagdo de timeout do bus de
campo. Esta configuracdo tem que corresponder a configuragdo do sistema mestre.

Configuragdo standard da resposta ao timeout do bus de campo: Emergency
stop/waiting (Paragem de emergéncia / a aguardar)

II - E]] a0 CommunicationtBasic sstings ==
=}l MOV Basic sefings
£ [ Daplay valusd Stop process data [ria =l
i [ D data
S Commsecation
[ Basic soting: Fesponse POD fmecut |=\.I|(|AI apphcabon b / viatng ﬂ
Conerol waoids 03 -
Ente meszage words Fiponas waenal o [Emesgency scp £ maitng =|
M procery dala Enoe responise: ' AN npen CANZ" | :J
7 M buller 15 —
7 Statun words -3 Standard communication
DUT pocess dats CAMT [spstem bus) CaM2
- OUT buffe 07
P Prolocol selsctior: [Meraini: [MaviLink k|
1WDFDD 12 Baud raln 500 kst 500 kb =]
HFDD mappe
i Ercoder fi [
fe-{E FCB pasarmsie polling ScopeD 120
Harchary
* 5 Unthrcms Swre i [1z8 [rz0
Salpori ey CAN fee] 100 [1.0m0
Syne mode |C'.ruuﬂrl L"E'.rnwr LJ
Syric period [m] |5I].'l:l ISI].'I:I
Sy offvet Ime] [.000 [5.000
Sure: slat mode [ =llaw =
Syrec es comperaation [Mer =lpe =
Commaunicaion oftion
Baud 1sie |
Audoas 7]
Timeout ] 500,000
I Flcrpores fiekdbus mecul |Emergancy stop / waking =]
Synchroniation
Syrhoonostion soare |No||! j
Enme responee "Exiemal spnchionization™ | =]
Petind irberval sync signal [e] o000
Feind lergth ol bass period Ires] [00250
Blasic seming:

11660AEN
Fig. 11: Resposta a timeout do bus de campo

Gama de valores:

* 0 =Sem resposta

* 1 =386 indicacao

+ 2 = Estagio de saida inibido / bloqueado

« 3 =Paragem no limite de paragem de emergéncia / bloqueado
+ 5= Estagio 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
memoria 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 néo voltaram a ser recebidos. Apds reset, o eixo encontra-se no estado
C3 "a aguardar os dados do processo" (ndo € uma irregularidade, mas sim um estado).
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Configuragao dos parametros via EtherCAT

No EtherCAT, o acesso aos parametros do accionamento é feito através dos servigos
SDO READ e WRITE usuais do CoE (CANopen over EtherCAT).

Através dos servigos VoE (Vendor specific over EtherCAT), o MOVITOOLS® Motion-
Studio pode aceder a todas as fungdes da unidade.

Servigos SDO READ e WRITE

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

SDO-READ

Descrigao

Enderego do escravo
(16 bits)

Enderego EtherCAT do servocontrolador do qual as informagdes devem ser
lidas.

indice (16 bits)
Sub-indice (8 bits)

Enderego no objecto "dictionary”, do qual as informagdes devem ser lidas.

Dados
Comprimento dos dados

Estrutura para memorizagdo dos dados recebidos e seu comprimento.

SDO-WRITE

Descrigao

Enderego do escravo
(16 bits)

Enderego EtherCAT do servocontrolador no qual as informagdes devem ser
escritas.

indice (16 bits)
Sub-indice (8 bits)

Enderego no "Objecto dictionary”, no qual as informagdes devem ser escritas.

Dados
Comprimento dos dados

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

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

flags e parametros:

» para activagao da fungao

* para visualizacdo da mensagem "em processamento” ou da mensagem de irregula-

ridade

* para a monitorizagédo do timeout

* para visualizagdo da mensagem de irregularidades durante a execugao
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6.2.2 Leitura de um pardmetro via TwinCAT (exemplo)
A fungéo "SDO-READ" esta disponivel para a leitura de parametros. Para tal, é neces-
sario o indice do parametro a ser lido.

Para a implementagdo no TwinCAT, ¢é necessario o0 bloco de fungao
FB_EcCoESdoRead. Este mddulo pode ser encontrado na biblioteca TcEtherCAT.lib.
O maddulo pode ser integrado em dois passos.

1. Criagdo de uma instancia do bloco de fungdo FB_EcCoESdoREAD.
2. As entradas do mdodulo estao atribuidas da seguinte maneira:

* sNetID: Net-ld do mestre EtherCAT.

* nSlaveAddr: Enderego EtherCAT da unidade SEW, da qual os dados devem ser
lidos.

+ nindex: indice do parametro a ser lido.

* nSubindex: Sub-indice do parametro a ser lido.

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

+ cbBufLen: Tamanho maximo para a memodria dos parametros a ser lidos
(em bytes).

* bExecute: Um flanco positivo inicia o processo de leitura.

» tTimeout: Tempo de timeout do médulo funcional.

As flags bBusy e bError sinalizam o estado do servigo. Em caso de erro, nErrld apre-
senta o numero do erro quando a flag bError estiver activa.

As informagdes sobre o indice e sub-indice do paradmetro a ler podem ser visualizadas
na lista de paradmetros, movendo o rato sobre o parametro desejado. A informagéao
aparece passado alguns segundos em forma de dica de ferramentas.

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

/- TwinCAT PLC Control - ReadPdopro

Fie Edit Project Insert Extras Onlne ‘indow Help

B | 10|@] 20| S|S0 & |58 i
=T [ ranpacsn ————————

0007 FROGRAM MAIN

"o 2 T | |0

Fead_Data: DWORD;
Readido: FB_EcCoESdoRead;

KIS
00| IF FeadSdo hBusy = FALSE THEMN
ReadSdolbexacute:=TRUE);*rising edge for the execute input)
ELSE
Read>Sdo(
sMetid:='192.168.187.1.2.1%. (*aMS NetlD of the EtherCAT-master)
nSlevesddr= 1001, “EtherCAT-Address of the SEW device®)
ninclex:= 9789, (*e.g DClink valtage index*)

nSublndex=1

pDstBut= ADRRead_Data).(*pointer to the variable®)
chBufLen= 4 (“number of Bytes of the index®)

bExecute= FALSE,
tTimeout= T#500ms,

X
EMD_IF

11661AEN
Fig. 12: Integragdo do bloco de fungdo no TwinCAT

No exemplo anterior foi lida a tensdo do circuito intermédio (9789.1). Neste caso, é
recebido o numero 610000, que, segundo a descricao dos parametros MOVIAXIS®,
corresponde a uma tenséo de 610 V.
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6.2.3 Escrita de um parametro via TwinCAT (exemplo)

A funcao "SDO-WRITE" esta disponivel para a escrita de parametros. Para tal, € neces-
sario o indice do parametro a escrever.

Para a implementagdo no TwinCAT, ¢é necessario o0 bloco de fungao
FB_EcCoESdoWrite. Este modulo pode ser encontrado na biblioteca TcEtherCAT.lib.
O maddulo pode ser integrado em dois passos.

1. Criagdo de uma instancia do bloco de fungdo FB_EcCoESdoWrrite.
2. As entradas do modulo estao atribuidas da seguinte maneira:

» sNetID: Net-Id do mestre EtherCAT.

* nSlaveAddr: Enderego EtherCAT da unidade SEW, da qual os dados devem ser
lidos.

+ nindex: indice do parametro a ser lido.

* nSubindex: Sub-indice do parametro a ser lido.

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

+ cbBufLen: Tamanho maximo para a memoria dos parametros a ser lidos (em
bytes).

* bExecute: Um flanco positivo inicia o processo de leitura.

« tTimeout: Tempo de timeout do bloco de fungéo.

As flags bBusy e bError sinalizam o estado do servigo. Em caso de erro, nErrld apre-
senta o numero do erro quando a flag bError estiver activa.

O indice e sub-indice do parametro a ler podem ser visualizadas na lista de parametros,

movendo o rato sobre o pardmetro desejado. A informagéo aparece passado alguns
segundos em forma de dica de ferramentas.
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A figura seguinte mostra o processo de integragédo do bloco de fungao no TwinCAT:

+-2 TwinCAT PLC Control - WritePDO.pro* - [MAIN (PRG-5T)]

!File Edit Project Insert Extras Online  Window Help

alz|=| 0ol | S | S G| [ B 8

DO0T|FPROGRAR MAIN

3 Pous 0002} /AR:
4 0003 Write_Data: DWORD:=100; (*set setpoint local velocity to 100 1/min®)

non4g YWi'rite S o FB_EcCoESdovyrite;
Q005 EMD_WAR

O0nc 7
0001|IF WWriteSdo.bBusy = FALSE THEN
0oz WiteSdo(bexecute:=TRIUE)*izing edge for the execute input)

0003

O004ELSE

0005\ WriteSdal

0006 sMetld:="192168.187.1.2.1", (*AMS NetHD of the EtherCAT-master”)
ooo? nSlaveAddr=1001, “EtherCAT-Address of the SEVW dewvice™)
0008

0oo3 nindex:= 9533, “index of the setpoint local welocity™)
noia nSublndex= 2,

0011

0012 pSrcBuf= ADR(Wite_Data).(*pointer to the source variakle)

0013 chBufLen:= 4, *number of Bytes of the index®)

0014

0015 bExecuta:= FALSE,
0016 fTimeout= T#500ms
o017 1

0018 EMND_IF
0014
0020

11662AEN
Fig. 13: Integragdo do bloco de fungdo no TwinCAT

Os parédmetros SEW possuem sempre um comprimento de 4 bytes (1 DWord). A escala
e uma descri¢cao detalhada podem ser encontrada no manual "Manual de elaboragao
de projectos MOVIAXIS®".

No exemplo anterior, a referéncia "Velocidade local" (9598.2) foi configurada para uma
velocidade de 100 1/min.
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6.3 Codigos de retorno da configuragao de parametros

6.3.1 Elementos

No caso de uma parametrizacao incorrecta, o servocontrolador enviara diversos codi-
gos de retorno ao mestre de parametrizagao, os quais contém informagdes detalhadas
sobre a causa do erro. Estes cddigos de retorno estdo em geral estruturados nos
seguintes elementos.

* Classe de erro
» Cadigo de erro
» Cddigo adicional

6.3.2 Classe de erro

O elemento "Classe de erro" (1 byte) permite uma classificagdo mais exacta do tipo de

erro.
Classe (hex) | Designagao Significado
1 vfd-state Erro de estado do dispositivo de campo virtual
2 application-reference Erro no programa de aplicagao
3 definition Erro de definigao
4 resource Erro de recurso
5 service Erro ao executar o servigo
6 access Erro de acesso
7 ov Erro na lista de objectos
8 other Outros erros

6.3.3 Cddigo de erro

O elemento "Cédigo de erro" (1 byte) permite uma descrigdo mais exacta da causa do
erro dentro da classe de erro. Para a Classe de erro 8 = Outro erro s6 esta definido o
Caodigo de erro = 0 (outro coédigo de erro). Neste caso obtém-se a descrigdo mais exacta
no Cédigo adicional.

6.3.4 Codigo adicional

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

Codigo de | Classe Codi- Codigo Designacao Descrigao
erro de erro | gode adicional
erro
0x00000000 | O 0 NO_ERROR Sem erro.
0x05030000 3 TOGGLE_BIT_NOT_CHANGED Erro no toggle bit durante transferén-
cia segmentada
0x05040000 5 4 0 SDO_PROTOCOL_TIMEOUT Timeout durante a execugao do
servigo.
0x05040001 | 5 1 COMMAND_SPECIFIER_UNKNOWN Servigo SDO desconhecido.
0x05040005 4 5 OUT_OF_MEMORY Overflow da memoéria durante a
execucgao do servigo SDO.
0x06010000 1 0 UNSUPPORTED_ACCESS Acesso nao autorizado a um indice.
0x06010001 1 1 WRITE_ONLY_ENTRY O indice pode ser escrito, mas nao
pode ser lido.
0x06010002 6 1 2 READ_ONLY_ENTRY O indice pode ser lido, mas nao
pode ser escrito. Bloqueio de para-
metros activo.
0x06020000 | 6 2 0 OBJECT_NOT_EXISTING O objecto ndo existe, indice incor-
recto.
Carta opcional para este indice ndo
instalada.
0x06040041 6 4 41 OBJECT_CANT_BE_PDOMAPPED O indice ndo pode ser mapeado
num PDO.
0x06040042 6 4 42 MAPPED_OBJECTS_EXCEED_PDO Numero muito elevado de objectos
mapeados para PDO.
0x06040043 | 6 4 43 PARAM_IS_INCOMPATIBLE Formato incompativel de dados para
o indice.
0x06040047 | 6 47 INTERNAL_DEVICE_INCOMPATIBILITY Erro interno da unidade.
0x06060000 0 HARDWARE ERROR Erro interno da unidade.
0x06070010 10 PARAM_LENGTH_ERROR O formato de dados para o indice
possui um tamanho incorrecto.
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 n&o 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_VALU  Limite superior para o valor € menor
E do que o limite inferior.
0x08000000 | 8 0 0 GENERAL_ERROR Erro geral.
0x08000020 20 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED | Erro no acesso aos dados
0x08000021 | 8 0 21 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED  Erro no acesso aos dados devido ao
_BECAUSE_OF_LOCAL_CONTROL controlo local.
0x08000022 8 0 22 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED  Erro no acesso aos dados devido ao
_IN_THIS_STATE estado da unidade.
0x08000023 | 8 0 23 NO_OBJECT_DICTIONARY_IS_PRESENT | "Object dictionary" ndo presente.
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Motion Control via EtherCAT

Xref »

Neste capitulo sdo apresentadas informagdes sobre as fungdes EtherCAT, que possi-
bilitam uma operagéao em sincronismo do MOVIAXIS® num mestre EtherCAT, necessa-
ria para aplicagdes Motion Control.

Introdugao ao EtherCAT

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

Tendo como base a regulagao em cascata, comum na engenharia dos accionamentos,
séo descritos agora os mecanismos basicos das aplicagdes Motion Control.

1 (2 3] 4

\ \

Xact -

Vief o |
e tref - /NI\
Vact K J

e

|
|
|
|
(v)—6 }
Q/ 8] |
|
|

%}[51 Q}[s]
|
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Xref Referéncia de posigéo [1] Controlador da posicédo
Xact Valor actual da posigéo [2] Controlador da velocidade
Vref Referéncia da velocidade [3] Estéagio de saida do servocontrolador
Vact Valor actual da velocidade [4] Maquina accionada (carga)
tref Referéncia do binario [5] Encoder (V = velocidade; X = posicéo)
[6] Encoder de sincronizagéo opcional

Parte-se de uma referéncia de posi¢éo (X,ef). Juntamente com o valor actual da posi¢ao
(X5ct), © controlador da posigéo [1] calcula uma referéncia de velocidade (v,f). O con-
trolador da velocidade [2] usa esta referéncia de velocidade e a velocidade de actual
para calcular, a referéncia do binario (t,¢f) para criar um binario no motor alimentado
pelo servocontrolador [3]. Em fung&o do contra-binario de cada maquina accionada [4],
ha uma rotagdo (medicéo através de encoder [5]) no motor. Em fung¢do da velocidade
do motor, ocorre uma alteracdo de posicdo, que é detectada por um encoder de
posicao [5] no motor.

De acordo com cada aplicacéo, é agora possivel fechar o circuito de controlo do binario,
da velocidade ou da posi¢ao no servocontrolador ou no controlador do nivel superior.
O MOVIAXIS® pode assumir todos os circuitos de controlo, inclusive o controlo da posi-
cdo. Desta forma, s6 é possivel realizar um posicionamento através da transmissao da
referéncia da posi¢do ao servocontrolador (por ex., médulo de aplicagdo "Posiciona-
mento por bus"). Ao controlador € enviada a posi¢ado actual e, quando a tarefa de posi-
cionamento estiver concluida, uma "mensagem de concluséo".
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Nas aplicagdes Motion Control, o posicionamento com a posi¢ao destino e os parame-
tro de deslocamento, como velocidade e tempos de rampa, sdo geridos no motion con-
troller — ou seja, pelo controlador de nivel superior. Com base na curva de percurso cal-
culada, é transmitida ao servocontrolador em intervalos de tempo curtos, uma veloci-
dade de referéncia (— Cap. "7.2.1") ou uma posigao de referéncia (— Cap. "7.2.2"). Em
seguida, o servocontrolador ajusta essa velocidade ou posi¢ao de referéncia e envia de
volta a informacéao da posi¢ao actual. O motion controller sabe quando a tarefa de posi-
cionamento esta concluida.

Devido ao controlador de alto nivel transmitir as referéncias em modo ciclico, as rampas
de aceleragao e desaceleragdo também sao calculadas neste controlador. Para tal, é
feito um bypass as rampas internas do accionamento.

O controlador |1é o valor de posicao actual para cada ciclo de controlo e, com base na
diferenca de posicéo (dx) e na diferenga de tempo (dt) do ultimo intervalo de controlo,
calcula a velocidade actual (dx/dt) e, se necessario, outras grandezas como acelera-
¢ao, 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 sdo gerados, quando
o controlador, o bus, o servoconversor € 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
Al— [ 1 | 2 | 3 | a5 |

B — ] 1 1 1 i

Fig. 14: Ocorréncia de efeitos Aliasing

[c] — | | | | | |
\ ‘ I ‘ I ‘ I ‘ I ‘
dx dx dx dx dx
dtg
61480AXX
[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 nao ideais de ambas unidades. Isto pode levar a saltos no valor
da posigao transmitido.
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Introducéo ao EtherCAT

Enquanto que nos intervalos de controlo 1 a 3, a velocidade é apenas levemente impre-
cisa (v = dx/dtg = dx/dtg) € calculada, o calculo da velocidade no quarto intervalo de
controlo apresenta um erro evidente (v = 2dx/dtS). Esta velocidade calculada incorrec-
tamente para um intervalo de amostragem leva a reacgdes fortes por parte do algoritmo
de regulacgdo no controlador, e pode até causar mensagens de irregularidade.

O problema acima descrito, formada pela amostragem directa entre dois sistemas dife-
rentes, normalmente sé surgira de modo perturbador em aplicagées motion control,
quando o tempo de ciclo do controlador for curto ou da mesma dimenséao do ciclo de
processamento 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.

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

No MOVIAXIS®, a sincronizagédo dos segmentos de tempo e da aceitagdo de dados é
controlada através da RAM dual-port da placa opcional XFE24A.
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Introducéo ao EtherCAT @

7.1.1 Interface de velocidade de referéncia (Velocity mode)

Xref >

act g
o

1

[ B 4
Vref‘
o i: tref m
VactV g \ J
_—

\

A \

\

\

\

\ \

V)8 |

\

\

Al-— || —[C

\

[B]
61478AXX
Fig. 15: Modo de velocidade — Cascata com interface de bus de campo
[A] Controlo [B] Interface de bus de campo [C] Servocontrolador
Xref Referéncia de posigao [1] Controlador da posicéao
Xact  Valor actual da posigéo [2] Controlador da velocidade
Vref Referéncia da velocidade [3] Estagio de saida do servocontrolador
Vet  Valor actual da velocidade [4] Maquina accionada
tref Referéncia do binario [5] Encoder (V = velocidade; X = posigao)
[6] Encoder de sincronizagéo opcional

No modo de velocidade, o controlador transmite uma referéncia de rotagao (ou veloci-
dade) ao servocontrolador e o valor actual da posicéo é 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.

O referenciamento da posig¢édo, 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, sao realizadas 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 rotacao n&o é directamente 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 alteracéo de rotacédo desejada a cada 5 ms sé
numa grande etapa, mas sim em 5 pequenas etapas de 0,5 ms de duragéo.
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(‘@ Motion Control via EtherCAT
@ Introducéo ao EtherCAT

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

Dados do

processo IN
Converson o imemal qm

CE Conversion o user-defined
SYEIEM units

Data processing unils

— —
7| IMprocess datainterface ofi]

woids —

FCBs

FCEQY Duipas siage
ki
FCR 0 S0on w0

B i

I;Ij

* Parameter Routing

FCD T Soop ui mpuinm
Wmix

FLE T8 Hold sl

Fadisese

FCE DS Iterpatiled
pand conliel

Fio Funciion
Azcapt prnase
Fued bl

'
3

I COW
Jog veloady Selion

FCE 2 Jog mede
FCB 82 R hdes el

SECEEEEEEEEaE

PFEBS Pasicring
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Fig. 16: Dados do processo IN

d0 -

“iord 0 | OxC0

FCE 01 Output stage
inhibit

FCE 13 Stop at
application limits

FCE 15 Stop at system
limit=

FCE 19 Hold control

Fault rezet

FCE 06 Interpolated
spead control

M function

Acept position

Feed enable

Jog CWY

Jog CCYY

Jog welocity selection

FCE 20 Jog mode
FCE 12 Reference trawel

FCE 03 Positioning

Lo I | (O | T | | O | | | Nl | N | | Y | T | e U (| }

FCE 21 Brake test

11719AEN
Fig. 17: Configuracéo da palavra de controlo 0
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Ligagées da
memoria
temporaria IN 0

Configuragcao
da palavra de
controlo 0

Configuracao
dos dados do
processo IN

Introducéo ao EtherCAT @

Através de drag&drop, crie as ligagdes da memoéria temporaria IN 0 a palavra de
controlo 0 e aos dados do processo, de acordo com o exemplo anterior.

Para chamar o controlo de velocidade interpolada FCBO06, este tem de ser configurado
numa palavra de controlo (neste caso, a palavra de controlo 0).

Efectue na palavra de controlo 0, as configuragdes apresentadas na figura 17.

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

|
Channel 32-bit access System unit
po  |¥BitBigEndan x| [Position I
o1 [1Bbi Tl |velaciy |
02 I‘I £ bit ﬂ IAcceleration ﬂ
03 I'I 6 bit j IAcceleration j
o5 |16bt | [Morvinterpreted i
06 I‘I E bit j IN ar-interpretad j
o7 I‘I E bit j IN on-interpreted j
o8 I‘I E bit j IN on-interpreted j
09 I‘I E bit j IN on-interpreted j
10 I‘I E bit ﬂ IN an-interpreted ﬂ
1 I'I E bit j IN an-interpreted j
12 I'I E bit j IN on-interpreted j
132 I'I E bit j IN on-interpreted j
14 I‘I E bit j INon-interpreted j
15 I‘I E bit j IN on-interpreted j

11664AEN
Fig. 18: Configuragédo dos dados do processo IN
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Configuracao
do FCB06
(velocidade
interpolada)

Motion Control via EtherCAT

Introducéo ao EtherCAT

e
] V84 FCE paramebsr sethng'FCE 05 Inbsrpalsted speed contial jﬂ
¥ |[= & vovaise General parameters
@ @ 5 sl vabes e e | E—
=1-{24 FCH parameber sefting 3
[= Basic settings Setpoints
E’ FCB 06 Speed conbiol 00401 Selpont source velociy [Process dets bulter chanrel 1T =]
FCB 06 Inberpolated spoed contr; : .

=7 FCB 07 Toraue carirol 0001 Setnorkiocalyolocky 1 i) [o

= FCB 08 Inbzrpalated torque contrc Limit values

{7 FCB 09 Pestoning 00463 z .

(= FCB 10 Intempolsted postioning ||| 010u8 it mode |singie: charnel =

= FCB 12 Rabeence travel

|= FCB 18 Ercoder adustment 2 - -

55 FCB 20Jog meds Torgue limit 01 abs. Souice [Appiication kmk torqus =]

= FCB 21 Biake tes Toque limit 01 abs local %] [10.000

|= FCB 22 Dudl dive

Actual valu
= FLB 25 Rotorlage ddenification —
= FCB 26 Siop o user mis | elosky [1/min] o |
| | 21| £CB 06 Inteipolated speed conirol |

Fig. 19: Configuracéo do FCB06

11665AEN

Configure no paradmetro de controlo do ciclo de referéncia a durag¢édo do ciclo do seu
controlador EtherCAT, por ex., 1 ms.

Configure também a fonte da velocidade de referéncia, neste caso canal 1 da meméria
temporaria dos dados do processo.
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Dados do

processo OUT

Ligagbes da
memoria

temporaria OUT 0

Introducao ao EtherCAT @
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Fig. 20: Dados do processo OUT

A unidade e a resolugao para rotagao/velocidade e posi¢gao, bem como o percurso do
eixo, dependem das configuragdes feitas para as unidades de utilizador, definidas

durante o processo de colocagao em funcionamento. Se nao foram definidas unidades
de utilizador diferentes, estas sao as seguintes:

Percurso: 1 [Rotagao]
1 [1/min]

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

Velocidade:

Através de drag&drop, crie as ligagbes da memoria temporaria OUT 0 a palavra de
estado 0 e aos dados do processo OUT.
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Motion Control via EtherCAT
Introducéo ao EtherCAT

©)

J

B3] Q(}[G]

7.1.3 Interface de posicao de referéncia (Position mode)
1] 2 (3] 4
Xref > Vref |
- : t
Xacty Vact -
A
Al-— (| —[cC]
[B]

Fig. 21: Modo de posi¢cdo — Cascata com interface de bus
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[A] Controlo [B] Interface de bus de campo [C] Servocontrolador
Xref Referéncia de posigédo [1] Controlador da posicéao
Xact  Valor actual da posicéo [2] Controlador da velocidade
Vref Referéncia da velocidade [3] Estagio de saida do servocontrolador
Vot Valor actual da velocidade [4] Maquina accionada
tref Referéncia do binario [5] Encoder (V = velocidade; X = posi¢ao)

[6] Encoder de sincronizagao opcional

No modo de posigdo, o controlador transmite de forma ciclica uma posigéo de referén-
cia ao servocontrolador e o valor actual da posigao é lido pelo servocontrolador ou por
um encoder separado.

No modo de posigéo, o servocontrolador segue as referéncias de posigcéo e gera, do
valor actual da posicao (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-
missdo por bus e dos ciclos interno de processamento de servocontrolador e do
encoder devem estar sincronizados entre si.

Apds um referenciamento da posigdo no controlo para a posi¢gao no servocontrolador,
a monitorizagao dos percursos de deslocagao ou fins de curso permitidos pode ser rea-
lizada no servocontrolador. O ajuste apropriado da rampa dependente da carga, bom
como da monitorizagdo do erro de atraso no servocontrolador, deve ser verificado
cuidadosamente.

Para evitar aceleragdes involuntariamente altas no caso de intervalos longos de con-
trolo (> 1 ms), a posigao de referéncia ndo é directamente assumida pelo MOVIAXIS®,
mas sim de modo linear interpolado. Ou seja, num ciclo de referéncia de 5 ms, o con-
trolador no MOVIAXIS® nao ajusta a alteragdo de posicéo desejada a cada 5 ms sé
numa grande etapa, mas sim em 5 pequenas etapas de 0,5 ms de duragao.
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Introducao ao EtherCAT

7.1.4 Configuragoes para o modo de posicao
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Fig. 22: Dados do processo IN

K

I Local control word ID

Layout

— Proar control word
Function Bit 00 [FCB 01 Output stage inkibit =l
Funetion Bit 07 IFCB 13 Stop at application fimits j
Function Bit 02 IFCB 15 5tap at system limits j
Function Bit 03 [FCE 19 Hold cortrol |
Function Bit 04 IFaun reset j
Function Bit 05 |FCE 10 Interpalated positioning |
Function Bit 06 [Na function |
Function Bit 07 |Accept pogition j
Funcion Bt 08 [Fecd enable i
Function Bit 08 [jog Cw/ |
Function Bit 10 IJog oW j
Function Bit 11 |1 ag velocity selection =l
Function Bit 12 IFCB 20Jog made j
Function Bit 13 IFEB 12 Reference travel j
Function Bit 14 [FCE 03 Positoring |
Funclion Bit 15 [FCE 21 Brake test |

Fig. 23: Configuragéo da palavra de controlo 0
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Ligacgbes da
memoria

temporéaria IN 0

Configuracao
da palavra de
controlo 0

Configuracao
dos dados do
processo IN

Motion Control via EtherCAT

Introducéo ao EtherCAT

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

A atribuicdo da palavra de controlo 0 difere da ligagdo dos dados do processo do modo
de velocidade.

Para chamar o posicionamento interpolado FCB10, este tem de ser configurado numa
palavra de controlo (neste caso, a palavra de controlo 0).

Efectue na palavra de controlo 0, as configuragdes apresentadas na figura 23.

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

ﬂ
Channel 32-bitaccess System unit

go  |32BitBigEndan x| | Pasition I
o1 [15bi Tl el =l
02 |1 £ bit j IAcceIeration j
03 |1 B bit j IAcceleration j
04 Im

05 |1 E kit j INon-interpleted j
06 |1 E bit j INon-interpleted j
07 |1 E kit j INon-interpleted j
08 |1 E kit j INon-interpleted j
09 |1 E bit j INon-interpleted j
10 |1 E kit j INon-interpleted j
11 |1 E kit j INon-interpleted j
12 |1 E bit j INon-interpleted j
13 |1 E kit j INon-interpleted j
14 |1 E kit j INon-interpreted j
15 |1 E bit j INon-interpleted j

11668AEN

Fig. 24: Configuracao dos dados do processo IN
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Configuracao

do FCB10
(posicionamento
interpolado)

Dados do
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11669AEN
Fig. 25: Configuracéo do FCB10

Configure no parametro de controlo do ciclo de referéncia a durag&o do ciclo do seu
controlador EtherCAT, por 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.

Configure também a fonte da referéncia de posi¢édo, neste caso canal 0 da memoéria
temporaria dos dados do processo.

A configuragdo dos dados do processo OUT é idéntica a configuracgéo feita no modo de
velocidade, e pode ser lida no respectivo capitulo.

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

Percurso: 1 [Rotagao]

Velocidade: 1 [1/min]

7.2 Configuragées no mestre EtherCAT

7.21

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

Configuragoes para o modo de velocidade

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

* A posicéo é transmitida através da palavra de saida parametrizada no editor PDO.
A resolucao é definida durante a colocagdo em funcionamento.
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Exemplo TwinCAT
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7.2.2 Configuragées para o modo de posigcao

7

A referéncia de posicao 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.

7.3 Exemplo TwinCAT
Configuragcdo Efectue as configuragdes apresentadas nas figuras seguintes.
de operagao
- SYSTEM - Corfiguration - -
sincrona Ne - Configuration Gereval | EheCAT DT | Frocess Data| Statup | CoE - Oriine | Driine |
PLC - Configuration
1/ - Carfiguration Operation Mode: |DC for synchrarezation |
B 1/0 Devices
= =8 EtharCAT-Master (EtharCAT) | R ]
o EtherCAT-Master-Image [ Tr— s
4= EtherCAT-Master-Image-Tnfo —
H - Inpues Distributed Clock.
¥l Ouputs
+- @ IrfoData Cyes Mode
+- @ Asis 1 (MDUG1E mit DFE248) DOiperation Mode: [DC for snchnanization d
&8 Meppings ¥ Enable Syc Urst Cycle [ae], (1000
SYNCO
@ SwelniCycde  [e1 =]  CycleTimejust 1000
" s Defined Shilt Time [} 0
[¥ Enable SYMC 0
61455AXX

Para operagéo sincrona, seleccione a opgao "DC for synchronization" do separador DC
(Distributed Clock). Garanta que a duragéo do ciclo indicado no campo "Cycle time"

corresponda exactamente ao tempo de sincronizagdo configurado no parametro
9963.1.

Verifique a configuragdo do Watchdog.
Tempos possiveis para "Distributed Clock": 500 ps, 1 ... 10 ms.

dvanced Settings il

X
== ehear
Eiehavior
Timeout Settings Startup Checkirg 1~ State Machine
FrMU S 5 ¥ Check Yendar Id ¥ vt Restore States
g ¥ Check Product Code ¥ Relnk after Communication Erce
Distributed Clack ™ Check Flevision Number ¥ Log Communication Changes
+ ESC fooess =
- Firial State
J_[Chack Sensl Mimbed C oF & SAFEDP in Config Made
" SAFEOP  PFREOP  INIT
Proces: Data Info Data
™ U LRD/UWR insead of LAWY W Inchde Siale
¥ Inchude WC Stale Bills) W Include Ads Address
General r
I Nos W Inchde Divve Channels
“Watchdog
[ Set Muliphe [Reg. 400k)
¥ Set POl walchdog [Reg. 410h}
I Set S Watchdog [Rag 420h):
0K Abbrechen
61456AXX
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Exemplo TwinCAT @

Verifique a fungdo de monitorizagdo do timeout para o gestor sinc. 0x1000. Para tal,
seleccione a opg¢ao "Watchdog Trigger" na janela "Edit Sync Manager" (— figura
seguinte) e introduza o tempo de Watchdog no campo "Value".

niremcmssettims S SR x
=1 General FMMU | SM Type: Bufter
. Er— - —
Timeaut Settings L Stast [ Length [ L EncBit -1 Cancel
FIFTL | SM 00000000 4 T Stam Addeess
Init Commanids 0000100000 20 7
- Maibox 4036 Access
Dustributed Clock Lenghh " FAead
# ESC Access 20 = Wit
4| ~ Intenupls
1| ¥ Enabls I™ toEtheCAT
Slail [Lergh | Daa F POl
1800 50 (10010026 |
167 250 COIC000E2 | ‘Walchdog
BA0 4 DAO0TOOEA | ¢T3 Tigger e
01 200 a0 Ce00A0022 [ =
Time [ms): IU
Append.. | Dete. |  Edi. |

Ok I Abbrechen

61457AXX

Parametrizagéo Configure agora o eixo NC (— figura seguinte).
do eixo NC

~y EtherCAT-Doku.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wew Options Help

IDE@HEE0E( I BEE #d = avdads <oz Qlle
- B 5VSTEM - Corfiguration

,_:_|' MC - Configuration General  Settings |§I0ball Ql,lnamicsl Dnlinel Eunctionsl Qouplingl Compensationl
E1-[21 MC-Task 1 S54F

——— I —
(B NC-Tack 1 SVB Az Type: Standard (Mapping via Encodde_[ite]) j
. == NC-Task 1-Prozessabbild Lirk To._ | I

- fis " Disolaw (Onl
-8 PLC - Configuration Wi @ ispiay (Only)
- 10 - Configuration Posiion: [~ m* ™ Modula

Velociy: [ “/min

61458AXX

No separador "Settings", seleccione a opgéo "Standard" do campo "Axis Type" e a a
unidade de sistema (por ex., "*") do campo "Unit".

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

No separador "Dynamics", configure os tempos de rampa.

As configuragdes feitas tém que corresponder a mecanica e as configuragdes memori-
zadas no servocontrolador.
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Configuracao Como encoder (em "Axis x_Enc") é definido "CANopen DS402". O encoder é configu-
do encoder rado do seguinte modo (— figura seguinte).

. getting_started_MX_Velocity.tsm - TwinCAT System Manager
Fle Edit Actions View Oplions Help

Deed SR =P8 #) &5av#d &< e 2 2Qleew

[+ ﬁ SYSTEM - Configuration
= I NC - Configuration Eena&l MC-E Global |1r|cremenld] DOnine |
—|-[B1 NC-Task 1 SAF
i T [ I e FOSELD
NC-Task 1 SvB neoder Counting Diection B_EA
=fa NC-Task 1-Prozessabbild g Factar “/INC
] Tables d Postion Bias o ‘
=) St Achsen " [Modulo Factor [e.g. 380,07 F 3600 '
o e A 1 - Tolerance Window fior Modulo Start F 0.0 .
- - EMABLE: Min Soft Position Limit B FALSE
[+ ¥, Axls 1_Enc - Software Postion Limit Min F 00
2| Axis 1_Drive EMABLE: Max Soft Position Limit B FALSE
fa, Acxis 1_Ctrl - Software Postion Limit Max F 00
v —_— Filter Tirne for Actual Position [P-T1) F 00 §
- QT Engange Fites Time for Actual Velocity (P-T1) F o0 s
& §l Ausgange Filtes Time for Actual Acceleration [F-T1] F ol s
B PLC - Configuration Encoder Mazk [Maxmal Value] 1 D O«FFFFFFFF
- 1/0 - Corfiguration EMABLE: Actual Posttion Corechion B FALSE
Filtes Tirne Actual Position Coneclion [P-T1] F 00 %

11716ADE

O factor de escala é calculado usando a seguinte formula:

360° - Numerador da posi¢cdo
2'% jnc - Denominador da posig¢ao inc

7.3.1 Modo de velocidade

No modo de velocidade é seleccionado "Drive connected to KLXXX..." como acciona-
mento (em "Axis x_Drive"). No separador "Analog" estao indicados os seguintes valores
(— figura seguinte):

. Uetting_started_MX_Yelocity.tsm - TwinCAT System Manager
File Edit #Actions Wiew Options Help

IDEFSRBEE IR (AD B avddasse Qe
i+ B SYSTEM - Configuration :
=i NC - Corfiguration General | NCDiive | %&ndﬂg I
= MNC-Task 1 SAF -
360000 Ni]
(B NC-Task 1 SVB _ 0 i [0.0...1.0) 012310545375
=} NC-Task 1-Prozessabbild cation [DAC-Offset) F o I3
] Tables jagram: Table |d (1]
B S achsen alve Diagam: Interpolation type E ‘LINEAR'
i As 1 ﬁ Walve Diagram: Dutput offset [-1.0... 1.0] F 00
-4, Axis 1_Enc/
R g xis 1 Drive
T, Awis 1_Chrl
[+ &1 Eingange
[+ §l Ausginge
11717AXX

Na definicdo de fabrica MOVIAXIS® da velocidade, aplica-se:

A velocidade de referéncia ("Reference Velocity") = (velocidade maxima do motor) x 6
& obtida com o factor de converséao "at Output Ratio [0.0 ... 1.0]" = (velocidade maxima
do motor)/ 21%, dependendo do factor de escala no MOVIAXIS®.

As unidades de utilizador MOVIAXIS® e os factores de escala que divergem da
definicdo de fabrica, tém que ser adaptadas usando as conversdes e factores acima
referidos.
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Para finalizar, a velocidade de referéncia e a posig¢ao actual sdo associadas ao eixo NC
e as palavras de controlo e de estado 1 sdo controladas pelo Task PLC de acordo com
a descricdo contida no manual de elaboragdo de projectos MOVIAXIS® (— figura

seguinte).
1 Bl S¥STEM - Configuration = B SYSTEM - Conffiguration
= J NC - Configuration = B8 nC - Configuration
=1-[B1 MC-Task 1 SAF =1 (B3 MC-Task 1 SAF
NC-Task 1 SYE NC-Task 1 SVE
== NC-Task 1-Prozessabbild =f= NC-Task | -Prozessabbild
77 Tables ] Tables
El S Achsen =] S Achsen
(=) B 1 [=]- il Ais 1
=4, Axis 1_Enc + -, Buis 1_Enc
=& Eingange = ] Axis 1_Drive
=1 QT Axis 1_Enc_In +- @ Engéngs
- nlnDatal = @l Ausgange
& ninData1[o] -l Axis 1_Drive_Out
&l ninDataif1] El- L nOutDatal
5 &1 ninDataz 2l nOutData1[0]
QT nStatusl %) nOutDatai1]
&7 nStatus2 -l nOutDataz
QF nstatus3 @/ nctril
9] nStakus4 &/ nCtriz
& §l Ausginge &) nCtrl3
[-md Az 1 _Drive ®| nCtrl4
T, Bods 1_Ctrl e Axis 1_Chrl
[+ § Eingange @ §' Eingénge
@l Ausginge + @ Ausgange
- PLC - Configuration = A PLC - Configuration
=16 sps £ sps
=ta SP5-Image + SPS-Image
= [B1 Standard [=1-[B1 Standard
- &7 Inputs & @1 Inputs
=l i&ﬁwudb = ‘L Oukputs
- § Cutputs 3! Conlrolwnrd*—_
= 1o - Configuration = 1jO - Configuration
= B8 1O Devices =1 H8 110 Devices
[=- 5+ EtherCAT-Master (EtherCAT) [=]-==% EtherCAT-Master (EthenCAT)
== Gerdt 1-Prozessabbid s Ger#t 1-Frozessabbid
<} Gerst 1-Prozessabbid-Info =f= Gerdt 1-Prozessabbid-Info
= § Eingange [+ & Elngange
[+ @l Ausginge @ @l Ausginge
@@ InfoData [+~ InfoDats
[=-hap Axis 1 (MOVIAKIS+HFE24) E-Igg Axis 1 (MOYIAXIS+HFEZ4)
= @1 InputDatal (Standard 16 FI) + ¢! InputDatal (Standard 16 P1)
&1 Pl =l OutputDatal (Standard 16 PO)
1 P12 &l PO
&7 P13 &, POZ
&7 PI4 @ PO3
&1 PIS &1 ros <y
T PI& &, POS
QT FI7 &, PO
T PIB & P07
ST P19 I
o7 P10 &) PO
QT PILL &, POL0
&7 Pl12 il PO11
O P13 & Po1z
ol PI14 & POL3
ST PIIS & POI4
&7 Pl1G &, POIS
=l OutputDatal {Standard 16 PO} &, POLE
i Shnatini = WeState
+-§ InfoData

11718AXX
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8 Funcionamento do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT
Este capitulo descreve o funcionamento do MOVITOOLS® MotionStudio via EtherCAT.

8.1 Introducgéao

O EtherCAT disponibiliza ao utilizador, para além de dados do processo ciclicos, servi-
¢os de parametrizagao aciclicos. Esta troca de dados aciclicos é realizada através da
Mailbox-Gateway do mestre EtherCAT (— figura seguinte).

Os servigos de parametrizagéo do MOVITOOLS® MotionStudio sdo inseridos nas men-
sagens EtherCAT através do Mailbox-Gateway do mestre EtherCAT. As respostas dos
accionamentos sao transmitidas pelo mesmo caminho da XFE24A para o Mailbox-
Gateway e, depois, para o MOVITOOLS® MotionStudio.

Ethernet Frame | EtherCAT === - P ]
Header | Header Header DatalL____: I—ID"ve (R : |_| - |FCS
EtherCAT
Master
I"acycl. Mailbox [cycl. OutputData1>>

E_Communication (Standard 16 PO)

EtherCAT <<

cycl. InputData1 [ acycl. Mailbox |
(Standard 16 Pl) Communication_i

EtherCAT

61999AXX

No mestre EtherCAT, o VoE (Vendor specific over EtherCAT) é activado e a Mailbox
EtherCAT é configurada. Em seguida, é possivel criar uma ligagdo com o accionamento
através de VoE, e utilizar o MOVITOOLS® MotionStudio online.
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8.2 Hardware necessario

Nao é necessario hardware adicional, se estiver instalado um sistema operativo ade-
quado para o MOVITOOLS® MotionStudio no controlador EtherCAT.

Se nao estiver instalado um sistema operativo adequado ou o MOVITOOLS® MotionStudio
tiver de ser operado a partir de um outro PC, o mestre EtherCAT precisara de uma
segunda interface Ethernet, que deve ser ligada via LAN ao PC, no qual o MOVITOOLS®
esta instalado (— figura seguinte).

Engineering LAN Ethernet TCP/IP

Windows "r Etherl
MMS

T

~= oEmm

EtherCAT
62001AXX

MBX Mailbox-Gateway
MMS  MOVITOOLS® MotionStudio

8.3 Software necessario
MOVITOOLS® MotionStudio, versao 5.40 ou superior.

8.4 Instalacao

Instale o software MOVITOOLS® MotionStudio, de acordo com as informacdes apre-
sentadas no manual "MOVITOOLS® MotionStudio".
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8.5 Configuragcdao da Mailbox-Gateway

» Active o suporte VoE/EoE do controlador EtherCAT.

» Defina o enderego IP da Mailbox-Gateway EtherCAT. Em regra, este enderego é
atribuido pelo programa TwinCAT e nao deve ser alterado.

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

Advanced Settings ) x|
-) State Machine EoE Support
Master Settings )
Slave Settings irlual Ethemnet Switch Windowe Netwerk
31 Cyclic Frames [¥ Emnable ¥ Connect to TCP/IP Stack
Distribuked Clacks -
Bk Mt Posls: 2 3- [~ Windeows |P Aouting
=] EMargency Fax Frames: 100 3, [ IF Enabie Router
#) Diagrasis Max MAL | ds 100 E Changes isquie swsbem iebooll

EthesCAT M alban G steway

¥ Enable 169,254, 36 254 Wirhual MAC: |EI2U1C5‘IIJUEIIZIJ
Connections: 16 3:

0K I Abbrechen

11649AXX

Fig. 26: Configuragao do enderego IP da Mailbox-Gateway EtherCAT

8.6 Configuragcées de rede no PC de engenharia

Se 0 MOVITOOLS® MotionStudio funcionar no mestre EtherCAT, ndo é mais necessa-
rio efectuar configuragdes de rede adicionais.

Se o mestre EtherCAT estiver ligado a uma rede Ethernet, os PCs na mesma subrede
equipados com MOVITOOLS® MotionStudio poderao aceder aos accionamentos SEW
EtherCAT (— Cap. 8.2). Para isso, as mensagens do PC de engenharia sédo transpor-
tadas através da interface Ethernet do mestre EtherCAT para a Mailbox-Gateway
(o chamado "routing").
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Estao disponiveis duas variantes para routing:
1. Variante: Acesso a Mailbox-Gateway definindo a gateway standard no PC de enge-

nharia. Nesta variante, é indicado o endereco IP do mestre EtherCAT como gateway
standard.

Seleccione [Iniciar] / [Configuragées] / [Ligacdes de rede]. E apresentada a janela
"Ligacdes de rede". Faga um clique com o botéao direito do rato sobre uma ligagao
LAN e seleccione a opgdo "Propriedades" do menu de contexto. E apresentada a
janela "Propriedades da ligagao LAN". Na area de selecgéao, seleccione o protocolo
"Internet protocol (TCP/IP). Clique no botdo "Propriedades". E apresentada a janela
"Propriedades do protocolo de Internet (TCP/IP)". Seleccione a opgéo "Utilizar o
seguinte endereco IP", e introduza as seguintes informagdes (— figura seguinte):

* Usethe following IP address

IP address [ 10.3.64.60 i

Subnet mask i 255.255.252.0

Standard gateway e~ T 10.3.64.170 B hy
) _HE

61942AXX

. 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 [Méscara de rede] [Gateway]
[Destino]: endereco IP da Mailbox-Gateway EtherCAT

[Mascara de rede]: configurado, em regra, para 255.255.255.255 (host routing).
[Gateway]: endereco IP do mestre EtherCAT na rede TCP/IP.

Microsoft Windows 2008 [Uersion 5.80.2195%1]
CC» Copyright 1985-2800 Microsoft Copp.

K:isZroute —p add 169.25%4.61.254 MASK 255.255.255.255 18.3.64.1708

Haw2>
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8.7 Configuragao do servidor de comunicagdo SEW

Para poder utilizar o MOVITOOLS®-MotionStudio via EtherCAT, é necessario primeiro
configurar o servidor de comunicagdo SEW.

8.7.1 Estabelecer a comunicagao

O MOVITOOLS® MotionStudio possibilita a comunicagdo com os produtos electrénicos
da SEW-EURODRIVE através de diversas vias de comunicagéo simultaneas.

Ao iniciar o MOVITOOLS® MotionStudio, é também iniciado o servidor de comunicagao
SEW, aparecendo como simbolo adicional [ na barra de estado do Windows.

8.7.2 Procedimento

A configuragéo do servidor SEW de comunicagao inclui quatro passos:

1. Chame a janela de configuragao do servidor de comunicagdo SEW, fazendo um
cligue sobre o simbolo "Communication connection” na barra de ferramentas
(— figura seguinte) ou através do menu "Network communication connections".

©)

2. Configure uma interface de Ethernet. Para tal, seleccione a opgéao "Ethernet" do
campo [1]. Na secgédo "Protocols", seleccione a caixa de verificacdo "Activate
Ethercat" [2]. Clique depois no botédo "Configure ethercat..." [3].

61932AXX

(1] [2

Configure communication plugs 5[
B (1) Ethernet
&, | Pratocols
S — v Activate Ethercat [Default valus: Ma)
¥ Activate SMLP [Default walue: Yes)
™ potivate Comfigure ethercat. I [3]
Configure SMLP....
= Activate
I~ fctivate
¥ Expand | ak I Cancel

61936AXX
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3. E apresentada a janela "Configure ethercat". Clique no botdo "+" [1] e introduza o
endereco IP da Mailbox-Gateway no mestre EtherCAT.

x

Bazic settings

Timeout: {120 = [Default 120]
Scanrange start: I‘IDD1 j [Default 10071)
Scanrange end: |‘|D1 0 j [Default; 1070)
[T Show scan durance: [Default: Ma)

Ethercat master IP address list

j*[ﬂ
x|

Ok I Cancel |

61937AXX

Observe a area de scan de unidades apresentada nas configuragdes basicas (campos
"Scanrange start/end"). Como padréo, € feito um scan dos enderegos EtherCAT 1001
até 1010. Em redes EtherCAT de grande extensé&o, é necessario adaptar esta gama de
valores.

4. No menu [Settings] / [Options], chame a opgao "Online mode". Confirme que a
opgao "Never execute automatically” [1] da secgdo "Cyclic accessibility test" esta
seleccionada.

(1

Online mode

Cyclic accessibility test

* Mever execute automatically

Communication " Execute automatically

Help | Request interval in ms: I 100 3:

Mizcellaneous

61938AXX
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8.8 Busca automatica das unidades instaladas (scan de unidades)

Ap0ds pressionar a tecla de fungéo <F5> ou o botédo "Online scan" [+ , é iniciado auto-
maticamente uma busca de todos os canais de comunicagdo configurados. As uni-
dades enderecaveis sao representadas na arvore de unidades.

ElMovITo0LS&-MotionStudio - [EtherCAT_doku] =10 x|
Project  Edit  Mebwork  Wiew  Fluon Settings  Window  Help
DEHE B b/ W E e >t 4 XNRP DG
Romgts 3]
ﬂ Fiemote
=& Ethemet
B ﬁ 169.254.36. 200 SMLP-Ethercat-G steway
=03 Ethercat
!ﬂ 10071 MXA-B0AD16-508-00
@ Overvien  [S) Remots |
[owne ] Ba

11655AXX
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8.9 Activacao do modo de operagao online

» Execute a busca das unidades (ver capitulo 8.7)

« Utilize o rato para seleccionar a unidade desejada e comute 0 MOVITOOLS®
MotionStudio para o modo online, pressionando o botdo "Online mode" (— figura

seguinte).
2] MOVITOOLS ®-MotionStudio - [EtherCAT_doku] o [=] 3]

Project  Edit  Mebwork Wiew  Plogn Settings  Wwindow  Help

O EH GE W H G4+ =+ + 4 X |+ b 11 |

Remote [oriine mode |

E Remote

[ Ethesmet

= ﬂ 169 254,36 20: SMLP-Ethercat-Gateway
=l % Ethercal

ﬁﬂm Remate
[ owne_| | 0

11656AXX

» Seleccione agora a unidade desejada e active o menu plug-in utilizando a tecla
direita do rato.

8.10 Problemas comuns durante a utilizagcao do MOVITOOLS® MotionStudio

Verifique os seguintes pontos se surgirem problemas durante a configuragéo:

* O protocolo EtherCAT esta activado nas configuragbes da comunicagdo do
MOVITOOLS® MotionStudio?

* O endereco IP da Mailbox-Gateway foi configurado correctamente no mestre
EtherCAT?

+ E possivel aceder a Mailbox-Gateway EtherCAT com o comando "ping"?
* A amplitude da area de scan de unidades ¢é suficiente?
«  Oteste ciclico de acessibilidade online esta desactivado no MOVITOOLS® MotionStudio?
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9 Diagnostico de irregularidades
9.1 Procedimentos de diagndstico

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

« O servocontrolador ndo funciona no EtherCAT

» O servocontrolador ndo pode ser controlado usando o mestre EtherCAT

Para informagdes adicionais, em especial, acerca da configuragdo dos parametros do
servocontrolador para aplicagdes de bus de campo, consulte 0 manual de elaboragéo
de projectos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®".

Passo 1: Verifique se o servocontrolador esta correctamente ligado no EtherCAT

Passo 2: Como reage o LED RUN?

O conector de bus esta ligado no mestre e no servocontrolador? NAO — [A]
SIM
!
Como reage o LED Link/Activity da opgdo XFE24A? DESLI- [A]
GADO —
LIGADO
!
O servocontrolador esta devidamente ligado ao EtherCAT? Verifique a ~
ligagdo EtherCAT em X30 IN (ligagdo EtherCAT de entrada) / X31 OUT | NAO — [A]
(ligagao EtherCAT de saida).
SIM
!
Continue com 2: Como reage o LED RUN? ‘
[A] ‘ Verifique os cabos do bus! ‘
SIM — [A]
DESLIGADO O mestre comutou o escravo para o estado INIT? B
NAO — [B]
Cor de laranja a | Inicializagdo do bus ainda em curso.
piscar
Verde a piscar O escravo encontra-se no estado . [C]
PRE-OPERATIONAL
Pisca umavez a | O escravo encontra-se no estado . [C]
verde SAFE-OPERATIONAL
| Verde aceso | O escravo encontra-se no estado OPERATIONAL — [C] |

| [A]

| Efectue a inicializagdo do bus no mestre.

| [B]

| Opcao XFE24A avariada.

| [C]

| Continue com 3: Como reage o LED ERR?
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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 comunicagéo EtherCAT da carta opcional XFE24A esta no estado de
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 inicializacdo do bus no mestre e comute o escravo para o estado
OPERATIONAL.

!

Inicie a comunicagao 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 detectado um erro de inicializag&o. Inicialize a opcdo XFE24A.

!

Se o LED ERR continuar a brilhar, a opcdo 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)

!

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

!

Inicie a comunicagéo dos dados do processo.
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Pisca uma
vez a
vermelho

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)

!

Ocorreu uma alteragéo de estado n&o solicitada. Elimine o erro de configuragao
e efectue a inicializagdo do bus no mestre.

!

Comute o escravo para o estado OPERATIONAL |

!

Inicie a comunicagao 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 (0 escravo encontra-se no estado
SAFE-OPERATIONAL)

!

Configuragdo invalida. Elimine o erro de configuragéo e efectue a inicializagéo
do bus no mestre.

!

Comute o escravo para o estado OPERATIONAL |

!

Inicie a comunicagéo dos dados do processo. |

Lista de irregularidades

- Ao operar a placa opcional XFE24A no MOVIAXIS®, encontrara os cédigos de
irregularidade correspondentes nas instrugdes de operagao MOVIAXIS®.
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10 Informacao técnica
10.1 Opgédo XFE24A para MOVIAXIS®
Opgio XFE24A (MOVIAXIS®)
Referéncia 1821 2492
Consumo de poténcia P=3W
Standards IEC 61158, IEC 61784-2
Velocidade de 100 MBaud, Fullduplex
transmissao
Tecnologia de ligagoes 2 x RJ45 (8x8 modular Jack)
Terminagao do bus N&o integrada, pois a terminagéo do bus é activada automaticamente.
OSl Layer Ethernet Il
Endereco de estacao Configuragao via mestre EtherCAT
Nome do ficheiro XML SEW_XFE24A.XML
Vendor ID 0x59 (CANopenVendor ID)
. CoE (CANopen via EtherCAT)
Servigos EtherCAT VOE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)
Estado do firmware do 23 ou superior
MOVIAXIS® P
Ferramentas auxiliares
para a colocagao em * Programa MOVITOOLS® MotionStudio para PC, a partir da versao 5.40

funcionamento
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