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Remarques générales
Structure des consignes de sécurité

Remarques générales
1.1  Structure des consignes de sécurité

Les consignes de sécurité du présent manuel sont structurées de la maniére suivante.

Pictogramme

>

A TEXTE DE SIGNALISATION !

Nature et source du danger
Risques en cas de non-respect des consignes
* Mesure(s) préventive(s)

Pictogramme

Exemple :

>

Danger général

>

Danger spécifique,
p. ex. d’électrocution

STOP

1

Texte de Signification Conséquences en cas de
signalisation non-respect
A DANGER'! Danger imminent Blessures graves ou mortelles
Situation potentiellement Blessures graves ou mortelles
dangereuse
A ATTENTION ! | Situation potentiellement Blessures légéres
dangereuse
STOP'! Risque de dommages matériels Endommagement du systéme d’entrai-
nement ou du milieu environnant
REMARQUE Remarque utile ou conseil
facilitant la manipulation du systeé-
me d’entrainement

1.2 Recours en cas de défectuosité

Il est impératif de respecter les instructions et remarques de la documentation
MOVI-PLC® afin d’obtenir un fonctionnement correct et de bénéficier, le cas échéant,
d’'un recours en cas de défectuosité. Il est donc recommandé de lire le manuel avant de
faire fonctionner les appareils !

Vérifier que le manuel est accessible aux responsables de I'installation et de son exploi-
tation ainsi qu’aux personnes travaillant sur l'installation sous leur propre responsabilité
dans des conditions de parfaite lisibilité.

1.3  Exclusion de la responsabilité

Le respect des instructions de la documentation MOVI-PLC® est la condition pour étre
assuré du bon fonctionnement et pour obtenir les caractéristiques de produit et les
performances indiquées. SEW décline toute responsabilité en cas de dommages cor-
porels ou matériels survenus suite au non-respect des consignes de la notice d’exploi-
tation. Les recours de garantie sont exclus dans ces cas.

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX




Remarques générales
Autres documentations

1.4 Autres documentations

* Ne faire installer et mettre en service que par du personnel électricien qualifié
conformément aux prescriptions de protection en vigueur et selon les instructions
des documents suivants :

— Notice d’exploitation "Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX"

— Manuel "MOVI-PLC® advanced DH.41B"

— Manuel "Bibliotheques MPLCMotion_MDX et MPLCMotion_MX pour
MOVI-PLC®"

— Manuel "Bibliothéques pour MOVI-PLC® - Codes défaut”

— Manuel Programmation "MOVI-PLC® dans I'éditeur PLC"

* |l est recommandé de lire attentivement ces documents avant de commencer
linstallation et la mise en service de la commande MOVI-PLC®.

» |l est impératif de respecter les instructions et remarques de la présente documen-
tation afin d’obtenir un fonctionnement correct et de bénéficier, le cas échéant, d’'un
recours en garantie.

1.5 Consignes de sécurité spécifiques pour les systémes de bus

Ce systéme de communication permet d’adapter précisément la carte de pilotage
MOVI-PLC® et le servovariateur multi-axes MOVIAXIS® a 'application. Comme pour
tout systéme programmable, il subsiste le risque d’'une erreur de programmation qui
peut mener a un comportement incontrélé.

1.6  Fonctions de sécurité

La commande MOVI-PLC® ne doit pas assurer de fonctions de sécurité.

Pour les applications en mode sécurisé, il est impératif de tenir compte des indications
de la documentation suivante :

- Coupure sécurisée pour MOVIAXIS®

Pour les applications en mode sécurisé, seuls les sous-ensembles SEW fournis expres-
sément pour cette exécution sont autorisés !

1.7 Applications de levage
* Les applications de levage avec MOVI-PLC® ne sont possibles que dans les condi-
tions suivantes.
— Une mise en service spécifique pour dispositif de levage doit étre réalisée.

« Les MOVI-PLC® ne doivent pas étre utilisés comme dispositifs de sécurité pour les
applications de levage.

Pour éviter des dommages corporels ou matériels, prévoir des systemes de
surveillance ou des dispositifs de protection mécaniques.
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MPLCTecGearMotion_MX
Introduction

MPLCTecGearMotion_MX
Introduction

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® offrent des fonctions technologiques trés
complétes, telles par exemple :

* Réducteur électronique,
+ Cames électroniques,

+ Capteurs d’événements,
+ Gestion d’événements,
+ Boilte a cames.

L’assistant de mise en route "Motion Technologie-Editor" de MotionStudio permet de
configurer toutes les fonctions technologiques. Il permet d’effectuer un réglage de base.
Mais il est fréquent que certaines valeurs ou réglages nécessitent une modification en
cours de process, ou alors diverses fonctions devront étre combinées et se dérouler de
maniére coordonnée dans le temps.

Les blocs fonction de la bibliotheque "MPLCTecGearMotion_MX" reglent les
parameétres Gear généraux et configurent également d’autres fonctions technologiques
nécessaires pour la fonction de pilotage souhaitée.

Une initiation approfondie aux paramétres respectifs des fonctions technologiques n’est
ainsi pas nécessaire. La configuration avec I'éditeur technologique n’est pas nécessai-
re, tous les réglages étant effectués par les blocs fonction de la bibliothéque
"MPLCTecGearMotion_MX".

Les avantages de la bibliothéque "MPLCTecGearMotion_MX" sont :

» Paramétrage selon CEI61131, permettant 'implémentation aisée des applications
spécifiques

» Bibliothéque pour le pilotage de la fonction technologique Gear. Celle-ci permet la
configuration et le pilotage simplifiés des fonctionnalités Gear sans nécessiter de
connaissances spécifiques des différentes fonctions technologiques.

» Pilotage centralisé de plusieurs axes synchroniseés.

+ Les fonctions complémentaires, comme p. ex. la définition de la valeur maitre par un
codeur maitre virtuel, sont commandées de maniére centralisée via la commande
MOVI-PLC®.

* Possibilité de sélectionner divers événements et types dévénements de
synchronisation.

» Possibilité d’activer un déplacement d’offset supplémentaire a la synchronisation
et / ou en mode synchronisé.

» Possibilité de sélectionner divers événements de lancement de I'offset et types de
lancement d’offset.

D’autres informations figurent dans les documentations suivantes :

» Les remarques générales concernant le fonctionnement de la bibliothéque figurent
dans le document "Bibliotheques MPLCMotion_ MDX et MPLCMotion_MX pour
MOVI-PLC®".

» Manuel "Fonction technologique réducteur électronique pour MOVIAXIS® MX ".

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX
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Domaines d’application @

2.2 Domaines d’application

Exemples
d’application

Propriétés

La bibliothéque MPLCTecGearMotion MX convient a toutes les applications néces-
sitant des déplacements d’axes synchronisés.

Coupe a la volée, par exemple pour la découpe d’'un matériau continu

Transport de matériel synchronisé, p. ex. synchronisation de plusieurs bandes trans-
porteuses sur un codeur maitre

Dispositifs de translation et de levage multi-axes
Dispositifs de remplissage dans I'industrie des boissons
Techniques d’emballage, p. ex. ensacheuses

Possibilité de fonctionnement synchronisé de 64 axes moteur maximum (avec
MOVI-PLC® advanced).

Nombreuses possibilités de configuration, permettant une programmation claire a
I'aide des blocs fonctions correspondants.

Possibilité de régler différentes sources de codeur maitre

Choix entre divers modes de synchronisation

Choix entre divers types d’offset

Mise en route simplifiée de I'offset de synchronisation ou en mode synchronisé.

Possibilité de réaliser diverses combinaisons maitre/esclave et de configurer
plusieurs maitres de synchronisation

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX
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Configuration

Conditions

«  Une commande MOVI-PLC® en exécution technologique T1 ou supérieure est né-

cessaire afin de pouvoir utiliser la bibliotheque MPLCTecGearMotion.

La bibliothéque MPLCMotion MX doit étre intégrée. Les conditions préalables indi-
quées dans le manuel "Bibliotheques MPLCMotion_MDX et MPLCMotion_MX pour
MOVI-PLC®" sont également applicables.

2.3.2 Principe de base et remarques

Réglage des fonctions technologiques de I'axe adéquates a 'aide de blocs fonction
CEl.

La synchronisation et la resynchronisation s’effectuent via la fonction technologique
Gear, puis le systéme bascule automatiquement sur la fonction linéaire Cam, ce qui
rend possible I'offset en mode synchronisé.

Synchronisation rapide gérée par interruption grace au recours a la fonction capteur
d’événements et a la gestion d’événements (la configuration correspondante s’effec-
tue automatiquement).

Offset synchronisé en temps réalisé par dépassement du générateur de profil Cam
avec possibilité d’effectuer I'offset en valeur relative ou absolue.

Offset en distance par la superposition d’'une seconde came électronique configurée
de maniére adéquate. Lancement de I'offset configurable pour gestion par inter-
ruption, selon une trajectoire maitre ou directement depuis le programme PLC.

Procédures de synchronisation et d’offset gérées par interruption ou par compteur,
pouvant étre répétées automatiquement via fonction AutoRestart.

Le bloc fonction "MC_LinkTecGear_ MX" est impérativement nécessaire comme
interface de données centrale pour la fonction technologique Gear.

L’éditeur technologique de MotionStudio n’est pas nécessaire, mais pour le
diagnostic il est possible de lancer une liaison online du moniteur avec I'exemple de
projet "MOVI-PLC Defaultprojekt.Tec-Function". Cependant I'exemple de projet ne
devra pas étre chargé, sans quoi les réglages effectués par la bibliothéque seraient
modifiés.

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX
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2.3.3 Différents modes de synchronisation

Il est en principe possible de définir si la synchronisation doit s’effectuer par rattrapage
en distance ou en vitesse/temps.

Synchronisation Pour une synchronisation en temps, sélectionner le Dbloc fonction
en temps "MC_PrepareGearinTimeBased_MX".

Dans le cas du rattrapage en vitesse/temps, I'esclave se synchronise sur le maitre selon
la vitesse GearSpeed et GearAcceleration/Deceleration réglée.

nh

(]

(3]

61685AXX

[1]1 Vitesse réglée via MC_SetGearDynamics_MX

[2] Vitesse de I'esclave

[3] Vitesse du maitre

[4] Démarrage du processus de synchronisation par rattrapage en vitesse/temps
[5] Rampe réglée via MC_SetGearDynamics_MX (rapportée a 3000 tr/min)

[6] L’esclave est synchronisé sur le maitre

Manuel Bibliothéques MPLCTec... MX 11
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Synchronisation Pour une synchronisation par rattrapage en distance, sélectionner le bloc fonction
par rattrapage en  "MC_PrepareGearlnDistanceBased_MX".

distance En cas de synchronisation en distance, I'esclave se synchronise sur le maitre sur une
distance maitre réglable. Pour régler la distance parcourue par I'esclave, sélectionner
le bloc fonction GearInSlaveDistance.
La synchronisation par rattrapage en distance dépend du sens de rotation. En d’autres
termes, si la trajectoire du maitre est indiquée comme valeur positive pour la synchro-
nisation avec GearlnMasterDistance, le maitre doit tourner en sens positif.
nk
[ j
[2] l
71 |
; : >
> [4] N 6]
[3] 5]
63392axx
[1] Vitesse du maitre
[2] Vitesse de I'esclave
[3] Deémarrage de la synchronisation par rattrapage en distance
[4] Trajectoire du maitre pour la synchronisation
[5] L’esclave est synchronisé sur le maitre
[6] Position du maitre
[71 Trajectoire de I'esclave pour la synchronisation
REMARQUES
° La calcul du profil de synchronisation s’effectue selon un polynéme 5¢& degré.

1 Par conséquent, la distance de synchronisation de I'esclave doit étre égale a environ
la moitié de la trajectoire mise a I'échelle du maitre, sans quoi I'esclave risquerait de
dépasser la position cible ou de modifier brievement son sens de rotation durant la
phase de synchronisation.

GearInSlaveDistance =0.5- GearlnMasterDistance- Numerator/ Denominator

12
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2.3.4 Gestion de I'offset
Lorsque la synchronisation est achevée, il est possible d’activer un déplacement d’offset
au niveau de I'esclave en cours de fonctionnement synchronisé. L’entrée OffsetMode
permet de définir si le déplacement doit s’effectuer en valeur relative ou absolue :

OffsetMode = MX_GEAR_OFFSET_RELATIVE

Dans ce cas, en plus du déplacement synchronisé avec le maitre, I'esclave effectue un
positionnement. |l est ainsi possible de réaliser un décalage de phase définitif.

OffsetMode = MX_GEAR_OFFSET_ABSOLUTE

Ce réglage permet d’effectuer le déplacement OffsetDistance en valeur absolue. En cas
de passage en mode Cam (FCB16), la valeur de référence est mise a zéro ; les valeurs
de position suivantes se référent a cette valeur. Ceci permet p. ex d’effectuer un offset
et de supprimer le décalage de phase par un deuxiéme déplacement d’offset avec
Distance = 0.

A —

(]

~
e
I 2 I
I I
"\l 7 |
I I
I I
[2]
I I
| [3]
I I
I
I I
| | .
o] , II [7] [8] ! [°l
6]
63360axx
[1] OffsetPosition [6] Offset de démarrage
[2] OffsetSpeed [7] Déplacement d’offset
[3] n esclave [8] Synchrone
[4] Offset accélération / décélération [9] Position maitre

[5] Synchrone

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX
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2.3.5 Différents résultats de démarrages de synchronisation et d’offset
Outre le mode de synchronisation utilisé, les blocs fonction "PrepareGearlin..."
permettent également de définir 'événement qui déclenchera la synchronisation.

Que la synchronisation soit définie par rattrapage en distance ou en temps, I'événement
de synchronisation est a définir via I'entrée GearlnEvent du bloc fonction "Prepare"”
concerné.

Evénements de synchronisation possibles :

MX_GEAR_DIRECT

Le bloc fonction "MC_GearlnDirect MX" permet de lancer directement Ia
synchronisation.

Evénements de synchronisation gérés par interruption :
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1

MX_GEAR_INTERRUPT_DI08_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI08_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI08

MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC1
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC2
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC3

La synchronisation est lancée par un événement de synchronisation, déclenchée par
un changement de signal sur I'entrée DIO1 - DIO8 du MOVIAXIS®, par un front
montant / descendant (Pos / Neg Flag) ou par un changement de signal sur I'entrée
DIO1 - DIO8 / voie C.

Exemple : GearlnEvent = MX_GEAR_INTERRUPT_DI02_POS_FLAG

'y I

4]

>

2] i3] (3]

63303axx

[11 Interrupt DIO2 (PosFlag)

[2] Démarrage synchronisation
[3] L’esclave est synchronisé
[4] nesclave

[5] Position maitre

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX




MPLCTecGearMotion_MX (‘Cl)

Configuration @

- MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER

Avec ce réglage, la synchronisation est lancée selon la distance maitre définie. Le
compteur actuel pour la distance du maitre n’est alors pas remis a zéro.

[1]
[2]
3]
[4]
[5]
[6]

63304axx

Mise en synchronisation

Synchrone

Désolidarisation
Démarrage synchronisation
DistanceForStartGearln
Position matitre

MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER_RESET_COUNT

La synchronisation s’effectue de la méme maniére quen mode
MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER, a la difference que le compteur pour la
distance du maitre est remis a zéro en cas dappel de la fonction

"MC_PrepareGearin....".

OffsetEvent La description des événements de synchronisation s’applique de maniére similaire pour

les

diverses possibilités de lancement d’'un déplacement d’offset.

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX
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2.3.6 Logique de détermination

Les blocs fonction de la bibliotheque MPLCTecGearMotion_MX sont répartis en quatre
répertoires.

MX_Gear_Config

MX_Gear_Main .

MX_Gear_Parameter

MX_Gear_SingleAxis

Procédure .

MC_SetGearConfig_MX

MC_LinkTecGear_MX
MC_GearClearLag_MX

MC_GearInControl_MX
MC_PrepareGearlnTimeBased MX
MC_PrepareGearlnDistanceBased_MX
MC_PrepareOffsetDistanceBased_MX

MC_GearInDirect_MX
MC_GearOffsetDirectDistance_MX
MC_GearOffsetDirectTime_MX

Insérer la bibliothéque "MPLCTecGearMotion_MX" avec le gestionnaire des biblio-
theques en complément a la bibliothéque "MPLCMotion_MX" dans le projet.

Le bloc fonction "MC_LinkTecGear MX" est une interface d’une fonction techno-
logique de I'axe et doit donc étre appelé de maniére cyclique dans le programme.
Lorsque le bloc fonction "MC_ConnectAxis_ MX" a établi la liaison avec 'axe (Done
= True), la fonction LinkTecGear active les fonctions technologiques du MOVIAXIS®
nécessaires pour la fonction Gear. Les réglages nécessaires sont par ailleurs effec-
tuées dans I'éditeur PDO. Un objet de réception est entre autres configuré dans le
tampon 5 afin de réceptionner la position maitre via le bus systéme.

Si la position du maitre doit &tre transmise via le bus systéme, ce dernier doit étre syn-
chronisé. Le télégramme de synchronisation du SBus nécessaire est a configurer a
laide du bloc fonction "MC_SetSync_CAN" (qui fait partie de la bibliothéque
MPLCCommunication_CAN). Si le codeur virtuel de la commande est utilisé comme
maitre, le SBus est synchronisé automatiquement & l'appel du bloc fonction
"MC_LinkTecAxis_Virtual" (qui fait partie de la bibliothéque MPLCTecVirtualEncoder).
Les réglages de base nécessaires dans l'arborescence des paramétres sous
"Communication" sont effectués automatiquement lors de [initialisation du bloc
fonction LinkTecGear.

Le bloc fonction "MC_SetGearConfig MX" permet dans un premier temps de régler
les principaux paramétres de synchronisme. Ce bloc fonction doit étre ouvert par un
front montant sur I'entrée Execute a chaque nouveau démarrage de la commande
MOVI-PLC® ou lorsqu’on souhaite modifier les paramétres de synchronisme
généraux.

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX




MPLCTecGearMotion_MX (‘@ 2

Configuration @

» Les blocs fonction Prepare

+ permettent de définir le mode de synchronisation,

» permettent de définir le mode de démarrage de l'offset,

+ permettent de configurer par quel événement cela doit étre déclenché,
» permettent de régler les parametres respectifs nécessaires.

» La synchronisation s’effectue ensuite via "MC_GearlnDirect. MX" ou via un autre
événement configuré.

» Durant le fonctionnement synchronisé, il est possible de lancer un déplacement
d’offset par un front montant sur I'entrée Execute de
"MC_GearOffsetDirectDistance_ MX" ou de "MC_Gear OffsetDirectTime_MX".

Manuel Bibliothéques MPLCTec... MX 17
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2.4 La bibliotheque MPLCTecGearMotion MX
2.41 Apercu via la bibliotheque MPLCTecGearMotion_MX

B3 MPLCTerGearhiotion_hx

=2-3 M _Gear_Config

oo El MC_SetGearConfig_Mx (FB)

B3 M¥_Gear_Main

E| MC_GearClearLag_M= (FB)

E| MC_LinkTecGear _M¥ (FE)

B3 M¥_Gear_Parameter

""" E| MC_GearinContral_hx (FB)

E| MC_PrepareGearinDistanceBazed_ WX (FB)
""" E| MC_PrepareGearinTimeBazed_MX (FE)

E| MC_PrepareOffzetDistanceBazed_ME (FBE)
B3 M¥_Gear_Singlelxis

E| MC_GearinDirect_h= (FB)

E| MC_GearOffzetDirectDistance WX (FB)

""" E| MC_GearOffzetDirectTime_hx (FE)

63305axx

MC_SetGearConfig_MX
Ce bloc fonction permet d’effectuer la configuration de base de la synchronisation.
Avant de lancer la synchronisation, les paramétres de synchronisation doivent avoir été
transférés via ce bloc fonction.

MC_LinkTecGear_MX
Ce bloc fonction a diverses fonctionnalités :

» Configuration des fonctions technologiques du MOVIAXIS® et activation des
fonctions nécessaires pour la fonction technologique Gear.

- Configuration de l'interface de données-process MOVIAXIS®.
» Indication de I'état de la fonction technologique Gear et de I'état d’initialisation.

MC_GearClearLag_MX
Ce bloc fonction permet de réinitialiser la différence entre la consigne Gear (signal
maitre) et la mesure Gear (position actuelle de I'esclave).

MC_GearinControl_MX
Ce bloc fonction contient des fonctions de pilotage supplémentaires pour les évé-
nements de synchronisation gérés par interruption ou par compteur. La synchronisation
peut ainsi étre libérée ou verrouillée a plusieurs reprises.

MC_PrepareGearinTimeBased_MX
Ce bloc fonction Prepare prépare la synchronisation en vitesse/temps. Il permet de dé-
finir et de configurer les paramétres de dynamisme et 'événement de synchronisation
souhaités.

18 Manuel Bibliothéques MPLCTec... MX
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MC_PrepareGearIlnDistanceBased_MX
Ce bloc fonction Prepare permet de sélectionner et de régler la synchronisation en
distance. Il permet de définir et de configurer les distances de synchronisation du matitre
et de I'esclave et 'événement de synchronisation.

MC_PrepareOffsetDistanceBased_MX
Ce bloc fonction permet de préparer un déplacement doffset par rattrapage en
distance. Il configure les déplacements d’offset maitre / esclave ainsi que I'événement
de démarrage de l'offset.

MC_GearinDirect_MX
Ce bloc fonction permet de lancer la synchronisation directe par un front montant sur
I'entrée Execute. La synchronisation s’effectue avec les paramétres réglés par le bloc
PrepareGearin.

MC_GearOffsetDirectDistance_MX
Ce bloc fonction permet de lancer un déplacement d’offset par rattrapage en distance
avec les valeurs définies OffsetMasterDistance / OffsetSlaveDistance.

MC_GearOffsetDirectTime_MX
Ce bloc fonction active, en amont de la synchronisation, un positionnement a I'aide des
parameétres transmis. Ceci déclenche la réalisation d’un offset relatif ou absolu selon
I'"OffsetMode" ("Phasing").

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX
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2.4.2 Types de données de la bibliotheque MPLCTecGearMotion_MX

o | MPLCTecGearhiotion_tx

Configuration standard

+ Type de donnée MC_GEAR_IN_SOURCE_MX

B2 \C_GEAR_EXTEMDED_CONFIG_MX (STRUCT)
B 4 GEAR_EXTEMDED_DIAG_M¥ (STRUCT)
B e GEAR_IN_SOURCE_M¥ (ENUM)

B pC_GEAR_MASTERSOURCE M (EMUM)
B2 WC_GEAR_MOVE_TO_MASTER_MY (STRUCT)
B 0 GEAR_OFFSETMODE_ M (EMUM)
B hC_GEAR_REACTION_LAGERROR_MY (EMUM)
B2 W GEAR_STATE_MY (EMUM)

Ce type de donnée permet, via
"PrepareOffset”, de définir I'événement pour le lancement de la synchronisation ou
du déplacement d’offset. Les événements gérés par interruption possibles sont le
changement de front sur les entrées binaires 02 / 03 ou sur la voie C d’une des trois
entrées codeur. Les modes de pilotage avec compteur de distance (maitre) se
distinguent par la possibilité supplémentaire de remettre a zéro le compteur de
distance maitre actuel en sélectionnant le bloc fonction "Prepare" correspondant.

TYPE MC_GEAR_IN_SOURCE_MX :

(

-

MX_GEAR_DIRECT,
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1
MX_GEAR_INTERRUPT_DI0Z_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI0Z2_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI02
MX_GEAR_INTERRUPT_DI03_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI03_MNEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO3
MX_GEAR_INTERRUPT_DI04_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI04_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI04
MX_GEAR_INTERRUPT_DI0S_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI0S_MNEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI05
MX_GEAR_INTERRUPT_DI06_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI06_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI0G
MX_GEAR_INTERRUPT_DI07_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI07_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO7
MX_GEAR_INTERRUPT_DI0S_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI0S_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI0S
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC1
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENGC2
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC3
MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER

MX_GEAR_DISTAMCE_COUNTER_RESET_COUNT

EMD_TYFE

63306AXX

les blocs fonction "PrepareGearln" et

63307AXX
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* Type de données MC_GEAR_MASTERSOURCE_MX

Ce type de donnée fixe la source du signal du codeur maitre. Il est possible de
sélectionner les trois entrées codeur MOVIAXIS® (linéaires ou modulo). Il est éga-
lement possible de sélectionner le codeur virtuel de I'axe (linéaire ou modulo). De
plus le signal du maitre peut également étre regu via le SBus, p. ex. par la commande
MOVI-PLC® ou par un autre axe. Pour cela, deux objets CAN au choix sont
disponibles

TYPE MC_GEAR_MASTERSQURCE_hx
{
My _GEAR_SYSTEMPOS_ENCODERT,
My _GEAR_SYSTEMPOS_EMNCODERZ,
M¥_GEAR_SYSTEMPOS_ENCODERSZ,
M¥_GEAR_MODULOPOS_EMCODERT,
M¥_GEAR_MODULOPOS_EMCODERZ,
M¥_GEAR_MODULOPOS_EMCODER3Z,
M¥_GEAR_MODULO_VIRTUAL_EMCODER_MX,
M¥_GEAR_LINEAR_VIRTUAL_ENCODER_MX,
M _GEAR_RECENE_PDO_1,
M_GEAR_RECENE_PDO_Z2
X
EMD_TYPE
63308axx

+ Type de données MC_GEAR_STATE_MX
Affichage de I'état actuel de la synchronisation

TYPE MC_GEAR_STATE_MX -
{

M¥_GEAR_QUTGEAR, (* Synchronous state : Axis is geared out *)
M¥_GEAR_EMNGAGING_GEAR_IM, (* Synchronous state : Axis engaging to gear )
M¥_GEAR_IM_GEAR, (* Synchronous state : Axis is in gear *)
M¥_GEAR_OFFSET_GEAR, (* Synchronous state : Offset move while in gear ®)
M¥_GEAR_MOVE_TO_MASTER, (* Synchronous state : Slave moves to master after int
M¥_GEAR_MOTLINKED (* Synchronous state : Axis not linked *)

EMD_TYPE

63309AXX

* Type de données MC_GEAR_OFFSETMODE_MX
Permet d’opter pour un offset relatif ou absolu.

TYPE MC_GEAR_OFFSETMODE_NX
{

W _GEAR_OFFSET_RELATIVE, i* Relative Offset move *)
W _GEAR_OFFSET_ABSOLUTE i* Absolute Offset move )
bX
EMD_TYFE

63310axx
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Configuration avancée

Les fonctions technologiques du MOVIAXIS® offrent de nombreuses possibilités de
réglage, des fonctions de filtrage ou de compensation qui ne sont pas nécessaires pour
la plupart des applications standard. Pour une bonne visibilité des blocs fonction tout en
ayant une possibilité d’acces, ces parameétres sont résumés dans la structure d’entrée
"MC_GEAR_EXTENDED_CONFIG_MX".

Cette structure est utilisée a la fois par le bloc fonction "MC_LinkTecGear_MX" et par le
bloc fonction "MC_SetGearConfig_MX".

ExtConfig avec MC_LinkTecGear_MX

TYPE MC_GEAR_EXTENDED_COMFIG_hX

STRUCT
.

Extended LinkTecGear Configurations

UseTecEditorZonfig; BOOL, (* based on the PLCdefault TecEditor project additional

Tec configurations can be made, e.g. CAMZI3, Touchprabe, etc.®)

TecFunctionsUserlnitSlave: BOOL, (* True = Tec values ofthe slave are scaled in user units

Falze = Tec values are in system units {unscaled)™

stinitialParameter_M=: MC_IMITIALPARAMETER;

Wiith this struct several user defined parameters can be written to the axis during the
initialization of MC_LinkTecGear_x. DHx11B 10 parameters, DHx41B 60 parameters

Add the following code to your prograrm to initialise the struct:
Example: write DDA variable 25877 and 3420

stinitialParameter_ialndex[1] = 20220, * Index of DDB Yariable 2577 *)
stinitialParameter_Wi.aSublndex[1] =18, {* Subindex of DDB Wariahle 2577 #)
stinitialParameter_wMxaData[1] =10, (* Data to he written to DDB Variahle 2577

stinitialParameter_Mxalndex[2] = 20226,  Index of DDB Yariable 34207
stinitialParameter_Mx aSublndex(2] = 93; {F Sublndex of DDB Wariahle 3420 )
stinitialParameter_hix aDatal?] = 20; ™ Data to be written to DDA Yariahle 3420%)

Ifthere are more than 10 parameters to write, declare MUMOF_IMNITIALFARAMETER
in your prograrm.

WAR_GLOBAL COMSTANT
MURMOF_INITIALPARAMETER : UIDIMT = 20;
EMD_VAR

HE)
63311axx

La variable structure UseTecEditorConfig autorise, en paralléle a la configuration
Gear avec les modules de bibliotheques, une configuration avancée avec
"TecEditor". Ceci permet par exemple de régler la fonction de capteur d’événements
ou de configurer en amont un bloc de courbe supplémentaire.

A la place d’une configuration avancée, cette entrée permet également la configu-
ration Gear a laide du TecEditor-Wizzard ; le bloc fonction
"MC_SetGearConfig_MX" n’est alors pas nécessaire.
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REMARQUES

° Procédure

1 * Les plages DDB pouvant éventuellement se décaler, le programme CEIl devrait étre
arrété dans un premier temps par reset (a froid), afin d’éviter I'apparition de
messages de défaut.

+ Utiliser impérativement comme base le projet TecEditor
"MOVI-PLCDefaultprojekt. TecFunction". Ce projet peut ensuite étre modifié ou
élargi. Il est important de ne pas désactiver les fonctions technologiques qui sont
activées dans le projet de base.

» Charger le projet TecEditor modifié.

» Lorsque la variable UseTecEditorConfig a été mise = True, le programme peut étre

lancé.
La variable TecFunctionsUserUnitSlave agit de sorte que les valeurs et données
technologiques concernant I'esclave soient mises a I'échelle en unités utilisateur.
Les facteurs de mise a I'’échelle nécessaires pour cela sont les facteurs numérateur
et dénominateur déterminés a la mise en service, avec réglage adéquat des
décimales.

REMARQUES

° Attention !

1 Les valeurs concernant le maitre ne sont pas mises a I'échelle.
Par exemple "MC_PrepareGearinDistanceBased MX" :
DistanceForStartGearIn : distance maitre selon laquelle la synchronisation doit
commencer, donc valeurs indiquées non mises a I'échelle.
GearinMasterDistance : distance maitre pour la synchronisation, donc valeurs indi-
quées non mises a I'échelle.
GearInSlaveDistance : distance de synchronisation, mise a I'’échelle en unités utili-
sateur (si sélectionnée en TecFunctionsUserUnitSlave = True).
Structure d’entrée "sInitialParameter" :
Cette structure permet de régler sur I'axe des paramétres supplémentaires librement
définissables durant [initialisation de "MC_LinkTecGear_MX" (pour DH.41B,
60 paramétres max.).
Chaque parameétre a écrire doit étre défini correctement avec index/sous-
index / données.

REMARQUES

° Attention !
1 Le systeme ne vérifie pas si les données sont admissibles pour le paramétre concerné
ou si un parameétre déja configuré pour une fonction est a nouveau modifié.

C’est pourquoi il faut vérifier soigneusement 'absence de chevauchements, sans quoi

la fonction Gear pourrait en étre affectée.
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2

23



2

24

('CD MPLCTecGearMotion_MX

@ La bibliotheque MPLCTecGearMotion_MX

ExtConfig pour MC_SetGearConfig_ MX

™ Extended SetGearConfig confiaurations 5]
MoveToMaster, MC_GEAR_MOVE_TO_MASTER_ M,
I
With this struct it can he activated and adjusted that the slave moves to the master
after State 16 was interrupted by Inhihit or Safety Stap:
MoveToMaster Activate_Function : True = activates the move to master function
Falze = move to master function deactivated, if slave
armaster has moved mare than size of
lag window while disabled, drive trips with
lag errorwhen state changes againto 16,
MoveToMaster Slave_Speed : Speed setpaint for moving ta the master
MoveTobaster Slave_Acceleration : Acceleration setpoint for moving to the master
MoveTolaster Slave_Deceleration : Deceleration setpoint for maoving to the master®)
mMSignal_InterpalationTime: DIMT; ™ InterpalationTime: range 1..60 resalution [0.8ms] (0.5....20mMs)
mMSignal_DelayTime: DIMT, ™ PositionDelayTime in [Us] )
AverageFilterTirme: DIMNT; ™ AverageFilterTime: range 1,60 resolution [0.8ms] (0.5, 30ms)™)
CompFilterTirme: DINT, ™ CompFilterTime: range 1..60 resolution [0.5ms] (0.5....30ms)™)
DeathTimeCorr_QR: BOOL; ™ Activation ofthe death time correction: false = OFF, true = DN
SpeedCorr_OR: BOOL, ™ Activation of the welocity related carrection: false = OFF, true = QM)
AccelerationCorr_ON: BOOL; ™ Activation ofthe acceleration related correction: false = OFF, true = ON™
ReactionLagError: MC_GEAR_REACTION_LAGERROR_MX ;
(* defines the reaction after lag detection. Possible selection:
MO_RESPONSE
DISPLAY_FAULT
IMMEDIATE_STOP _WARMIMG {default)
EMERGENCY_STOP_WARNING
APPL_STOP_WARMIMNG
SYET_STOP_WWARNING *)
EMD_STRUCT
EMD_TYFE

63330axx
Activation et réglage de filtres et de fonctions de compensation :

La configuration avancée pour le bloc fonction "MC_SetGearConfig_ MX" contient
des variables permettant de régler des filtres supplémentaires pour la préparation du
signal maitre.

Dans les réglages par défaut, les filtres sont désactivés ou, en cas d’utilisation du
codeur virtuel de la MOVI-PLC®, la valeur de MSignal_InterpolationTime est réglée
sur 5 ms.

Il est en plus possible d’activer des dispositifs de compensation afin de compenser
la vitesse ou I'accélération. Les informations détaillées concernant le fonctionnement
et les effets de ces filtres ainsi que les dispositifs de compensation sont décrits dans
la documentation MOVIAXIS® correspondante (manuel "Fonction technologique
réducteur électronique pour MOVIAXIS® MX".

Réglage de ReactionLagError :

Permet de régler la réaction de I'entrainement en cas de dépassement de
LagErrorWindow. Si aucune autre valeur n’est indiquée, un arrét a la limite appli-
cation est exécuté en standard (attente).
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Fonction spéciale MoveToMaster :

Si a I'état "16" (c.-a-d.. GearState = InGear) le verrouillage est activé ou en cas de
passage en "Arrét sécurisé" et si I'esclave ou le maitre poursuit son déplacement
dans cet état, une erreur de poursuite se produit généralement dés que I'état
repasse a "16". Pour éviter cela, il est possible d’activer la fonction "MoveToMaster"
pour configurer un positionnement de l'esclave vers la position maitre. Aprés
suppression du verrouillage ou de I'arrét sécurisé, I'esclave se déplace selon les va-

leurs de vitesse et d’accélération / décélération vers le maitre.

Extended Diagnosis

La structure de sortie "MC_GEAR_EXTENDED_ DIAG_MX" est prévue comme
information de diagnostic supplémentaire de "MC_LinkTecGear_MX".

Pour l'instant ceci est préparé, mais non réalisé.

243 Configuration PDO

<[ Interface données-process Conversion en grandeurs
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Tampon IN 4
Tampon IN5
Tampon IN 6
Tampon IN7
Tampon IN 8
Tampon IN9
Tampon IN 10
Tampon IN 11

Tampon IN 13
Tampon IN 14
Tampon IN 15

En plus de la configuration effectuée par "MC_ConnectAxis_MX", le bloc fonction
"MC_LinkTecGear MX" effectue également certains réglages sur l'interface données-
process.

Méme s’il n’'est pas nécessaire d’adapter la configuration PDO pour les applications
standard, lillustration suivante donne un apergu des réglages spécifiques Gear effec-
tués par "MC_LinkTecGear_MX".

- g i &
systéme int Traitement des données

Entrées binaires X10 -2 W Mots de signalisation_ i
PDO E/SIN 1 » W Mot de commande 0 geteme
FDOE/SINZ L= ¥ Motde commande 1 Blocs fonction FCB
Tampon IN D ~ 1 » W Motdecommande 2
Tampon N1 = W Mot de commande 3 ¥ Routage paramétres
isampan [N 2 > = ucess IN Entrées Sorties
Tampon IN 3 ¥ Mapping PDO IN
L b Izﬁ 00.7/6 IIa?aa- I
|| 20200508 10120.1
- B = |
LT 1| 202132111694 9839.1
LI el | 20213.3571658
LT el | 20213 3671688
LT = | 202133711700 | | Pas de grandeur
I e | 20213 381701 | Pas de grandeur
Tampon IN 12 W Multiplexeur IN - = —
Pas de grandsur
Pas de grandsur
P=s de grandsur
Pas de grandeur
Fas de grandsur
Pas de grandsur

63331axx
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Le Mapping PDO IN est configuré pour le transfert des paramétres pour l'offset de
rattrapage en vitesse/temps (réalisé a l'aide du générateur de profil de la came
électronique).

Par ailleurs la liaison du tampon IN 5 vers les variables technologiques correspondantes
(DDB) pour la réception de la position maitre via le bus CAN est créée ici avec le
canal 0. Cet objet est réglé comme valeur maitre pour la fonction Gear par la sélection
de "MX_GEAR_RECEIVE PDO_1" comme source maitre du bloc fonction
"MC_SetGearConfig_MX".

Le canal 1 est configuré de sorte qu'une variable technologique soit réglée comme
cible; cette variable représente la source maitre sous forme dobjet
"MX_GEAR_RECEIVE_PDO_2" du "MC_SetGearConfig_MX". La source pour le
canal 1 peut étre choisie et configurée librement par I'utilisateur dans les tampons IN 11
a 15.

Les canaux du Mapping PDO IN se répartissent de la maniére suivante :

» Canal 0 : position maitre du tampon IN 5

» Canal 1 : position maitre configurable, tampons IN 11 & 15

+ Canal 2: réservé

» Canal 3 : OffsetDistance

+ Canaux 4 /5 : OffsetSpeed

» Canal 6 : OffsetAcceleration

» Canal 7 : OffsetDeceleration
Réglages dans le tampon IN 5

Parameétres tampon IN 3 (5]

Réglages de base
Sources de données |Bus gyatéme CAN 1 j

Début bloc de données 0

Longueur bloc de données  [Mombre de mots] |2

Durée time out [ms] |I]'.|]'I]'|]I

Lctualisation |a|:1ivé 1] j
Défaut de configuration |Pas de défaut

PDO pas encore réceptionné []

Paramétres spécifiques CAN

|0 message IZ—
Transfert de données par synchronisation Im
Arrangement octets IW‘
Paramétres spécifiques option communication
Adresse delémettewr [
IO PDO I[:-—

63332axx
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La bibliothéque MPLCTecGearMotion_MX @

Le tampon IN 5 est configuré pour la réception de la position maitre via le bus CAN. Pour
cela, le bloc fonction "MC_LinkTecGear MX" regle de maniére figée la réception
synchronisée des données ainsi que le format des données / la longueur de bloc de
données.

La source de données et I'ID du message peuvent étre réglées via le bloc fonction
"MC_InitialConfig_MX" (de la bibliothéeque MPLCMotion_MX).

Sans InitialConfig, la source de données configurée en standard est "Bus systéme
CAN1" et I'ID de message 2.

Le bloc fonction "MC_InitialConfig_ MX" offre entre autres les possibilités suivantes via
la structure d’entrée "ExtendedConfiguration_MX" :

» La variable structure "SyncSource" permet de définir quel bus CAN synchronisé doit
étre utilisé comme source de données pour le tampon IN 5. Les choix suivants sont
possibles :

+ MX_SYNCSOURCE_NONE

+ MX_SYNCSOURCE_CANT1

+ MX_SYNCSOURCE_CAN2

+ MX_SYNCSOURCE_COMOPTION

» L’ID message est configurée via la variable ReceivelD, avec les possibilités de choix
suivantes :

 MX_VIRTUAL_ENCODER_ID1 (ID 2)
. MX_VIRTUAL_ENCODER_ID2 (ID 3)
- MX_PDO_ID1 (ID 4)
- MX_PDO_ID2 (
- MX_PDO_ID3 (
- MX_PDO_ID4 (ID 7)
. MX_PDO_ID5 (

(

- MX_PDO_ID6 ID 9)
- MX_PDO_ID7 (ID 10)
- MX_PDO_ID8 (ID15)
- MX_PDO_ID9 (ID 16)
- MX_PDO_ID10 (ID 17)
- MX_PDO_ID11 (ID 18)
- MX_PDO_ID12 (ID 23)

Autre réglage spécifique Gear
» Le tampon IN 6 est configuré pour la réception du mot de commande 3. Les bits de
ce mot de commande sont réglés pour le pilotage de fonctions internes intégrées aux
fonctions technologiques.

» Le tampon Out 4 contient le mot d’état 3, qui délivre les informations d’état des
fonctions technologiques respectives nécessaires aux blocs fonction de la biblio-
théque "MPLCTecGearMotion_MX".
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MPLCTecGearMotion_MX

@ Les blocs fonction de la bibliotheque MPLCTecGearMotion_MX

Les blocs fonction de Ila bibliothéeque MPLCTecGearMotion MX
MC_LinktecGear_MX

MC_LINETECGEAR_

Enahble : BOOL Diane s BOOL-
ExtConfig : MC_GEAR_EXTERDED _COMFIG_M Errar: BOOL-
Axis  AWIS_REF MAR_IMN_OLIT ErrarlD : CWORDH

LinkState - MC_LINETECSTATE
Gearstate : MC_GEAR_STATE_Mx
ExtDiag : MC_GEAR_EXTENDED_DIAG_Mx

Aris o AXIE_REF (WAR_IM_OLIT)

63333axx

Description

Le bloc fonction "MC_LinkTecGear_MX" constitue l'interface logique entre I'axe et la
fonction technologique Gear. Lorsque le bloc fonction "ConnectAxis" a établi la commu-
nication cyclique avec I'axe et que la libération est donnée par I'entrée "Enable", le sys-
teme configure d’abord les différentes fonctions technologiques MOVIAXIS® et celles
nécessaires pour la fonction Gear. L’interface PDO est ensuite configurée (IN-PDO 5
pour la réception de la position maitre via le SBus, configuration PDO pour les valeurs
d’offset), et les paramétres de communication pour la synchronisation du SBus réglés.

En mode de fonctionnement cyclique, le bloc fonction "MC_LinkTecGear_MX" assure
la commutation de la fonction Gear sur une courbe linéaire dés que I'axe est synchro-
nisé et se déplace de fagon synchrone (nécessaire afin de rendre possible un dépla-
cement d’offset).

Diverses informations d’état sont également mises a disposition comme sorties.
Attention :

Le bloc fonction "MC_LinkTecGear MX" est indispensable pour ['utilisation des
fonctionnalités de synchronisation et doit étre ouvert cycliquement dans le programme.

A l'état LinkState = NotLinked, il n’est possible d’exécuter aucun bloc fonction de la
bibliothéque "MPLCTecGearMotion_MX" ; un message de défaut correspondant
apparait.

Condition :
MOVI-PLC® advanced en version technologique T1 ou supérieure.
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Entrées :

Nom

Type

Signification

Enable

BOOL

Le bloc fonction est traité tant que Enable =
"true". L'initialisation est effectuée sur un front
montant.

ExtConfig

MC_GEAR_EXTENDED_CONFIG_MX

Configuration avancée, voir page 22

Axis

AXIS_REF

Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc
fonction doit communiquer.

Sorties :

Nom

Type

Signification

Done

BOOL

Initialisation effectuée avec succeés, liaison
avec fonction technologique Gear établie.

Error

BOOL

Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD

UINT

Voir page 54

LinkState

MC_LINKTECSTATE

Etat actuel :

GEN_TEC_NOTLINKED

(pas de liaison) GEN_TEC_NOTINITIALISED
(initialisation non réalisée)
GEN_TEC_INITIALISED

(fonction technologique Gear initialisée)

GearState

ExtDiag

MC_GEAR_STATE_MX

MC_GEAR_EXTENDED_DIAG_MX

Etat Gear actuel :
MX_GEAR_OUTGEAR

(désolidarisé)
MX_GEAR_ENGAGING_GEAR_IN
(mise en synchronisation)
MX_GEAR_IN_GEAR

(fonctionnement synchronisé)
MX_GEAR_OFFSET_GEAR
(fonctionnement en offset)
MX_GEAR_MOVE_TO_MASTER
L'esclave se déplace vers le maitre aprés
ARRET D’URGENCE ou verrouillage
MX_GEAR_NOTLINKED

(pas d’état Gear valide, p. ex. si LinkState =
NotLinked)

Prét pour plus d’informations concernant le
diagnostic
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MC_LinktecGear_MX : Initialisation

Appel
MC_LinkTecGear_MX

Enable=True

Vérification :
exécution technologique,
adresse log. valide, uniq.
1xLinkTecGear par axe

Interrompre
. traitement avec
Défaut-» défaut et message
de défaut

LinkState =
GEN_TEC_NOT
_LINKED

o
P

LinkState =
GEN_TEC_NOT_LINKED

<+—Oui

30

Non

Vérification :
PLCopenState >
NotConnected
c.-a-d. liaison avec
axe OK

LinkState =
GEN_TEC_NOT_INITIALIZED

Fonction techn. Gear
déja
configurée ?

Non

v

Configurer les fonctions techn.

7

Configurer l'interface PDO
Activer les fonctions techn.

A

A4

LinkState =
GEN_TEC_INITIALIZED

A

7

Exécution cyclique de la partie du programme :
commutation FCB17 > 16
Création et indication des états

.

Reset aprés
défaut ? Non

63334afr
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2.5.2 MC_SetGearConfig_MX

MC_SETGEARCOMFIG_hA

—Execute : BOOL Done : BOOL-
—Gearkumeratar ; DIMNT Busy: BOOLEF
—zearDenominator  LUDINT Error: BOOLE
—todulabax : DINT ErrariD : DWORDE-
—lodulobin : DINT Axis  AXIS_REF (WMAR_IN_OUT)

MasterSource : MC_GEAR_MASTERSOURCE M
RotationDirectionLock : BYTE

LagErrondindow : LIDIMT

ExtConfig : MC_GEAR_EXTEMDED _COMFIG_Mx
Axis  AXIS_REF (WAR_IM_OUT)

63335axx

Description

Ce bloc fonction régle les paramétres de base de la fonction Gear et les transmet a I'axe
concerné. Les valeurs réglées sont prises en compte et envoyées lorsqu'un front
montant est appliqué sur I'entrée Execute.

L’'entrée MasterSource permet d’indiquer la source du signal codeur maitre. Il est
possible d’opter soit pour des codeurs "réels" raccordés sur I'axe, soit pour des signaux
maitre "virtuels" envoyés via SBus (voir page 20).

Si le signal maitre est transmis au format modulo, régler les entrées
ModuloMax / ModuloMin aux valeurs limite du signal maitre. Ceci permet d’éviter les
sauts de consigne en cas de dépassement de la plage des Modulo. En cas de signal
maitre linéaire, le réglage de ces valeurs est libre.

Il est possible de transmettre une structure pour le réglage de divers filtres et dispositifs
de compensation au niveau de 'entrée ExtConfig. Ceci permet p. ex. de filtrer un signal
maitre "perturbé”. Ces filtres sont réglés en interne sur des valeurs standard adéquates,
si bien qu’il n’est généralement pas nécessaire de brancher cette entrée.

Condition :

Le bloc fonction "MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear,
I'état LinkState ne doit pas passer a GEN_TEC_NOTLINKED.
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Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance I'exécution du bloc fonction sur un front
montant
GearNumerator DINT Numeérateur pour la mise a I'échelle du signal maitre.
GearDenominator UDINT Dénominateur pour la mise a I'échelle du signal maitre.
ModuloMax DINT Valeur modulo maximale signal maitre
ModuloMin DINT Valeur modulo minimale signal maitre
MasterSource MC_GEAR_MASTERSOURCE_MX Source de la position maitre

MX_GEAR_SYSTEMPOS_ENCODERH
MX_GEAR_SYSTEMPOS_ENCODER2
MX_GEAR_SYSTEMPOS_ENCODER3
MX_GEAR_MODULOPOS_ENCODER
MX_GEAR_MODULOPOS_ENCODER?2
MX_GEAR_MODULOPOS_ENCODER3
MX_GEAR_MODULO_VIRTUAL_ENCODER_MX
MX_GEAR_LINEAR_VIRTUAL_ENCODER_MX
MX_GEAR_RECEIVE_PDO_1
MX_GEAR_RECEIVE_PDO_2

RotationDirectionLock BYTE Verrouillage sens de marche 0 = libération des deux sens
1= libération unig. gauche 2 = libération uniq. droite

LagErrorWindow UDINT Tolérance erreur de poursuite en [inc]

ExtConfig MC_GEAR_EXTENDED_CONFIG_MX | Configuration avancée : réglages des filtres, dispositifs de
compensation, réaction défaut erreur de poursuite, fonction
"MoveToMaster", voir page 22

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer.

Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Tous les paramétres ont été transmis correctement

Busy BOOL Transfert de parametres en cours

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErroriD UINT Voir page 54
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2.5.3 MC_PrepareGearinTimeBased_MX

MC_PREPAREGEARINTIMEBASED _MA

—Execute . BOOL Done : BOOL—
—GearlnEvent : MC_GEAR_IM_SOURCE_MX Busy: BOOL—
—LagCatchlp : BOOL CommandAhorted : BOOL—
—GeartlnOffset : DIMT Error: BOOL—
—DistanceForStantGearin  DIMT ErrorlD : DWORD—
—iGearSpeed : DIMT Axis  AXIS_REF (MAR_IN_OUT)—

—Geardcceleration : DINT
—GearDeceleration : DIMT
—Gearderk : DINT

—Axis  AKIS_REF (AR_IM_OUT)

63336axx

Description

Ce bloc fonction permet de régler la vitesse, I'accélération, la décélération et le jerk pour
la synchronisation en vitesse/temps.

Par ailleurs I'entrée LagCatchUp permet de définir si une erreur de poursuite présente
doit étre supprimée ou non a la mise en synchronisation. Il est également possible
d’activer en cours de synchronisation un offset supplémentaire via la valeur
GearInOffset indiquée pour la distance.

L’événement de synchronisation est défini via GearlnEvent : avec le réglage
"MX_GEAR _DISTANCE_COUNTER?", la valeur de l'entrée DistanceForStartGearin
régle la distance du maitre lorsque la synchronisation a commenceé.

Attention :

La valeur DistanceForStartGearln de la trajectoire du maitre pour la synchronisation est
liée a un sens, c.-a-d. qu’en cas de rotation a gauche du maitre, cette valeur doit étre
négative. Dans le cas de valeurs extrémement petites, la prise en compte de I'évé-
nement n’est assurée que si le maitre est a l'arrét. La trajectoire du maitre peut dans
certains cas se modifier si rapidement que la durée de scrutation est supérieure a la
durée nécessaire pour que la valeur soit atteinte.

Attention :

Si la fonction "LagCatchUp" est activée et si une prise de référence a été effectuée
avant la synchronisation, le systéme peut déclencher une course de rattrapage pendant
la synchronisation, méme s’il n’y avait au préalable aucune différence entre les positions
maitre et esclave.

La raison en est la suivante : suite a la prise de référence, I'esclave a une nouvelle
position actuelle, c’est pourquoi la différence entre la position maitre et esclave est éga-
lement modifiée et fait donc I'objet d’un rattrapage.

Pour éviter cela, il est possible de désactiver le rattrapage avant la nouvelle synchroni-
sation en appelant une nouvelle fois la fonction "MC_PrepareGearIinTimeBased_MX"
par LagCatchUp = False. Il est également possible de supprimer la différence
maitre / esclave a l'aide du bloc fonction "MC_GearClearLag_MX".

Condition :

Le bloc fonction "MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear,
LinkState ne doit pas passer a GEN_TEC_NOTLINKED.
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Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée sert a lancer I'exécution du bloc fonction.

GearlnEvent

MC_GEAR_IN_SOURCE_MX

Les événements de synchronisation possibles sont :
MX_GEAR_DIRECTMX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1

MX_GEAR_INTERRUPT_DI08_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI08_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO8
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC1
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC2
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC3
MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER
MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER_RESET_COUNT

Explication :

DIRECT = synchronisation directe
POS_FLAG = front positif
NEG_FLAG = front négatif

uniq. I'entrée = les deux fronts
DI01 de MOVIAXISDIO1 = entrée
DI02 de MOVIAXISDIO2 = entrée
DI03 de MOVIAXISDIO3 = entrée
DI04 de MOVIAXISDIO4 = entrée
DI05 de MOVIAXISDIO5 = entrée
DI06 de MOVIAXISDIO6 = entrée
DI07 de MOVIAXISDIO7 = entrée
DI08 de MOVIAXISDIO8 = entrée
C_GEAR_ENC1 = voie C codeur 1
C_GEAR_ENC2 = voie C codeur 2
C_GEAR_ENCS3 = voie C codeur 3

LagCatchUp BOOL True : erreur de poursuite est supprimée. False : erreur de poursuite
n’est pas supprimée (synchronisation indexée sur la position maitre).

GearlnOffset DINT Offset de position pour la synchronisation

DistanceForStartGearin DINT Uniquement pour Mode Distance_Counter : déplacement du maitre
servant pour la synchronisation

GearSpeed DINT Vitesse de synchronisation maximale en [tr/min]

GearAcceleration DINT Accélération synchronisation en [tr/min/s]

GearDeceleration . DINT Décélération synchronisation en [tr/min/s]

GearJerk DINT Jerk de synchronisation en [tr/min/s?]

Axis AXIS_REF Adresse ‘Iogique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer.

Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Tous les paramétres ont été transmis correctement

Busy BOOL Transfert de parameétres en cours

CommandAborted BOOL Le bloc fonction a été interrompu par une autre instance d'un bloc
fonction PrepareGearln

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD UINT Voir page 54
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2.54 MC_PrepareGearinDistanceBased_MX

mMiZ_PREPAREGEARIMNDISTAMCEBASED M

—Execute . BOOL Done : BOOL—
—GearlinEvent : MC_GEAR_IMN_SOURCE_ Mk Busy : BOOL—
—LagCatchip : BOOL CommandAhorted - BOOL—
—DistanceForstartGearin : DIMT Errar: BOOL—
—GearinMasterDistance : DIMNT ErrorlD : DWORD—
—GearinSlavelDistance : DIMT Axis o ARIS_REF MWMAR_IN_OUTI—
—fuis - ARIS_REF WAR_IM_OUT)

63337axx
Description

Ce bloc fonction sert a préparer la synchronisation par rattrapage en distance/temps.
L’esclave se synchronise sur le maitre a [lintérieur de la trajectoire
GearInMasterDistance en parcourant la distance GearlnSlaveDistance.

L’entrée LagCatchUp permet par ailleurs de définir si une erreur de poursuite présente
doit étre supprimée ou non en cas de mise en synchronisation.

L’événement de synchronisation est défini via GearlnEvent ; en cas de réglage
"MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER", la valeur de I'entrée DistancefForStartGearin déter-
mine le réglage de la trajectoire du maitre aprés lancement de la mise en synchronisation.

Attention :

La valeur DistanceForStartGearln ou GearlnMasterDistance (trajectoire maitre pour
synchronisation) de la trajectoire du maitre pour la synchronisation est liée a un sens,
c.-a-d. qu’en cas de rotation a gauche du maiftre, ces valeurs doivent par conséquent
étre négatives.

MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER :

Dans le cas de valeurs extrémement petites, la prise en compte de I'événement n’est
assurée que si le maitre est a I'arrét. La trajectoire du maitre peut dans certains cas se
modifier si rapidement que la durée de scrutation est supérieure a la durée nécessaire
pour que la valeur DistanceForStartGearlin soit atteinte.

Le calcul du profil de synchronisation s’effectue selon un polynéme 5éme degré.

Par conséquent, la distance GearlnSlaveDistance doit étre égale a environ la moitié de
la trajectoire mise a I'échelle du maitre, sans quoi I'esclave risquerait de dépasser la
position cible ou de modifier brievement son sens de rotation durant la phase de
synchronisation (voir aussi page 11).

Attention :

Si la fonction "LagCatchUp" est activée et si une prise de référence a été effectuée
avant la synchronisation, le systéme peut déclencher une course de rattrapage pendant
la synchronisation, méme s’il n’y avait au préalable aucune différence entre les positions
maitre et esclave.

La raison en est la suivante : suite a la prise de référence, I'esclave a une nouvelle
position actuelle, c’est pourquoi la différence entre la position maitre et esclave est éga-
lement modifiée et fait donc I'objet d’un rattrapage.

Pour éviter cela, il est possible de désactiver le rattrapage avant la nouvelle synchroni-
sation en appelant une nouvelle fois la fonction "MC_PrepareGearinTimeBased MX"
par LagCatchUp = False. Il est également possible de supprimer la différence
maitre / esclave a 'aide du bloc fonction "MC_GearClearLag_MX".

Condition :

"MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear, LinkState ne doit
pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".
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Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance I'exécution du bloc fonction.

GearlnEvent

MC_GEAR_IN_SOURCE_MX

Les événements de synchronisation possibles sont :
MX_GEAR_DIRECT
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1 ...
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO8_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO8_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO8
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC1
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC2
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC3
MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER
MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER_RESET_COUNT

Explication :

DIRECT = synchronisation directe
POS_FLAG = front positif
NEG_FLAG = front négatif

uniq. I'entrée = les deux fronts
DI01 de MOVIAXISDIO1 = entrée
DI02 de MOVIAXISDIO2 = entrée
DI03 de MOVIAXISDIO3 = entrée
DI04 de MOVIAXISDIO4 = entrée
DI05 de MOVIAXISDIO5 = entrée
DI06 de MOVIAXISDIO6 = entrée
DI07 de MOVIAXISDIO7 = entrée
DI08 de MOVIAXISDIO8 = entrée
C_GEAR_ENC1 = voie C codeur 1
C_GEAR_ENC2 = voie C codeur 2
C_GEAR_ENCS3 = voie C codeur 3

LagCatchUp BOOL True : I'erreur de poursuite est supprimée. False : I'erreur de
poursuite n’est pas supprimée (synchronisation indexée sur la posi-
tion maitre)

DistanceForStartGearin | DINT Uniguement pour Mode Distance_Counter : trajectoire du maitre
apres synchronisation

GearlnMasterDistance DINT Distance maitre dans laquelle s’effectue la synchronisation

GearInSlaveDistance DINT Trajectoire esclave durant la phase de synchronisation

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer.

Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL La synchronisation est préparée correctement.

Busy BOOL Transfert de parameétres en cours

CommandAborted BOOL Le bloc fonction a été interrompu par une autre instance d’un bloc
fonction PrepareGearin.

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution.

ErroriD UINT Voir page 54
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MC_PrepareOffsetDistanceBased_MX

M _PrepareOffsetDistanceBased_Mx
HExecute Donel
HOffsetEvent Busyr
HDistanceForstanOfset Commandabortedt
HOffsethasterDistance Errark
~qOffsetSlaveDistance ErrorlDf
HOffsetAutoRepeat
—HAxis B

63340axx

Description

Ce bloc fonction sert a préparer un offset en rattrapage distance. L’entrée
OffsetMasterDistance est utilisée pour définir la trajectoire maitre qui sera utilisée pour
appliquer I'offset, avec OffsetSlaveDistance comme trajectoire esclave supplémentaire.

L’événement de lancement d’offset est défini via le bloc OffsetEvent ; avec le réglage
"MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER", la valeur de l'entrée DistanceForStartOffset
régle la trajectoire du maitre lorsque le déplacement d’offset a commencé. L’entrée Off-
setAutoRepeat permet de sélectionner la répétition automatique de I'activation d’un
mode d’offset géré par interruption ou par compteur.

Attention :

La valeur DistanceForStartOffset ou GearlnMasterDistance (trajectoire maitre pour
synchronisation) de la trajectoire du maitre pour le lancement de I'offset est liée a un
sens, c.-a-d. qu'en cas de rotation a gauche du maitre, ces valeurs doivent par
conséquent étre négatives.

MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER :

Dans le cas de valeurs extrémement petites, la prise en compte de I'événement n’est
assurée que si le maitre est a I'arrét. La trajectoire du maitre peut dans certains cas se
modifier si rapidement que la durée de scrutation est supérieure a la durée nécessaire
pour que la valeur DistancefForStartOffset soit atteinte.

Condition :

"MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear, LinkState ne doit
pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".
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Entrées :

Nom

Type

Signification

Execute

BOOL

Cette entrée lance I'exécution du bloc fonction.

OffsetEvent

MC_GEAR_IN_SOUR
CE_MX

Les événements de lancement d’offset possibles sont :
MX_GEAR_DIRECT
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO1

MX_GEAR_INTERRUPT_DI08_POS_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DI08_NEG_FLAG
MX_GEAR_INTERRUPT_DIO8
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC1
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC2
MX_GEAR_INTERRUPT_C_TRACK_ENC3
MX_GEAR_DISTANCE_COUNTER

Explication :

DIRECT = synchronisation directe
POS_FLAG = front positif
NEG_FLAG = front négatif

uniq. I'entrée = les deux fronts
DI01 de MOVIAXISDIO1 = entrée
DI02 de MOVIAXISDIO2 = entrée
DI03 de MOVIAXISDIO3 = entrée
DI04 de MOVIAXISDIO4 = entrée
DI05 de MOVIAXISDIO5 = entrée
DI06 de MOVIAXISDIO6 = entrée
DI07 de MOVIAXISDIO7 = entrée
DI08 de MOVIAXISDIO8 = entrée
C_GEAR_ENC1 = voie C codeur 1
C_GEAR_ENC2 = voie C codeur 2
C_GEAR_ENCS3 = voie C codeur 3

DistanceForStartOffset

DINT

Uniquement pour Mode Distance_Counter : distance maitre aprés
laquelle I'offset est lancé

OffsetMasterDistance

DINT

Distance maitre sur laquelle I'offset est exécuté.

OffsetSlaveDistance
OffsetAutoRepeat

DINT
BOOL

Distance esclave supplémentaire durant le déplacement d’offset

Fonction de répétition des modes d’offset gérés par interruption / par
compteur

Axis

AXIS_REF

Sorties :

Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer.

Nom

Type

Signification

Done

Busy

BOOL
BOOL

La synchronisation est préparée correctement

Transfert de parametres en cours

CommandAborted

BOOL

Le bloc fonction a été interrompu par une autre instance d’un bloc fonc-
tion PrepareOffset ou par OffsetDirectDistance

Error

BOOL

Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErroriD
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UINT

Voir page 54
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2.5.6 MC_GearinControl_MX

Mz _GearlnCaontrol _hx

HEM Donef
{autoRestart Busyt
{LockGearln AutoGearinDisabledf
s Errort

ErrorlDy

63341axx

Description

Le bloc fonction "MC_GearInControl_MX" offre des fonctions de pilotage supplémentai-
res pour les événements de synchronisation gérés par interruption ou par compteur.
L’entrée AutoRestart permet de répéter la synchronisation sans nouvelle préparation a
l'aide du bloc fonction "Prepare-Gearln". La synchronisation gérée par interruption /
compteur peut par ailleurs étre verrouillée en forcant I'entrée LockGearIn sur "True". La
synchronisation est également verrouillée aprés un défaut sur I'axe (Errorstop). Dans ce
cas, il faudra réactiver la synchronisation gérée par interruption / compteur a l'aide des
blocs fonction "PrepareGearln”. Le verrouillage de la synchronisation est affiché par la
sortie AutoGearinDisabled.

Attention :
Le verrouillage de la synchronisation n’est possible qu’avec les événements de
synchronisation gérés par interruption / compteur ; la synchronisation via

"MC_GearlnDirect_ MX" reste possible.
Condition :

"MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear, LinkState ne doit
pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Procédure :

Afin de pouvoir activer la fonction "AutoRestart", il faut préparer une fois I'événement de
synchronisation a I'aide du bloc fonction "PrepareGearIn”. Si 'AutoRestart est désac-
tivé, la synchronisation gérée par interruption / compteur est verrouillée, jusqu’a une
nouvelle préparation via le bloc fonction "PrepareGearin”.

Si LockGearln = True, la synchronisation gérée par interruption / compteur est
verrouillée et peut a nouveau étre lancée par suppression du verrouillage (LockGearin
= False), sans nécessiter un nouvel appel des blocs fonction "PrepareGearin”.
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Entrées :
Nom Type Signification
EN BOOL Le bloc fonction est traité tant que cette entrée = True.
AutoRestart BOOL True : fonction répétition automatique de la synchronisation activée.
False : synchronisation désactivée
LockGearln BOOL True : synchronisation verrouillée. False : synchronisation libérée
Axis AXIS_REF Adresse .Iogique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer.
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Fonction souhaitée verrouillée
Busy BOOL Transfert de parameétres en cours
AutoGearInDisabled | BOOL . Synchronisation verrouillée
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 54
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2.5.7 MC_GearClearLag_MX

MC_GearClearLag_h
~Execute Donet
QRS Busyl
Errarf
ErrorlDf
63342axx
Description

Avec ce bloc fonction, la consigne Gear (position maitre préparée) est mise a la méme
valeur que la mesure Gear (position esclave actuelle) par un front montant sur I'entrée
Execute ; la différence maitre-esclave est ainsi remise a zéro (une seule fois).

Ceci peut étre nécessaire lorsque, pour la synchronisation, la fonction "Rattraper I'erreur
de poursuite" (entrée LagCatchUp du bloc fonction "PrepareGearln") est sélectionnée,
mais que, pour une raison quelconque, 'erreur de poursuite ne doit pas étre rattrapée
(p- ex. aprés une prise de référence).

Si le rattrapage de I'erreur de poursuite est désactivé (LagCatchUp = False dans le bloc
fonction "PrepareGearln"), la synchronisation se fait par rapport a la position momen-
tanée, c.-a-d. que "GearClearLag" n’est alors pas nécessaire.

Attention :

Le bloc fonction a besoin d’environ deux tours de cycle pour I'exécution ; ¢’est pourquoi
il est recommandé de n’activer cette fonction que lorsque le maitre / I'esclave est a
I'arrét.

Condition :

"MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear, LinkState ne doit
pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée sert a lancer I'exécution du bloc fonction.
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer.
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Différence maitre-esclave mise a zéro
Busy BOOL Transfert de parameétres en cours
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 54

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX

2

41



2 (‘CD MPLCTecGearMotion_MX
@ Les blocs fonction de la bibliotheque MPLCTecGearMotion_MX

2.5.8 MC_GearinDirect_MX

MC_GEARIMNDIRECT

—Execute : BOOL InGear: BOOL—
—{twis  AXIS_REF MWAR_IM_OUT) Active ; BOOL—
Commandaborted  BOOL—

Error: BOOL—

ErrarlD : DWORD —
Axis  ARIS_REF (WAR_IN_OUTY—

63343axx

Description

Un front montant sur I'entrée Execute active une synchronisation directe avec les
parameétres qui ont été réglés via PrepareGearin.

Ce bloc fonction interrompt les blocs "Move" et aussi "PrepareGearIn" encore actifs.
Condition :

"MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear, LinkState ne doit
pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

GearState = MX_GEAR_OUTGEAR

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance la mise en synchronisation.
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer.
Sorties :
Nom Type Signification
InGear BOOL Synchronisation effectuée correctement, I'axe est synchronisé sur le
maitre.
Active BOOL L'axe est a I'état de synchronisation.
CommandAborted  BOOL La tache du bloc fonction a été interrompue par I'appel d’'un autre bloc
fonction Move.
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 54
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MC_GearDffzetDirectTimme_wx

4{Execute Donet
{0ffsethode Artivet
{0ffsetSlaveDistance Commandabortedt
{0ffsetSpeed Errart
{0ffsettcceleration ErrarlDp

OffsetDeceleration
HAxis =

63345axx

Description

Ce bloc fonction lance un offset par rattrapage en vitesse/temps avec les valeurs ré-
glées. Apres exécution de I'offset, 'axe repasse en mode synchronisé.

Le réglage du type doffset OffsetMode permet de définir si la distance
OffsetSlaveDistance doit étre parcourue vers le maitre sous forme de valeur relative ou
absolue. Dans le cas d’un déplacement absolu, le point de référence est mis a zéro une
seule fois, les autres valeurs d’offset se référent a cette valeur de démarrage (tant que
le statut "16" est affiché pour le MOVIAXIS®).

Condition :

"MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear, LinkState ne doit
pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

L’axe est en mode synchronisé (GearState = In_Gear).

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée active le déplacement d’offset.
OffsetMode MC_GEAR_OFFSETMODE_MX Mode d'offset, réglage : MX_GEAR_OFFSET_RELATIVE

MX_GEAR_OFFSET_ABSOLUTE

OffsetDistance DINT Offset que I'esclave doit parcourir

OffsetSpeed DINT Vitesse maximale pour le déplacement d’offset en [tr/min]

OffsetAcceleration | DINT Accélération pour le déplacement d’offset en [tr/min/s]

OffsetDeceleration | DINT Décélération pour le déplacement d’offset en [tr/min/s]

Axis AXIS_REF Adresse _Iogique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer

Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL L'offset a été traité, 'axe est a nouveau synchronisé

Active BOOL Gestion d’offset en cours

CommandAborted | BOOL La tache du bloc fonction a été interrompue par I'appel d’'un autre
bloc fonction Move

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErroriD UINT Voir page 54
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2.5.10 MC_GearOffsetDirectDistance_MX

Execute

OffsetSlaveDistance
HAHIS B

MC_GearOfsetDirectDistance_hix

OffsetMasterDistance
CommandAhored

Conet
Artive

Error
ErrarlD

Description

63346axx

Ce bloc fonction permet de lancer un déplacement d’offset avec les valeurs réglées pour
OffsetMasterDistance et OffsetSlaveDistance. Aprés exécution de ['offset, I'axe

repasse en mode synchronisé.

Condition :

"MC_LinkTecGear_MX" a configuré la fonction technologique Gear, LinkState ne doit
pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

L’axe est en mode synchronisé (GearState = In_Gear).

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée active le déplacement d'offset.
OffsetMasterDistance DINT Distance maitre sur laquelle I'offset est exécuté.
OffsetSlaveDistance DINT . Trajectoire esclave supplémentaire pendant la gestion d’offset
Axis AXIS_REF Adresse _Iogique de 'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer.
Sorties :
Nom Type Signification
Done . BOOL L'offset a été traité, 'axe est & nouveau synchronisé
Active BOOL Gestion d’offset en cours
CommandAborted BOOL La tache du bloc fonction a été interrompue par I'appel d’'un
autre bloc fonction Move
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 54
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2.6 Exemples

2.6.1 1. Le maitre est un codeur virtuel, synchronisation directe par rattrapage en vitesse / temps
L’exemple de projet simple "AxisControl_MX_Technology" suivant décrit une mise en
synchronisation simple avec synchronisation directe par rattrapage en vitesse/temps,
sans rattrapage d’une erreur de poursuite.

Le codeur virtuel de la bibliotheéque "MPLCTecVirtualEncoder" doit servir de maitre.
Remarque :

Seules les séquences de programme impliquées dans la fonction Gear sont illustrées
et expliquées ci-apres. Les exemples de projets "AxisControl...." sont décrits en détail
dans la documentation correspondant a ces exemples.

Solution :

1. Les structures d’entrée pour le réglage des paramétres Gear* pour le bloc fonction
"MC_SetGearConfig_MX", ainsi que les valeurs de synchronisation pour le bloc
"MC_PrepareGearIinTimeBased_MX" sont configurés dans la routine d’initialisation :

IF MOT hinit THER

Initialization of AxisContralirtual

* Configuration virtual encoder *)
ovirtualEncoderConfiguration. StantRisingEdge = FALSE,

gvirtualEncoderConfiguration LinkTecAxsyirtual CanMode = SBUS_NODE_1; (* SBUS_MODE_1
SBUS_MODE_2 %

g¥irtualEncoderCanfiguration LinkTecdxisVirtual SendOhjectiD = MDX_VIRTUAL_ERCODER_ID1,;
*name ofthe message which is used ta transmit
MO _WIRTUAL_EMCODER_IDT
MOx_WIRTUAL_ENCODER_IDZ *)

Initialization of AxisContral axis 3 {gear matian)

(" general axis contral parameters =
gAxisConfiguration_hx[3]. StarntRisingEdge = FALSE;

* configuration modulo pararmeter —= only necessary if modulo mode is used ®

gfxisConfiguration_M=[3]. SetModulaParameters. Overflow =1,
nAxisConfiguration_MA[3]. SetModuloParameters. Underf ow =1,

(* Configuration gear parameters *)

nAxisCanfiguration_MA[3]. SetGearConfig. GearMumerator =1, * Numeratorforfi;caling ofthe master increments =)
gAxisConfiguration_Mx[3]. SetGearConfig. GearDenominatar =1,  (* Denominator for scaling of the master increments *
afxis Canflguration_MR[3].SetGearConfig. ModuloMas =0, {*Modulo maximum Walue af the master position™)
gAxisConfiguration_Mx[3]. SetGearConfig Madulobin =0,  {*Modulo minimum Value of the master position™®)
gfxisCanfiguration_Mx[3]. SetGearConfig MasterSaurce = Myx_GEAR_RECENE_PDO_T1,

AxisConfiguration_Mx[3]. SetGearConfig.LagErrondindow = 10000, ™ lag ermorwindow in [inc] =)
gfxisConfiguration_M=[3]. SetGearConfig RotationDirectionLock =0; (* 0= hoth directions, 1 = only CW enahled, 2 = only CCW enabled )

gAxisConfiguration_M¥[3]. PrepareGearln. GearSpeed = 1000, (* gearin speed in [rpm] *)
nAxisConfiguration_MA[3].PrepareGearln.GearAcceleration = 10000, (" gearin acceleration in [rpmis] )
gAxisConfiguration_MX[3]).PrepareGearln. GearDeceleration = 10000; (* gear in deceleration in [rpmis] *)

gAxisConfiguration_Mx[3] SetGearConfig ExtCaonfig. MEignal_InterpolationTime =10; (% Interpolation time: range 1,60 means 0.4 30ms filter time*
afxis Canfiguration_Mr[3]. SetGearConfig EConfig AverageFilterTime = 10; (* AverageFilter: range 1. 60 means 0.8 30ms filter tirme*)

hinit=TRLIE;

EMO_IF
63347axx
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2. Lors de I'appel de AxisMode "Gearing", le systéme regle d’abord les principaux
parametres Gear, puis les valeurs concernant la synchronisation. La synchronisation
s’effectue a I'aide du bloc fonction "MC_GearInDirect_ MX", si tout est a I'état "prepared”
et si Start = True.

Pour mettre fin au mode synchronisé, un front descendant sur Start permet d’exécuter

un arrét aux limites application ; le statut de I'entrainement passe a "26". Lorsque
I'entrailnement s’est arrété, le bloc "PLCopenState" passe a I'état "Standstill".

noo3

Comment:

GT
LinkState—
GEM_TEC_MOTIMITIALISED

AMD

fh3etGearConfig
WC_SetGearConfig_ti

hinit

ArisConfiguration.SetGearConfig. GearNumerator—fFearMumerator
AyisConfiguration.SetGearConfig GearDenominator—{fzeatDenominatar
HAxisConfiguration SetGearCaonfig Modulobax—odulohax
AxisConfiguration. SetGearCaonfig Modulahin—
AxisConfiguration.SetGearCanfio. MasterSource—MasterSource
AxisConfiguration.BetGearConfig. RotationDirectionLock—RatationDirectionLock
AxisConfiguration. SetGearConfiy.LagErranindow—| agErrartyindow
AxisConfiguration SetGearConfig. ExtCaonfig—{ExConfig

Donef—
Busyl—
Error—

ErrorD—

Execute

adulahdin

Fas—|huis =

noo4

Comment:

fhPrepareGearlnTime

fhSetGearZonfig.Done—
Mx_GEAR_DIRECTH

AxisConfiguration. PrepareGearin.GearSpeedH
AxisConfiguration. PrepareGearln. GearAccelerationH
AxisConfiguration. PrepareGearin.GearDeceleration

Aris—

MC_PrepareGearinTimeBased_hix

Execute

GearlnEvent
LagCatchlp
GearlnOfizet
DistanceForStattGearin
Gearspeed
GearAcceleration
GearDeceleration
Gearlerk

Ais

Dan
Bus

el—
y—

CommandAhorted—

Errar—
ErrarlDi—

noos

LinkState—
GEMN_TEC_MOTINITIALISED

GT

Comment: Es wird aufjeden Fall eine Flanke erzeugt.

fhGearnDirect

AMD

GearBtate—
W¥_GEAR_EMGAGING_GEAR_IN—

LT

Start—
fhPrepareGearinTime.Done—
fhStop.Active:

FPLCopenState—
STANDSTILLH

[=e]

Pz~

Execute
fuis

MC_GearlnDirect_hix
InGear—

Activel—

Commandahorted—

Error—

ErrarlDf—

noog

fhFallingTrigStart

fhStop

MC_Stop_hx

F_TRIG
Start—CLK ] Execute

Auis—huis =

Donel—
Active—

Errorf—
ErrarlDi—

63349axx
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2.6.2 2. MOVIAXIS® maitre, synchronisation par interruption DI02
Un MOVIAXIS® doit étre configuré comme maitre pour un esclave Gear MOVIAXIS®.
La synchronisation doit s’effectuer par un front montant sur I'entrée DI02.

Afin de réduire la charge du bus systéme CAN1, sur lequel transite 'ensemble de la
communication, I'envoi de la position de codeur 1 de I'axe maitre s’effectue via le bus
CAN2 synchronisé.

Dans ce cas également I'exemple de projet "AxisControl_MX_Technology" sert de base
et est modifié de maniere adéquate en fonction des nécessités.

Remarque :

Seules les séquences de programme impliquées dans la fonction Gear sont illustrées
et expliquées ci-aprés. Les exemples de projets "AxisControl...." sont décrits en détail
dans la documentation correspondant a ces exemples.

Solution :

La position maitre devant étre envoyée via le bus CAN2, le bus CAN2 de la MOVI-PLC®
(X32) est raccordé au bus CAN2 des axes MOVIAXIS® (X12) et un télégramme de
synchronisation cyclique est configuré via "MC_SetSync_ CAN".

D01 3|FROGREAM PLC_PRG_Technology

001 4wAR
0015 fhfxisControlAl: AxisControl_hi; ™ Instance of axis control *)
0016 fhfxisControlAZ: AxisControl_hi; ™ Instance of axis control *)

0017 fhAxisControlA3: AxisControlGear M, (* Instance of axis control *)

0018 fhAxisConfiguration_w: Configuration_wE_Technolooy;

0o149

noza

no21 fhSetSyne: MC_SetSyvnc_CAR;

LOOZHEMD AR
1

0o
hSetsSyvne
MC_SetSync_CAR
TRUE—-Execute Donef—
SBUS_MODE_2—4Mode Busyl—
Error—
ErrarlD—
oooz

63350axx

Les réglages correspondants sont effectués dans la partie initialisation puis envoyés par
les blocs fonction concernés aux entrainements dans la partie cyclique du programme.

Pour configurer au niveau de I'axe moteur un objet d’envoi cyclique avec la position
souhaitée et au niveau de I'esclave l'identifiant correspondant comme objet de récep-
tion, la configuration de données-process des deux entrainements est adaptée via le
bloc fonction "MC_InitialConfig_MX".
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IF MOT hinit THERM
I

Initialization of AxisControlvirual

* Configuration virtual encoder *)
avintualEncoderConfiguration. StantRisingEdge = FALSE;

avintualEncoderConfiguration LinkTecAxisYirtual Canhode .= SBUS_MODE_1;, (FSBUS_MODE_1
SEUS_MODE_27%)

gvirualEncoderConfiguration. LinkTecAxisVirual SendOhjectlD = MD¥_VIRTUAL_EMCODER_IDT,
(* name ofthe message which is used to transmit
WD _WIRTUAL_EMNCODER_IDI
MOF_WIRTUAL_EMCODER_IDZ *)

Initialization of AxisControl axis 1 (single axis)

" general axis control parameters =)
ghxisConfiguration_Mx[1]. StartRisingEdge = FALSE;

(* configuration modulo parameter --= only necessary if modulo mode is used *)
gAxisConfiguration_hx[1].SetModuloParameters. Overflow =1,
ghxisConfiguration_Mx[1]. SetModuloParameters Lnderflow =1,

(* Extended Configuration by use of InitialConfig for send the encader 1 position wia CAMZ with D "ME_PDO_ID1" *)

gAxisConfiguration_Mx[1].bUselnitialConfig =TRUE,
ghxisConfiguration_M=[1].InitialConfig. Extended Canfiguration_bx SendSource = ME_SEMD_ENCODER_1_SYS;
gAxisConfiguration_MX[1].InitialZonfin. Extended Configuration_hkix SendID =ME_FPDO_IDT,

gixisConfiguration_M=[1].Initial Config. Extended Canfiguration_bx SyncSource = ME_SYRCS0OURCE_CANZ,

-

Initialigation of &xisControl axis 3 (gear motion)

(* general axi= contral parameters *i
gAxisConfiguration_hx[3]. StartRisingEdge = FALSE,

" configuration modulo parameter --= only necessary if modulo mode is used #)
gixisConfiguration_M=[3] SetModuloParameters. Cverflow =1,
gAxisConfiguration_MX[3].SetModuloParameters. Underflow =1,

(* Extended Configuration by use of Initial Config for receive data with 100"WE_PDO_IDT" via CANZ %)
gixisConfiguration_M=[3] bUselnitial Canfig =TRLIE;

gAxisConfiguration_MX[3].InitialConfin. Extended Configuration_hix ReceivelD =ME_FPDO_IDT,
gixisConfiguration_M=[3] Initial Config. ExtendedCanfiguration_bx SyncSource = ME_SYMCSCOURCE_CARZ,

(* Configuration gear parameters *

gAxisConfiguration_Mx[3].SetGearConfin. GearMumerator =1, (" Mumeratar for scaling of the master increments =)
gixisConfiguration_Mx[3] SetGearConfig.GearDenominator =1, " Denominator far scaling of the master increments
gAxisConfiguration_Mx[3].SetGearConfio.Modulohax =0, (*Modulo maximum “alue of the master position™®)
gixisConfiguration_Mx[3] SetGearConfig.Modulaiin =0; {*Modulo minimum Yalue afthe master position™)
gAxisConfiguration_hx[3].SetGearConfio.MasterSource = My_GEAR_RECENE_PDO_1,

gAxisConfiguration_MX[3].SetGearConfio.LagErraftindow = 10000, * lag ermrwindaw in [inc] *)

gixisConfiguration_Mx[3] SetGearConfig.RotationDirectionLock =0, (* 0= hoth directions, 1 = anly CW enahled, 2 = anly CCWY enahled *)
gAxisConfiguration_M<[3].PrepareGearin.GearSpeed = 1000, " gearin spead in [rprm] ©)

gixisConfiguration_M=[3] PrepareGearlin.GearAcceleration = 10000, * gear in acceleration in [rpmis] =
gAxisConfiguration_MX[3].PrepareGearin.GearDeceleration = 10000; (" gearin deceleration in [rprds] =

gAxisConfiguration_MX[3].SetGearConfio EMConfig. MSignal_InterpalationTime =10,  (* Interpolation time: range 1..60 means 0.5, 30ms filter time™)
gixisConfiguration_Mx[3] SetGearConfig.EConfig AverageFilterTime = 10; * AverageFilter: range 1. 60 means 0.5 30ms filter time*)

hinit=TRLE;,

EMD_IF
63351axx

Partie initialisation pour la configuration des objets d’envoi / de réception du maitre et de I’esclave
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Le bloc fonction InitialConfig doit étre appelé par le bloc fonction ConnectAxis ; la
configuration des données process est alors activée a l'initialisation de ConnectAxis.

oons

Comment: Initialize Connectiyis

fhinitialConfig

MC_lnitia

AxisConfiguration hUselnitial ConfigqExecute
AxisConfiguration. InitialConfiy. Extended Configuration_MOVIPLC —|Extended Corfiguration_hMOVIPLC
AuisConfiguration.InitialConfig ExtendedConfiguration_MHX—Extended Configuration M=

|Canig_W
Dane

Auig s
0006
Cornment Activate Connectixis, activate Power
fhConnectiuds
OR WC_Connectixis_hx ) _
thinitial Config.Done— Enable Con Enakbl
AxisConfiguration.bUselnitial Config: Mode—Mode Errar— LConnected _InverterEnable— Fowe
SBUS_Adress—-SBUS_Address ErrorlDp— _Inverterinhikbit: Aris—Axis B
o] —Ais -
Debuglnfof—
PLCOpenState—PLCopenState
InverterDataf—IrverterData
SEL

_Inwverterinhikit—

W _SYSTEM_STOP |

W _CTRL_IMHIBIT

63352axx

Dans le bloc "AxisModeGear", le GearinEvent de "MC_PrepareGearinTimeBased_MX"
est réglé en conséquence et envoyé si Start = True. La synchronisation gérée par inter-
ruption est ainsi préparée. Si 'événement se produit, 'esclave se met en synchroni-
sation ; en cas de front descendant sur Start, un arrét a la limite application est éga-
lement déclenché.
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0003
Comment:
hSetGearConfig
GT AMD MC_SetGearConfig_x
LinkState— Execute Cone—
GEM_TEC_MNOTIMNITIALISED hinit AxisConfiguration. SetGearConfig. GearMumerator—{Gearkumerator Busy—
AxisCoanfiguration. SetGearConfig. GearDenominatar—GearDenominator Error—
AxisConfiguration.SetGearConfig.ModuloMax—{Modulahtax ErrarlD—
AxisConfiguration. SetGearConfig. ModuloMin—4Modulobin
AxisCoanfiguration. SetGearConfig.MasterSourceqMasterSource
AxisConfiguration.SetGearConfig.RotationDirectionLock—RotationDirectionLock
AxisConfiguration. SetGearConfig. LagErrofindow—LagErrondindow
AxisCoanfiguration. SetGearConfig. EdCaonfig—{ExtConfig
Aris—AxIS -
0004
Comment:
fhPrepareGearinTime
AND MC_PrepareGearinTimeBazsed_hix
thSetGearConfig.Done— Execute Donef—
Start— M¥_GEAR_INTERRUPT_DI0Z_POS_FLAG—GearinEvent Busyl—
—LagCatchlp CommandAborted—
—GearinOffzet Error—
—{DistanceFarStatGearln ErrotDf—
AxisCanfiguration PrepareGearin.GearSpeed—GearSpead
AxisCaonfiguration. PrepareGearln. GearaccelerationqGearAcceleration
AxisConfiguration. PrepareGearln.GearDeceleration-{GearDeceleration
—|Gearlerk
Puis—{Auis
63353axx
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2.6.3 3. Gestion d’offset en distance, activée selon une trajectoire maitre définie, répétition

automatique

Dans cet exemple, I'exemple 2 est enrichi d’'une gestion d’offset en distance.

Il doit étre possible de définir respectivement comme entrées sur AxisControl la distance
maitre-esclave pour l'offset et la trajectoire maitre aprés le début du déplacement
d’offset. Les valeurs sont transmises par activation de I'entrée SetOffsetData.

Solution :

Dans un premier temps, le bloc fonction "AxisModeGear MX" est élargi en

conséquence :

insertion de PrepareOffsetDistance avec la configuration adéquate de I'événement, les
consignes pour l'offset distance maitre/esclave et DistanceForStartOffset, ainsi que
SetOffsetData sont utilisés comme entrées d’AxisModeGear. Le bloc fonction
"PrepareOffset" ne doit pas étre exécuté durant le déplacement d’offset, c’est pourquoi
il reste verrouillé.

0013 FUNCTION_BLOCK AxisModeGear

MC_PrepareGearinTimeBased M

L
01 &MAR

B016  fhSetGearConfin: MC_SetGearConfig_h;
B017|  fhGeatinDiract MC_GearnDirect b
0018 binit: BOOL,

0014 fhStop: MC_Stop_Mx;

00Z0)  MFallingTrigStart F_TRIG,

0021 hPrepareGearinTime;

00232

0023 EMD_WAR
0024AR_INFUT

fhPrepareOffzetDistance: MC_PrepareOffsetDistanceBased_Mx,

figuration_hx

0028  Enable: BOOL,

0026 Stat BOOL,

Doz7) b=
D028 | SetOffzetData; BOOL,

0028} OffsethasterDistance: DINT,
o030 ) OffsetSlaveDistance: DINT,
0031 OffsetStartDistance: DIMT,;

O03ZEMND VAR
4

Comment:

fhFrepareGearinTime

OffzetMasterDistance—
OffzetSlaveDistance—
TRIEA

Pis—

ARD MC_PrepareGearinTimeBased_hlx
th3etGearConfig.Done— Execute Dane
Start— M _GEAR_INTERRUPT_DIODZ_POS_FLAGGearinEvent Busy|
—LagCatchlp CommandAhorted
—GearlnOffset Errar
—DistanceForStartGeatin ErrarlD
AxisConfiguration. PrepareGearlin. GearSpeed—{GearSpeed
AxisConfiguration. PrepareGearln. GearAcceleration-{GearAcceleration
AxisConfiguration. PrepareGearlin. GearDeceleration—qGearllaceleration
—Gearlerk
Auishnis =
ooog
fhPrepareOffzetDistance
ME AMND M _PreparedffsetDistanceBased_Mx
GearState— Execute Dane
M _GEAR_OFFSET_GEAR- SetOffzetData— M _GEAR_DISTAMCE_COUNTER—OffsetEvent Busy
fhSetGearCanfig.Done— OffsetStanbistanceqDistanceForStanOfs et CommmandAhorted

Erra]
ErrorlD

OffsethiasterDistance
OffzetSlaveDistance
OffsetAutoRepeat
s

0006
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0064
006
006
0067]
006
006
0070)
oo71]
10074
0073
074
0079
107
0077]
107
007
008
o061]
0063}
0083
10084
0085

0026

Exemples @

Le bloc AxisModeGear est a appeler dans AxisControlGear, c’est pourquoi il doit éga-
lement étre adapté en conséquence. Dans ce cas également, les possibilités de réglage
supplémentaires pour la gestion doffset sont configurées comme entrées vers
I'extérieur.

ERD_WAR

aR_INPUT
HControl: BOOL,
Made: UINT,
SBUS_Adress: LINT,
Irwerterlnhibit BOOL,;
InverterEnable: BOOL;
Reset BOOL,
Axishlode: ERUIM_AXISMODE;
Start: BOOL,
JogPaos: BOOL;
Jogkey: BOOL,
Fosition: DINT;
Yelacity: DIMT,
Acceleration: DIMNT,
Deceleration: DIMT,
Modulohode: MC_WMODULOMODE_hlx;
AxisConfiguration : ST AxisConfiguration_kix;
SetOffsetData: BOOL,
OffsetStanDistance: DINT,
OffsethasterDistance: DIMNT,
OffsetSlaveDistance: DIMT,

00&7]
00&g

BRI VaR
WAR_OUTPUT
4

o017

fhAxisModeGear
E AxishodeGear_hx
ActualixisMode— Enahle Errat——0
Ahl_GEARINGH Start ErrorlD—
—m;emﬁgmm:memﬁ%m— InGear—IlnGear
EQ AMD SetOffsetData{SetOffsetData
FeguestedixisMode— Start-| DffsetMasterDistance{OffsetMasterDistance
Ab_GEARIMNG o i_— OffsetSlaveDistance—qOffzetSlaveDistance
CffsetStanDistance qOffsetStanDistance
P LAY =2

LinkState—{LinkState =
GearState{GearState =
FLCopenStateqPLCopenState =
ReguestedaxisMode—{Requestedaxishode -
Actualaxismode—ActualixisMode &

63355axx
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Afin que la configuration de I'offset puisse également étre gérée via l'interface d’entrée,
cette possibilité de réglage est également ajoutée a la structure
"ST_AxisInterfacelnType_MX".

TYPE ST_AxisinterfacelnType_hl

STRUCT
HiZontral: BOOL, ™ FALSE: thaxisControl is controlled by the input variahles TRUE: fhAxisCar
Imwerterinhibit, BOOL, * TRUE: inverter is in state inverter inhihit =
ImverterEnable:; BOOL, * TRUE: inverter is enahled {f no inverter inhibit is set, no digital input is pr
Reset BOOL; ™ rising edge resets and inverter fault )
Axishode: EMUNM_ASISMODE; * choose the requested axis mode
Ah_DEFALLT, =0
A _VELOCITY, 1%
Ab_POSITIOMIMNG, =2
Ab_POSITIOMIMGMODULD, F3%
Ab_POSITIOMINGRELATIVE, 4
A_JOG_5, Fa*
A_JOG_A, F 6™
Abd_HOMIMG, =T
Abd_CARMIMG, Fa8*
Al_GEARIMG, a9
Ab_POSITIOMINGMODULD_RELATIVE, F10%
AM_USER_SELECTION F11**
Start, BOOL; * starts a movement inthe choosen axis mode (except jogging modes ™)
JogPos: BOOL; ™ jog axis in posit direction =)
Joghleg: BOOL, ™ jog axis in negativ direction =
Fositian: DIMT, ™ target position for positioning axis modes (4096 incr. f motor rotation)™)
Welocity: DIMT, = welocity for all movements (rpm) =
Acceleration: DINT, ™ ramp up time { rpmis ) for all movements =)
Deceleratian: DIMT, * ramp doven tirme ( rpmis ) for all movements )
ModuloMaode: MC_MODULOMODE_M:, * modulo mode for the axis mode modalo
hix_SHORT, Shortest way to target
Pl Y, Clockwise direction to target
;\"I}{_l_rl_rl'.'ﬁ'.;l l_rl.llltl:ILp:l.le;'-.'.".'iDl: l.:illsbtil.lll tl.l tGIH .-t*:l
SetOffsetData; BOOL,; ™ Sets the selected offset data ™) I
OffsetStantDistance: DIMNT,; ™ MasterDistance the Offset will be started *)
DffsetMasterDistance: DINT, ™ Master distance within the offset will he executed )
OffsetSlaveDistance: DIMT, ™ additional Slave distance during the offset move®)
EMD_STRUCT
EMD_TYFE

63556axx
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Les entrées supplémentaires de "AxisControlGear" peuvent a présent étre affectées
avec la structure d’entrée élargie.

Remarque :

Dans cet exemple, nous avons renoncé a reproduire également les entrées supplé-
mentaires via les variables systéme, c’est pourquoi il n’y a pour cette fonction élargie
pas d’interface vers I""ApplicationBuilder" ou vers un pupitre opérateur DOP.

001 JPROGRAM PLC_PRG_Technalogy
[ontdlvar
00158  fhaxisContralal: AxdsCaontral _Mx; FInstance of axis cantral *
0016  fhaxisControla: AxisControl_Mx; (* Instance of axis control *)
o017 hAdsControlal: ArisControlGear_Mx; (% Instance of axis contral
E thAxisConfiguration_M: Configuration_hix_Technology;
0019
aoza)
o021]  hSetSync MC_SetSync_CAN;
[O023END_VAR
0023
RN
Gear
Comment: Axis 3 with gear axis control function block
fhAxisControlA3
ArisControlGear_Mx
gAxisinterfaceln_hx[3]. HControl{HC ontral Connected
1-Mode RequestedixisMode
1q5BUS_Adress ActualAxismode
gAxisinterfaceln_M:[3] Inverterinhibit<Inverterinhibit Powered
gixisinterfaceln_hx[3] InverterEnableqinverterEnahble Cione
gAxisinterfaceln_MX[3] Reset{Reset Active
gaxisinterfaceln_Mx[3]AxisMode—AxisMade Stopped
gAxisinterfaceln_MX[3] Stat—Start InverterError
gfxisinterfaceln_hx[3].JogPosqJogPas IrwerterF aultStatus
gAxisinterfaceln_hx[3].Jogkleg—Joghleq FEErrar
gfxisinterfaceln_mx[3].Position—Fosition FBErrarlD
ghxisinterfaceln_t<[3] Welocityvelocity HAxis
gAxisinterfaceln_MX[3] Acceleration—Acceleration FLCopenState
giwisinterfaceln_Mx[3].Deceleration—{Deceleration Irmverterinfo
gAxisinterfaceln_M:[3] ModuloMode—ModuloMode InverterData
[ Ea A EL ] ) ([ 100 =) () A O A B B et E=A e ) (s 0 ] ] LinkState
gixisinterfaceln_hx[3] SetOffsetData—{Set0ffsetData GearState
gfxisinterfaceln_h<[3]. OffsetStanDistance-{OffsetStanDistance Inizear
gixisinterfaceln_wx[3]. OffsetMasterDistanceOffsethasterDistance
glxisinterfaceln_MA<[3]). OffsetSlaveDistance—{OffsetSlaveDistance

—odxisinterfaceOut_Mx[3].RequestedixisMade
—oaAxisinterface Out_Mx[3] ActualAxisMode
F—aAxisinterface Qut_M[3] Powered
—aaxisinterfaceQut_Mx[3].0one
F—aAxisinterface Qut_Mx[3] Active
—adxisinterfaceOut_Mx[3].Stopped
F—oaAxisinterface Qut_Mx[3] InverterErrar
—odxisinterface Out_Mx[3] InverterFaultStatus
—aAxisinterfaceQut_Mx[3]. FEEror
F—otxisinterfaceCut MX[3].FBErarlD
F—aAxisinterface Qut_Mx[3] Axis
F—aAxisinterface Qut_M[3] PLCopenstate
—ofwisinterface Out_ W3] Inverterinfo
F—aAxisinterface Qut_M:[3] InverterData
—odxisinterfaceOut_Mx[3] LinkState
F—aaxisinterface Qut_Mx[3]). GearState
—oadxisinterfaceOut_Mx[3]InGear
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2.7 Annexes
2.7.1 Détection des défauts (ErroriD)

Code défaut Nom du défaut

Description du défaut

FA0010 E_IEC_GENERAL_INVALID_TECHNOLOGIE_OPTION La fonction technologique demandée n’est pas
supportée

FA020... General Link Tec Error

FA0200 E_TEC_GENERAL_MULTIPLE_TECLINKS Les appels multiples du bloc fonction LinkTec ne sont
pas autorisés

FA0201 E_TEC_GENERAL_INVALID_LINKSTATE LinkState non admissible pour appel de fonction

FA0202 E_TEC_GENERAL_NOT_LINKED Le bloc fonction LinkTec n’a pas encore de liaison
logique.

FA0203 E_TEC_GENERAL_NOT_INITIALIZED Fonction technologique pas encore activée

FA0204") E_TEC_GENERAL_SERVICE_NOT_IMPLEMENTED La fonction demandée n’est pas supportée

FA024 . Gear Technologyfunction Error

FA0240") E_TEC_GEAR_CLEAR_LAG_FAILED La remise a zéro du compteur d’écart avec
MC_GearClearLag_MDX n’a pas fonctionné

FA0241 E_TEC_GEAR_INVALID_GEAR_MODE Appel de la fonction non autorisé avec GearState actuel

Messages de défaut généraux CEIl

FA0070 E_IEC_PARAMETER_VALUE_OUT_OF_RANGE Valeur de paramétre saisie non autorisée

FB0071 E_MDX_MOTIONBLOCK_LOG_ADR_NOT_INITIALIZED @ MC_ConnectAxis_MDX n’a pas encore attribué
d’adresse log

FB0072 E_MDX_MOTIONBLOCK_INVALID_LOG_ADR Adresse log non valide

FB0073 E_MDX_MOTIONBLOCK_INVALID_STATE Appel de la fonction depuis PLCopenState actuel non
autorisé

FB0074" E_MDX_MOTIONBLOCK_INVALID_OPERATING_MODE

La fonction technologique demandée n‘estgas suppor-
tée par le mode d’exploitation MOVIDRIVE™ réglé.

1) Ce message de défaut n'est pas pertinent avec un MOVIAXIS® (uniguement avec un MOVIDRIVE®)

2.7.2

Interruption des tiches des blocs fonction (CommandAborted)

La sortie "CommandAborted" est utilisée pour signaler les appels multiples d’un bloc
fonction de déplacement ou I'appel d’un autre bloc fonction de déplacement. La tache
du bloc fonction interrompu ne sera pas menée a terme (pour des informations
détaillées a ce sujet, voir le manuel "Bibliotheque MPLCMotion_MDX /MX pour

MOVI-PLC®").

Bloc fonction activé

provoque CommandAborted sur :

MC_GearInDirect_MX

- "Move-FB"

- Instances de MC_GearlnDirect_ MX
- MC_PrepareGearin..... (si Event<>Direct et pas AutoRestart)

MC_GearOffsetDirectTime_MX
- MC_GearInDirect_MX
- "Move-FB"

MC_GearOffsetDirectDistance_MX

- MC_GearlnDirect_MX
- "Move-FB"

MC_PrepareGearinTimeBased_MX

- Instances de MC_GearOffsetDirectTime_MX

- Instances de MC_GearOffsetDirectDistance_MX
- MC_PrepareOffsetDistanceBased_MX

- Instances de MC_PrepareGearin.....

MC_PrepareGearlnDistanceBased_MX

- Instances de MC_PrepareGearin.....

MC_PrepareOffsetDistanceBased_MX

"Move-FB" - MC_GearlInDirect_MX

- Instances de MC_PrepareOffsetDistanceBased_MX

- MC_GearOffsetDirectTime_MX
- MC_GearOffsetDirectDistance_MX

54
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Schéma de "CommandAborted" :

Nouvelle instance :
CAala
précédente

MC_PrepareGearlinTimeBased_MX

&——Appel crée CA

]

Appel crée CA
(uniq. si GearlnEvent>
Gearln_Direct et pas AutoRestart)

3

Nouvelle instance :
CA ala précédente

@_

S

Nouvelle instance :
CAala
précédente

MC_PrepareGearlnDistanceBased_MX

I

Appel crée CA

(uniq

.si GearlnEvent>

Gearln_Direct et pas AutoRestart)

MC_GearlnDirect_MX

Nouvelle
instance : CA
a la précédente

|

MC_PrepareOffsetDistanceBased_MX

L T
Appel
crée
CA

Appel Appel Appel
crée crée crée
CA CA CA
l 4 4 £
Nouvelle MC_GearOffsetDirectTime_MX Appel "FB-Move" aus Appel MC_GearOffsetDirectDistance_MX | Nouvelle
) |nstar)c§ :CA crée MPLCMotion_MX crée ‘|nstan’ce’: CA
a la précédente CA CA a la précédente

]

Remarque :

|

63359axx

Les blocs fonction "Move-FB" de la bibliotheque MPLCMotion_MX sont les suivants :
*  MC_MoveAbsolute_ MX

+ MC_MoveRelative_MX

*+ MC_MoveTargetPosition_MX
+ MC_MoveTargetSpeed MX

* eftc.
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Introduction

MPLCTecCamMotion_MX
Introduction

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® offrent des fonctions technologiques trés
complétes, telles que :

* Réducteur électronique
+ Cames électroniques

+ Capteurs d’événements
* Gestion d’événements
+ Boilte a cames

L’assistant de mise en route "Motion Technologie-Editor" de MotionStudio permet de
configurer toutes les fonctions technologiques. Il est alors possible de procéder a un ré-
glage de base. Mais il est fréquent que certaines valeurs ou réglages nécessitent une
modification en cours de process, ou alors diverses fonctions devront étre combinées
et se dérouler de maniére coordonnée dans le temps.

Les blocs fonction de la bibliotheque "MPLCTecCamMotion_MX" reglent les
paramétres Cam généraux et configurent également d’autres fonctions technologiques
nécessaires pour la fonction de Cam souhaitée.

Une initiation approfondie aux paramétres respectifs des fonctions technologiques n’est
ainsi pas nécessaire. La configuration avec I'éditeur technologique n’est pas nécessai-
re, tous les réglages nécessaires étant effectués par les blocs fonction de la bibliothé-
que "MPLCTecCamMotion_MX".

Les avantages de la bibliothéque "MPLCTecCamMotion_MX" sont :

» Paramétrage selon CEI61131, permettant 'implémentation aisée des applications
spécifiques

» Bibliothéque pour le pilotage de la fonction technologique "Cam". Celle ci permet la
configuration et le pilotage aisés des fonctionnalitts Cam sans nécessiter de
connaissances approfondies des différentes fonctions technologiques.

» Pilotage centralisé de plusieurs axes de came électronique.

» Fonctionnalités complémentaires, comme p. ex. la définition de la valeur maitre par
un codeur maitre virtuel, commandées de maniére centralisée via la commande
MOVI-PLC®

» Possibilité de sélectionner divers événements et types de synchronisation

» Possibilité d’activer une gestion d’offset en mode came électronique

» Changement entre plusieurs courbes facilité

+ Possibilité de relier jusqu’a dix courbes maximum avec des passages de courbes

» Disponibilité de blocs fonction de calcul de points de came pour déplacements Rest
to Rest

» Possibilité d’adapter les profils de courbe a I'aide de blocs fonction de mise a I'échelle

+ L’éditeur Cam permet de définir 10 courbes. Possibilité de transférer les courbes du
PC au variateur et du variateur au PC séparément

D’autres informations figurent dans les documentations suivantes :

* Les remarques générales concernant le fonctionnement de la bibliothéque figurent
dans le document "Bibliotheques MPLCMotion_MDX et MPLCMotion_MX pour
MOVI-PLC®".

« Manuel "Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX"
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3.2 Domaines d’application

Exemples
d’application

Propriétés

La bibliothéque "MPLCTecCamMotion MX" convient a toutes les applications néces-
sitant des déplacements d’axes synchronisés.

Plusieurs axes synchronisés avec un maitre virtuel.
Nombreuses possibilités d’applications dans 'emballage.

» Ensacheuses, fermetures d’emballages et mesureurs

+ Formeuses, poingonnage et translation de cartons synchronisés par codeur
virtuel

» Cartonnage, confection d’attaches et transport de carton synchronisés

+ Alignement de produits par banderolage

» Rotation, positionnement et translation synchronisées

Machines a trancher / a coller les livres
Coupe a la volée, par exemple pour la découpe d’'un matériau continu

Transport de matériel synchronisé (p. ex. synchronisation de plusieurs bandes trans-
porteuses sur un codeur maitre)

Dispositifs de translation et de levage multi-axes
Dispositifs de remplissage dans I'industrie des boissons
Tous les déplacements synchronisés avec référence maitre-esclave définie.

Possibilité d’exploitation de maximum 64 axes moteur (avec MOVI-PLC® advanced)
en mode came électronique

Nombreuses possibilités de configuration, permettant une programmation claire a
I'aide des blocs fonctions correspondants

Possibilité de régler différentes sources de codeur maitre

Choix entre divers modes de synchronisation

Choix entre divers types d’offset

Lancement simplifié de I'offset a la mise en synchronisation ou en mode synchronisé

Possibilité de réaliser diverses combinaisons maitre / esclave et de configurer
plusieurs maitres de came électronique

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX
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Configuration

Conditions

Pour pouvoir utiliser la bibliothéque MPLCTecCamMotion, une commande
MOVI-PLC® en exécution technologique T1 ou supérieure est nécessaire.

La bibliothéque MPLCMotion MX doit étre intégrée. Les conditions préalables indi-
quées dans le manuel "Bibliotheques MPLCMotion_MDX et MPLCMotion_MX pour
MOVI-PLC®" sont également applicables.

3.3.2 Principe de base et remarques

Réglage des fonctions technologiques adéquates de I'axe via blocs fonction CEI.

Mise en synchronisation et resynchronisation via la fonction technologique "Cam",
puis basculement automatique sur la fonction Cam linéaire. Grace a cela, la gestion
d’offset est possible durant le fonctionnement synchronisé.

Synchronisation rapide gérée par interruption grace a l'utilisation de la fonction
capteur d’événements et de la gestion d’événements (la configuration corres-
pondante s’effectue automatiquement).

Le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX" est indispensable comme interface de
données centrale pour la fonction technologique "Cam".

L’éditeur technologique de MotionStudio n’est pas nécessaire, mais il est possible
pour le diagnostic d’établir une liaison online du moniteur avec I'exemple de projet
"MOVI-PLC® Defaultprojekt..... TecFunction". Cependant 'exemple de projet ne doit
pas étre chargé dans le variateur, sans quoi les réglages effectués par la biblio-
theque seraient a nouveau écrasés.

L’éditeur Cam permet de définir et de charger dans le MOVIAXIS®jusqu'é dix profils
de courbe. Lors du transfert vers le variateur, la courbe est sauvegardée avec 512
points de came. Lors du chargement dans le PC, un tableau avec 512 points de
came est généré. Afin d’obtenir une meilleure résolution, les points de came sont mis
a une échelle plus grande via le facteur de décalage. Le facteur Shift est déterminé
automatiquement pour toutes les courbes. Il est également possible de définir le
facteur de décalage maximal. En cas de nouveau facteur suite a une nouvelle défi-
nition de courbe, il n’est pas possible de charger une courbe seule, toutes les
courbes devront alors étre chargées.
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3.3.3 Synchronisation directe
Le bloc fonction "MC_CamiInDirekt_MX" permet de passer directement en mode came
électronique. Le déplacement s’effectue selon la courbe sélectionnée. En cas de
verrouillage (arrét d’urgence), 'axe n’est plus calé. Pour recaler 'axe aprés un ver-
rouillage, il est possible d’activer la fonction "Move-to-Master" a 'aide du bloc fonction
"MC_PrepareCamin_MX".

Le bloc fonction "MC_CamTableSelect_ MX" permet de passer d’une courbe a l'autre ;
la commutation s’effectue lorsque la fin de la courbe est atteinte.

3.3.4 Calage de I'axe et synchronisation
Le bloc fonction "MC_CamInAdjust_MX" permet dans un premier temps de caler I'axe
(FCB 9), puis de passer en mode came électronique. Le calage de 'axe peut étre défini
via I'entrée Adjustmode. Le déplacement s’effectue selon la courbe sélectionnée. Apres
un verrouillage (arrét d’urgence), I'axe est recalé par la trajectoire la plus courte.

Le bloc fonction "MC_CamTableSelect MX" permet de passer d’une courbe a l'autre ;
la commutation s’effectue lorsque la fin de la courbe est atteinte.

3.3.5 Synchronisation avec interruption
Le bloc fonction "MC_PrepareCamin_MX" permet de définir I'événement
"CamInEvent". Il est également possible d’activer la fonction MovetoMaster pour la mise
en synchronisation.

Evénements de synchronisation possibles :

Toutes les entrées du MOVIAXIS® ainsi que les signaux de la voie C des codeurs
1 a 3 peuvent étre paramétrés comme événements d’interruption.

La synchronisation est lancée par un événement d’interruption déclenché par une
modification du signal par exemple sur I'entrée binaire DI02 du MOVIAXIS®, par un
front montant / descendant (Pos / Neg Flag) ou par une modification du signal sur
DI02.

- MX_CAM_DIRECT

Le bloc fonction "MC_CaminDirect MX" permet de lancer directement la
synchronisation.

.+ MX_CAM_INTERRUPT DI01_POS_FLAG
- MX_CAM_INTERRUPT DI01_NEG_FLAG
« MX_CAM_INTERRUPT DIO1

- MX_CAM_INTERRUPT DI08_POS_FLAG
- MX_CAM_INTERRUPT _DI08_NEG_FLAG
- MX_CAM_INTERRUPT DIO8

- MX_CAM_INTERRUPT_C_TRACK_ENC1

- MX_CAM_INTERRUPT_C_TRACK_ENC2
- MX_CAM_INTERRUPT_C_TRACK_ENC3
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(1] (3]

>
) B

64361axx

[2] [

[11 Interruption DIO2 (front montant)
[2] Démarrage de la synchronisation
[3] nesclave

[4] L’esclave est synchronisé

[5] Position maitre

3.3.6 Gestion de l'offset
Lorsque la synchronisation est achevée, il est possible de lancer une gestion d’offset au
niveau de l'esclave en cours de fonctionnement synchronisé. Le bloc fonction
"MC_OffsetDirekt_MX" permet de lancer la gestion d’offset par rattrapage en distance
de la trajectoire maitre. Par conséquent I'offset résiduel de I'esclave par rapport a la
courbe actuelle est additionné. Ceci permet de compenser la référence maitre-esclave.

Possibilité de renseigner un offset négatif ou positif pour I'esclave.
L'offset est calculé avec une transition de type polyndbme_5.

Exemple : pour améliorer la compréhension, la gestion d’offset est représentée par deux
courbes de synchronisation.
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Profil de courbe sans offset
V'S
(11 [2]
| —
[ | - [
| I/ - |
I — | I
[ — ' |
| - ' |
| —— - I |
| 1
| | ! [3]
I - | :
I
I ! I ~
" i . -
[4] ' [4] ' [4] ' [5]
64362axx

[1]
[2]
3]
[4]
[5]

Vitesse esclave
Position esclave
n esclave
Synchrone
Position maitre
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©

Profil de courbe avec offset :

A
(1] 2] -
~
| ~ |
| |
Y 2 |
| |
| | "
| | “l
| | [5]
| |
|
| |
I | .
e —

[1]
(2]
[3]
[4]
[5]
[6]
[7]
(8]
[9]
[10]

M g (0]

Vitesse esclave

Position esclave

Offset esclave

Vitesse offset

n esclave

Offset accélération / décélération
Synchrone

Offset de démarrage

Cycle maitre de la gestion d’offset
Position maitre

64363axx
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3.3.7 Logique de détermination

Procédure

La bibliothéque MPLCTecCamMotion_MX peut étre insérée dans le projet avec le
gestionnaire des bibliothéques en complément a la bibliothéeque MPLCMotion_MX.

Le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX" est l'interface de la fonction technologique
de I'axe et doit donc étre appelé de maniére cyclique dans le programme. Lorsque
le bloc fonction "MC_ConnectAxis_ MX" a établi la connexion avec I'axe (Done
= TRUE), le bloc fonction "LinkTecCam" active les fonctions technologiques du
MOVIAXIS® nécessaires pour la fonction Cam. Les réglages nécessaires sont éga-
lement effectués dans I'éditeur PDO. Un objet de réception destiné a réceptionner la
position maitre via le bus systéme est notamment configuré dans le tampon In 5.

Si la position maitre doit étre transmise via le bus systeme, il est recommandé de
synchroniser le bus systéme. Le télégramme de synchronisation du SBus nécessaire
se configure a l'aide du bloc fonction "MC_SetSync_MX", qui fait partie de la biblio-
théque MPLCMotion_MX). Si le codeur virtuel est utilisé comme maitre de la
commande, le SBus est synchronisé automatiquement a I'appel du bloc fonction
"MC_LinkTecAxis_Virtual", qui fait partie de la bibliotheque MPLCTecVirtualEncoder.
Les réglages de base nécessaires pour cela se trouvent dans l'arborescence
paramétres sous Communication. L’initialisation du bloc "LinkTecCam" est effectuée
automatiquement.

Le bloc fonction "MC_SetCamConfig_MX" permet dans un premier temps de régler
les principaux parameétres. Ce bloc fonction peut étre ouvert par un front montant sur
'entrée Execute a chaque nouveau démarrage de la commande MOVI-PLC® ou
lorsqu’on souhaite modifier les paramétres généraux.

Le bloc fonction "MC_CamInDirect. MX" permet de lancer directement la synchroni-
sation. Aprés un arrét d’'urgence, I'axe devra étre calé par 'application. Si I'axe doit
automatiquement a nouveau étre déplacé vers le point de courbe aprés un arrét
d’'urgence, utiliser la fonction Move to Master (Prepare). Si la synchronisation
s’effectue via "MC_CamlinAdjust_MX", I'axe sera d’abord calé (FCB 9) en fonction
du mode d’ajustement réglé. Le calage aprés un arrét d’urgence ou un verrouillage
est effectué a la mise sous tension via le générateur de profil. Ceci s’effectue
toujours par le chemin le plus court DX/ DV.
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3.3.8 Stockage des données

Stockage des courbes
Le nombre maximal de courbes est de 10.

Le nombre de points par courbe est de 512.
La bibliothéque configure une courbe GEAR et une courbe WAIT.

Offset Index / Sous-index Description
0 20000.1 Début courbe GEAR
20000.5 Fin courbe GEAR
20000.6 Début courbe WAIT
9 20000.10 Fin courbe WAIT
10 20000.11 Début courbe 1
521 20004.10 Fin courbe 1
522 20004.11 Début courbe 2
1033 20008.10 Fin courbe 2
1034 20008.11 Début courbe 3
1545 20012.10 Fin courbe 3
1546 20012.11 Début courbe 4
2057 20016.10 Fin courbe 4
2058 20016.11 Début courbe 5
2569 20020.10 Fin courbe 5
2570 20020.11 Début courbe 6
3081 20024.10 Fin courbe 6
3082 20024.11 Début courbe 7
3593 20028.10 Fin courbe 7
3594 20028.11 Début courbe 8
4105 20032.10 Fin courbe 8
4106 20032.11 Début courbe 9
4617 20036.10 Fin courbe 9
4618 20036.11 Début courbe 10
5129 20040.10 Fin courbe 10
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Sauvegarde des caractéristiques des courbes
Interface de données entre came électronique et bibliotheque CAM

Offset Index / Sous-index Description

4095 20231.128 Version et sous-version de I'éditeur
4094 20231.127 gilftagiagii(glgzglcourbes chargées (un bit par courbe)
4093 20231.126 Nombre de courbes

4092 20231.125 Nombre de points de came (512)
4091 20231.124 Facteur de décalage esclave

4090 20231.123 Facteur de décalage maitre

4089 20231.122 Longueur maitre courbe 1

4088 20231.121 Longueur maitre courbe 2

4087 20231.120 Longueur maitre courbe 3

4086 20231.119 Longueur maitre courbe 4

4085 20231.118 Longueur maitre courbe 5

4084 20231.117 Longueur maitre courbe 6

4083 20231.116 Longueur maitre courbe 7

4082 20231.115 Longueur maitre courbe 8

4081 20231.114 Longueur maitre courbe 9

4080 20231.113 Longueur maitre courbe 10

L’éditeur de came électronique modifie l'interface de données (sauf décalage maitre),
le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX" copie, en cas de modification par I'éditeur, les
valeurs des points correspondants dans le DDB.

Le bloc fonction "MC_CamMasterPosSHL_MX" permet d’adapter le facteur de mise a
I’échelle du maitre. Les paramétres de la courbe sont modifiés automatiquement par le
bloc fonction.
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3.4 La bibliothéque MPLCTecCamMotion MX
3.4.1 Bref apercgu de la bibliotheque MPLCTecCamMotion_MX

B3 MPLCT ecCambotion_M:

B3 M_CAM_Caloulate

----- bC_CamCalcRitoR 50k [FE)

----- MC_CamCalcRtoR_M: [FB)

----- MC_CamCalzSpline_M: [FB)
B3 Mx_Cam_Config

----- RC_CamCurveFlowSelect b3 [FB]
----- bC_CamT ableScale b [FE)

----- MC_CamTableSelect_k: [FEB)

----- MC_CamT ableS electTrans M [FE)
----- MC_SetCamCanfig_Mx [FE]
-3 Mx_Cam_Main

b MC_LinkTecCam_Mx [FE]

-3 My_Cam_Parameter

----- tC_CaminControl_Mx [FE]

----- tC_Cambd asterPosSHL_M: [FE)

..... MC_PrepareCarmln_t4 [FB]

..... bC_FeadCamT able_k:= [FE]

----- MC_SetCamTransitionDynamics_ e [FB)
----- FMC_SethasterCycle_M3 [FE]

----- RAC_wiriteCamT able b3 [FE]

B3 b=_Cam_Singledsis

----- MC_Camlnddiust_k: (FB)

----- tC_CaminDirect_Mx [FE]

----- MC_CamiffsetDirect_M: [FB)

B3 Mx_Cam_Supplements

..... MC_CamGCOMasteNurmDenan_x [FE)
----- RC_CamEC0 M azterlnit_b= [FE

----- RC_Derivatel enSwitch_ b3 [FE]

Il

m

MC_LinkTecCam_MX

Le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX" dispose de diverses fonctions :

» Configuration des fonctions technologiques du MOVIAXIS® et activation des

fonctions nécessaires pour Cam.

» Configuration de l'interface de données-process MOVIAXIS®.
» Indication de I'état actuel de la fonction technologique "Cam"

* Indication de I'état d’initialisation

MC_SetCamConfig_MX

Ce bloc fonction permet d’effectuer la configuration de base de la synchronisation.
Avant de lancer la synchronisation, les paramétres doivent avoir étre transférés via ce

bloc fonction.

66
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MC_CaminDirect_MX
Ce bloc fonction permet de lancer la synchronisation directe par un front montant sur
'entrée Execute. Aprés un arrét d’urgence, I'axe doit étre orienté par I'application. Si,
aprés un arrét d’'urgence, I'axe doit automatiquement a nouveau se déplacer vers un
point de courbe, utiliser la fonction Move _to Master (Prepare).

MC_CaminAdjust_MX
Ce bloc fonction permet de lancer la synchronisation directe par un front montant sur
'entrée Execute. L'axe est d’abord calé en fonction du mode d’ajustement réglé
(FCB 9).

Aprés un arrét d’'urgence ou un verrouillage, le calage s’effectue a la mise sous tension
avec le générateur de profil. Ceci s’effectue toujours par le chemin le plus court DX / DV.

MC_CamOffsetDirect_MX
Le bloc fonction "MC_CamOffsetDirect MX" active, a I'aide des parametres transmis,
un positionnement additionné au profil de courbe. La trajectoire esclave est ajoutée a la
trajectoire maitre par rattrapage en distance.

MC_PrepareCamin_MX
Le bloc fonction "MC_PrepareCamin_MX" peut configurer un événement d’interruption
pour la synchronisation. La fonction Move To Master peut étre sélectionnée ou désé-
lectionnée. La fonction d’interruption peut étre libérée ou verrouillée via le bloc fonction
"MC_CaminControl_MX".

MC_CaminControl_MX
Ce bloc fonction permet de libérer ou de verrouiller 'événement d’interruption. Le redé-
marrage automatique peut étre activé.

MC_CamTableSelect_MX
Le bloc fonction "MC_CamTableSelect MX" permet de sélectionner une courbe
(0 -10). Lorsqu'une courbe est activée, la commutation sur la courbe nouvellement
sélectionnée ne s’effectue que lorsque la fin de la courbe est atteinte. La sortie de la
courbe est liée a la fin de la courbe, la courbe est alors parcourue sans fin (courbe 0 =
courbe d’attente).

MC_CamTableSelectTrans_MX
Le bloc fonction "MC_CamTableSelectTrans_MX" permet de sélectionner une courbe
(1 -10) avec une transition. Lorsqu’une courbe est activée, la commutation sur la courbe
nouvellement sélectionnée ne s’effectue que lorsque la fin de la courbe est atteinte. La
sortie de la courbe passe sur une transition. La fin de la transition est liée au début de
la courbe, si bien que la courbe et la transition sont parcourus en continu.

MC_CamCurveFlowSelect_MX
Ce bloc fonction permet de lier entre elles jusqu’a 10 courbes.

Chaque sortie de courbe peut étre liée avec une transition.
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MC_CamTableScale_MX
Le bloc fonction "MC_CamTableScale" permet d’adapter les paramétres Numérateur,
Dénominateur pour une courbe.

MC_SetMasterCycle_MX
Le bloc fonction "MC_SetMasterCycle_ MX" permet d’adapter la longueur du cycle
maitre pour une courbe.

MC_CAM_MasterPosSHL_MX
Afin d’obtenir une meilleure résolution, il est possible de mettre a I'échelle le cycle maitre
en fonction du facteur de décalage du maitre.

Exemple : cycle maitre = 10000 => facteur décalage maitre = 6, le cycle maitre est alors
de 10000 x 2° = 64000.

Ce bloc fonction permet de modifier la mise a I'échelle des cycles maitre de toutes les
courbes.

MC_SetCamTransitionDynamics_MX
Ce bloc fonction permet de modifier les paramétres de dynamisme des courbes de
transition de la courbe sélectionnée.

MC_ReadCamTable_MX
Ce bloc fonction permet de lire les 512 points de came de la courbe sélectionnée depuis
le MOVIAXIS® et de les écrire dans un tableau.

MC_WriteCamTable_MX
Ce bloc fonction permet d’écrire pour la courbe sélectionnée un Array (tableau) avec
512 points de came dans le MOVIAXIS®.

MC_CamGCDMasterNumDenom_MX
Ce bloc fonction recherche le plus grand dénominateur commun et raccourcit les inter-
ruptions en conséquence. Aucun parameétre n’est modifié.

MC_CamGCDMasterUnit_MX
Ce bloc fonction calcule, a partir de la distance maitre, un numérateur et un dénomi-
nateur. Aucun paramétre n’est modifié.

MC_Derivate_Gen_Switch_MX
Cette bibliothéque fonctionne avec CamFlow1 et CamFlow2 et le mode Position.

Ce bloc fonction permet de commuter la source du générateur de dérivation.

MC_CamcCalRtoR_MX
Calcul de courbes imbriquées a partir de deux a six points de coordonnées. Le début de
la courbe est toujours a 0/ 0 (X1/Y1).
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MC_CamCalRtoR50_MX
Calcul de courbes Rest to Rest a partir de deux a 50 points de coordonnées.

L’offset du maitre et I'offset de I'esclave sont réglables.

MC_CamcCalcSpline_MX
Calcul d’une courbe Spline constituée de 3 a 29 points de coordonnées.

3.4.2 Types de données de la bibliothéque MPLCTecCamMotion_MX

B3 MPLCT ecCambotion_h:

----- B8 MC_CAM_ADJUSTMODE_ M [ENUM)

----- B8 MC_CAaM_ADRESS_Mx [STRUCT)

----- B8 MC_CaM_CALC_DIAG_M [STRUCT)

----- B8 MC_CaM_CALC_FUNCTIONNO_M: [ENUM)
----- B8 MC_CaM_CALC_SPLINEMODE_M [ENUM)

----- S8 MC_CaM_CFLOW M [STRUCT)

----- B8 MC_CAM_CURVE_FLOW M [STRUCT)

----- B8 MC_CAM_EXTENDED_CONFIG_Mx [STRUCT)
----- B8 MC_CAM_EXTENDED_DIAG_MX [STRUCT)

----- B8 MC_CAM_IN_SOURCE_Mx [ENLIM)

----- B8 MC_CaM_LINKTEC_DIAG_Mx [STRUCT]

----- S8 MC_CAM_MASTERSOURCE_M [ENUM)

----- B8 MC_CAM_OUT_SOURCE_MX [ENUM)

----- B8 MC_CAM_Point_Mx [STRUCT)

----- B8 MC_CaM_REACTION_LAGERROR_Mx [ENUM]
----- W8 tC_CaM_RioR_Mx [STRUCT)

----- B8 MC_CAM_STATE_Mx [ENUM)

----- B8 MC_CAM_TABLENUMBER_Mx [ENUM]

----- B8 MC_CaM_TRANSTYP_b: [ENUM)

64366axx

MC_CAM_ADJUSTMODE_MX

TYPE MC_CAM_ADJUSTMODE_MX
M¥_CAMINDIRECT =10, (*camin direct without adjust, init with XMasterPosZero®)
MX_ADJUST =1 (*move the slave to XMasterPosAct *)
EMD_TYPE
64367axx
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MC_CAM_ADRESS_MX
TYPE MC_CAM_ADRESS_MX -

STRUCT
Variable_IO CDINT = 3; (*DDB Startadress Vatiable 10%)
PosSetPointGen CDINT = 24; (*DDB Startadress PositionSetpointGenerator®)
Gear CDINT = 61; (*DDB Startadress Gear®)
SystemData S DINT = 104; (*DDB Startadress Systemdata®)
VirtualEncoderhx CDINT = 148; (*DDB Startadress Virtual Encoder®)
Messtaster_1 - DINT = 188; (*DDB Startadress Messtaster 1%)
Messtaster_2 CDINT = 228; (*DDB Startadress Messtaster 2%)
Messtaster_3 CDINT = 263; (*DDB Startadress Messtaster 3%)
Messtaster_4 - DINT = 300; (*DDB Startadress Messtaster 4%)
Databuffer_1 - DINT = 338; (*DDB Startadress Databuffer 1%)
Databuffer_2 - DINT = 430; (*DDB Startadress Databuffer 2%)
Databuffer_3 S DINT = 521; (*DDB Startadress Databuffer 3%)
Databuffer_4 CDINT = 612; (*DDB Startadress Databuffer 4%)
EventControl - DINT = 705; (*DDB Startadress Event Control™)
Cam_=Controller CDINT:= 815; *0%) (*DDB Startadress Cam Control®)
Cam_1 CDINT =1401; (*819*) (*DDE Startadress CAMFlow1 *)
Cam_2 - DINT =2021, (*1439*) (*DDB Startadress CAMFlow2 *)
Cam_3 CDINT =2173; (*15%*) (*DDB Startadress CAMFlow3 *)
ProfGen CDINT =2271; (*1689%) (*DDB Startadress CAM Profilgenerator®)
DerivateGen S DINT =2304; (*1722%) (*DDB Startadress CAM DerivateGenerators/MotorManager®)
Motormangment CDINT =2317,; (*1735%) (*DDB Startadress CAM Motormanagment®)
END_STRUCT
64368axx
MC_CAM_CALC_DIAG_MX
TYPE MC_CAM_CALC DIAG_WX
STRUCT
Fparameter fhcamAnahzer®)
R ER DIMT; Frmaximum speed®)
WITin DIMT; Frainimum speed®)
Absvmay DIMT; Fahsolut maximum speed®)
Armax DIMT; Fraximum acceleration™
Amin DIMT; Frinimum acceleration®
AhsAmax DIMT; Fahszolut maximum acceleration®)
Mastercycle DIMT; Frmastercyclescale®)
Shiftfaktor UIMT; *Slave RightShift Faktor Default 10%)
State ‘BYTE; (Fstate machine®)
MastershitTabh  DIMT; (* the table point of the shift masterposition only used by RtoRS0%)
EMD_STRUCT
EMD_TYWPE
64369axx
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MC_CAM_CALC_FUNCTIONNO_MX
TYPE MC_CAM_CALC_FUNCTIONNO_MY

Mx_CAM_STRAIGHT =0, *straight line®)

A _ PO OMIAL_S =1, "polnomial Sth order™®)

h_ A _SIM LIS =2, ("sine cure™)

A _POLY R OMIAL_3 =3, "polnomial 3rd arder *)

hx_CAM_BESTEHORM_SIMNOIDE =4, (*sinoide Bestehorn®)

Mx_CAM_ACC_TRAPEZCOID =81 (Fradified trapezaid®)
EMD_TYPE

64370axx

MC_CAM_CALC_SPLINEMODE_MX

TYPE MC_CAM_CALC_SPLINEMODE_M
h_CAM_Spline_0 =0, * Spline-Interpalation *)
h_CAM_Spline_B =1, FApproximation - Submode O - palynomial 3rd order
- Submode 1- not used
- Submode 2 - polynomial 2nd order
- Submode 3 - palynomial 2rd order
- Bubmode 4 - polynomial 4th order
- Bubmode 9 - polynomial 5th order
- Bubmode B - polynomial Bth order
- Bubmaode 7 - palynamial Tth order®)
h_CAM_Spline_1 =2 (*fast, piecewise Interpalation
JX
EMD_TYPE
) 64371axx

MC_CAM_CFLOW_MX
TYPE MC_CAM_CFLOW M3 ;

STRUCT
Cunenumber: mMC_CAM_TABLEMUMBER_WM:=1; rrumber of the cune®)
Mextcume: mMC_CAM_TABLEMUMBER_WM:=1; *rext curve pos direction™)
Transitionmaster: DIMNT, Mtransision during ...master units™)
YSlaveoffsetadd: DIMNT, *=laveoffset between the curve included the difference off the old cure™
EMD_STRUCT
EMD_TYPE

64372axx
MC_CAM_CURVE_FLOW_MX

TYPE MC_CAM_CURVE_FLOMW R
STRUCT
Camsegment ARRAYT.10] OF MC_CAM_CFLOWY W
EMD_STRUCT
EMD_TYPE
64373axx
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MC_CAM_EXTENDED_CONFIG_MX

TYPE MC_CAM_EXTENDED_CONFIG_ M

STRUCT
(* Extended LinkTecCam Configurations *)
UseTecEditorZonfig BOOL; (* hased on the PLC default TecEditor project additional

Tec configurations can be made, e.g. CAMZ3, Touchprobe, etc*)

TecFunctionsUserUnitSlave: BOOL=1,

(*True = Tec values are scaled in user units

False = Tecwalues are in system units (unscaled)™

TecFunctionCamExpant: BOOL;

"False=itis onlyto compress a cam cure possible

True =it is also allowed to expant a cam curve®)

TecFunktionTransition:  MC_CAM_TRANSTYP_Mx=4,

hi_CAM_TransPolynomial3:

, Transition with Playnom 3

hix_CAM_TransPolynomial5:=2, Transition with Ploynom 5

W_CAM_LPGZ:=3,
M_CAM_LPG1=4

7
Cale_SlaveShit_rmay (DINT =10; (" limitofthe calculate Slaveshin™

stinitialParameter_hlx: MC_IMITIALPARAMETER,

Transition with LPG2
Transition with LPG31

v
‘With this struct several user defined parameters can be written to the axis during the
initialization of MC_Connectixis_bX DHx11B 10 parameters, DHx41B B0 parameters

Add the following code to your pragram to initialise the struct:

Exarnple: write DDB variable 2577 and 3420;

stinitialParameter_Mx alndex(1] = 20220:
stinitialParameter b aSublndex[1] = 18;
stinitialParameter_M: aData[1] =10,

stinitialParameter_MH.alndex[2] .= 20226,
stinitialParameter_M:.aSublndex[2] == 93;
stinitialParameter_M<.aData[2] = 20;

(™ Index of DOB Variable 2577 ™)
(* Sublndex of DDB Variable 2577 %)
(* Data to he written to DDB Variable 2577%)

(* Index of DOB Yariable 3420 %)
(* Sublndex of DDB Yariable 3420 %)
(* Data to bhe written to DOB Variable 3420%

Ifthere are more than 10 parameters towrite, declare NUMOF_INITIALFARAMETER
inyour prograrn

YAR_GLOBAL CONSTANT
NUMOF _IMITIALPARAMETER : UDINT = 20;
END_VAR

U
(* Extended SetCamConfig configurations )

MSignal_nterpolationTirme:
MSignal_DelayTime:
AverageFilterTime:
CompFilterTime:
DeathTimeCarr_OMN:
SpeedCoarr_OM:
AccelerationCoarr_OR:
ReactionLagError.

END_STRUCT
END_TYPE

72
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DIMT, * InterpolationTime: range 1,60 resolution [0.5ms] (0.5.30ms)™

DMT,; * PositionDelayTime in [ps] )

DIMT,; * &verageFilterTime: range 1...60 resaolution [0.5ms] {0.5...30ms)®)
DIMT,; * CompFilterTime: range 1..60 resolution [0.5ms] {0.5....30ms)*)

BooL; * Activation of the death time correction: false = OFF, true = ON®)

BooL; * Activation of the velocity related correction: false = OFF, true = ON*)
BooL; * Activation ofthe acceleration related carrection: false = OFF, true = QN

MC_CAM_REACTION_LAGERROR_M: =10,(* defines the reaction afler lag detection. Fossihle se

M_CAM_NO_RESPONSE =0,
W_CAM_DISPLAY_OMLY =1,
M_CAM_STOP_APPL_LIMIT_AUTORESET_MNO_HISTORY:=21,
M_CAM_STOP_APPL_LIMIT_AUTORESET=17,
M_CAM_STOP_APPL_LIMIT_WAITING_NO_HISTORY:=13,
M_CAM_STOP_APPL_LIMIT_WAITING=5
MH_CAM_STOP_APPL_LIMIT_LOCKED:=4,

MX_CAM_IMMEDIATE_STOP_AUTORESET _NO_HISTORY=22,
MK _CAM_IMMEDIATE_STOP_AUTORESET=18,
M_CAM_IMMEDIATE_STOP_WAITING_NO_HISTORY=14,

M _CAM_IMMEDIATE_STOP_WAITING =6,

M _CAM_IMMEDIATE_STOP_LOCKED =3,

M _CAM_STOP_SYETEM_LIMIT_AUTORESET_MO_HISTORY =23,
WX _CAM_STOP_SYSTEM_LIMIT_AUTORESET:=14,

M _CAM_STOP _SYSTEM_LIMIT_WAITING_MO_HISTORY:=14,

M _CAM_STOP_SYSTEM_LIMIT_WAITING=10,

M _CAM_STOP_SYSTEM_LIMIT_LOCKED:=11,

M_CAM_INHIBIT_AUTORESET_NO_HISTORY=24,
M_CAM_INHIBIT_AUTORESET=20,

M CAM_INHIBIT_WAITING _NO_HISTORY=16,

M CAM_INHIBIT_WAITING =5,
M_CAM_INHIBIT_LOCKED=2,
M_CAM_INHIBIT_LOCKED_OVERIDE =25,

Mx_CAM_SYSTEM_INTERNAL WATING=12,
M _CAM_STOP_WAITING:=T,

M _CAM_STOP_LOCKED=4,
M¥_CAM_DISPLAY_ERRORHISTORY =26

*
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MC_CAM_EXTENDED_DIAG_MX

iTYF' EMC_CAM_EXTENDED_DIAG_M::

STRUCT

CamFlowl ActCune LN, (*Cam Flow 1 status actual curve number *)
CamFlow2ActCurye LIMT, (FCam Flow 2 status actual curve number )
Modulo_underflow DIMT, Modulo limit underflow®)
Modula_overow DIMT, Modulo limit overflow®)
Calc_SlaveShift_max - DINT, * limit of the calculate SlavaShift*)
numher_mastercycles LIMT=1, *number of mastercycles after tableselect™)
CamEditor_VersionSubversion  DINT, ™ergion off the cam editort
CurveChanged ‘DIMT, (* Bit-0 one or more Curve are changed

Bit-1 Curve 1 is changed

Bit-2 Cune 2 is changed

Bit-3 Curve 3 is changed

Bit-4 Curve 4 is changed

Bit-5 Curve 5 is changed

Bit-6 Curve G is changed

Bit-7 Cunve ¥ is changed

Bit-8 Curve 8 iz changed

Bit-9 Curve 9 is changed

Bit-10 Curve 10 is changed®)
humhberafCure DINT; (*number off designed cure®)
Tablepoints DINT,; (*number of tablepoints™)

SlaveShit DINT, (*all curve points are shifted with the Slave Shit %

MasterShift DINT, (*the master position is shifted =

Mastercyele_lenght : ARRBAY[1. 0] OF DINT,  {*Mastercyclelenght Curve 1-10
Mastercyele_lenght_1 DIMT; Mastercyclelenght Curve 1
Mastercycle_lenght_2 DIMT; Mastercyclelenght Curve 2
Mastercycle_lenght_3 DIMT, Mastercyclelenaht Curve 3
Mastercyele_lenght_4 DIMT; Mastercyclelenaht Curve 4
Mastercycle_lenght_5 DIMT; Mastercyclelenght Curve &
Mastercycle_lenght_B DIMNT; Mastercyclelenght Curve 6
Mastercycle_lenght_7 DIMT; Mastercyclelenght Curve 7
Mastercycle_lenght_8 DIMT  Mastercyclelenaht Curve 8
Mastercyele_lenght_9 DIMT; Mastercyclelenght Curve 9
Mastercyele_lenght_10 DIMT; Mastercyclelenght Curve 10%)

Transition_mastercycle : ARRAY [11..20] OF DINT,;*Mastercyelelenght Transition Block 11 -20

Transition_Mastercycle_11 DIMT; Mastercyclelenght Curve 11
Transition_Mastercycle_12 DIMT, Mastercyclelenaht Curve 12
Transition_Mastercycle_13 DIMT, Mastercyclelenght Curve 13
Transition_Mastercycle_14 DIMT; Mastercyclelenght Curve 14
Transition_Mastercycle_14 DIMT; Mastercyclelenght Curve 15
Transition_Mastercycle_16 DIMT; Mastercyclelenght Curve 16
Transition_Mastercycle_17 DIMT, Mastercyclelenaht Curve 17
Transition_Mastercycle_18 DIMT  Mastercyclelenght Curve 18
Transition_Mastercycle_19 :DIMT; Mastercyclelenght Curve 19
Transition_Mastercycle_20 DIMT; Mastercyclelenght Cunve 20%

Slave_deviation: AREAY[1.10] OF DIMNT; (*Slave deviation from the statpoint to the endpoint of & curve
Slave_deviation_1 - difference curve 1

Slave_deviation_2 - difference curve 2

Slave_deviation_3 - difference curve 3

Slave_deviation_4 - difference cune 4

Slave_deviation_5 - difference curve

Slave_deviation_& - difference curve &

Slave_deviation_7 - difference curve 7

Slave_deviation_8 - difference curve 8

Slave_deviation_8 - difference cune 4
Slave_deviation_10 - difference cure 10%)

(*Slave deviation from the statpoint to the endpoint of a curve

Slave_Offsettdd: ARRAY[1..10] OF DIMNT,

Cam_Adress
EMD_STRUCT
EMD_TYFE

MC_CAM_ADRESS_ MK,

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX

Slave_OffzetAdd_1
Slave_Offsethdd_2
Slave_oOffsethdd_3
Slave_OffzetAdd_4
Slave_OffzetAdd_5
Slave_Offsethdd_B
Slave_oOffsethdd_7
Slave_Offsethdd_8
Slave_OffzetAdd_9

Slave_OffsetAdd_10 - offset add difference cure 107)

(*Startadress DDE*)

- offset add difference curee 1
- offset add difference curve 2
- offzet add difference curve 3
- offset add difference curve 4
- offset add difference curve &
- offset add difference curve &
- offzet add difference curve 7
- offset add difference curve 8
- offset add difference curve 9

64375axx
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MC_CAM_IN_SOURCE_DIAG_MX

il'YF'E MG _CAM_IMN_SOURCE_NM:X:

{

3

M¥_CAM_DIRECT,
M_CAM_INTERRUPT_DIOT _POS_FLAG=16#30,

M_CAM_INTERRUPT_DIO1_MEG_FLAG=16#31,

M_CAM_INTERRUFT_DIOT =16#32,
M_CAM_INTERRUPT_DI0Z_POS_FLAG=16#40,

M_CAM_INTERRUPT_DIOZ_MEG_FLAG=16#41,

M_CAM_INTERRUFT_DIOZ:=15#432,
M_CAM_INTERRUPT_DI0I_POS_FLAG=16#50,

MH_CAM_INTERRUPT_DIO3_MNEG_FLAG=16#31,

M_CAM_INTERRUPT_DIOZ:=15#52,
M_CAM_INTERRUPT_DID4_POS_FLAG=16#60,

WX _CAM_INTERRUPT_DIO4_MNEG_FLAG=16#61,

M_CAM_INTERRUPT_DIO4:=15#62,
M_CAM_INTERRUPT_DIOS_POS_FLAG=16#70,

Wx_CAM_INTERRUPT_DIOS_MEG_FLAG=16#71,

M_CAM_INTERRUPT_DIOS:=16#72,
M¥_CAM_INTERRUPT_DIDG_POS_FLAG=16#80,

Wx_CAM_INTERRUPT_DIOG_MEG_FLAG=16#31,

M_CAM_INTERRUPT_DIOG:=16#82,
M_CAM_INTERRUFT_DIO7_POS_FLAG=16#30,

M_CAM_INTERRUPT_DIOT _MEG_FLAG=16#81,

M_CAM_INTERRUPT_DIOT:=16#92,
M_CAM_INTERRUFT_DIDE_FOS_FLAG=16#A0,

M¥_CAM_INTERRUPT_DIOG_MEG_FLAG=16#A1,

M_CAM_INTERRUPT_DIOG:=16#42,
M_CAM_INTERRUFT_C_TRACK_ENGCT =16#2,

M_CAM_INTERRUPT_C_TRACK_ENGCZ:=16#12,
M¥_CAM_INTERRUPT_C_TRACK_ENCI=16#22,

x_CAM_DISTAMCE_COUNTER=18#01FF,

h_CAM_DISTAMCE_COUNTER_RESET_COUNT=16#02FF

END_TYPE

MC_CAM_LINKTEC_DIAG_MX

* CAM in directwith MC_CaminDirect_hix =)

* Camin{Cffset) by D101 interrupt rising edge *)

* Camin{Offset) by DI0T intarrupt falling edge =)

(* CamlniOffset) by DI01 interrupt both edges *)

* Camin{Offset) by D102 interrupt rising edge *)

(* Camln{Offzet) by DIOZ interrupt falling edge *)

(* CaminiCffset) by DI02 interrupt both edoes *)

* Camin{Offset) by D103 interrupt rising edge ™)

* CamlniDffzet) by DIOZ interrupt falling edge *)

(* CamlniCffset) by DIO3 interrupt both edoges *)

* Camin{Offset) by DI04 interrupt rising edge ™)

* CamlniDffset) by DI04 interrupt falling edge *)

* Camin{Cffset) by DI04 interrupt both edges *)

(* Camln{Offzet) by DI0S interrupt rising edge *)

(* CamlniOfset) by DI0G interrupt falling edoe *)

* Camin{Offset) by DI0S interrupt both edges *)

* CaminiOffzet) by DIOE interrupt rising edge *)

(* CamlniOfset) by DIOE interrupt falling edoge *)

* Camin{Offset) by DIOE interrupt both edges *)

* Camln{Offset) by DIOT interrupt rising edage *)

* Camin{Cffset) by DIOT interrupt falling edge %)

* Camin{Offset) by DIOT interrupt both edges *)

(* CamlniOfset) by DI0S interrupt rising edage *)

* Camin{Offset) by DI0E interrupt falling edoe %)

* Camln{ffzet) by DIOS interrupt bath edges *)

(* CamlniOffset) by C-track interrupt of encader! *)
* Camin{Offset) by C-track interrupt of encader? %
* CamlniOffzet) by C-track interrupt of encadera =)
(* CamlniOffset) by master distance without reset actual counter value™®)
* Camin{Offset) by master distance | reset actual counter value™)

64376axx

TYPE MC_CAM_LINKTEC_DIAG M

STRUCT

CamFlowl ActCurve
CamFlowZactCune

MC_CAM_MasterPosSHL_MX

TYPE MC_CAM_MASTERSOURCE_M:- :

!

5
TYPE T

EMD

W3_CAM_SYSTEMPOS_ENGODERT,
W3_CAM_SYSTEMPOS_ENGODER?Z,
W_CAM_SYSTEMPOS_ENGODERS,
W3_CAM_MODULOPOS_EMCODERT,
M3_CAM_MODULOPOS_EMCODERZ,
W3_CAM_MODULOPOS_ENMCODERS,

W3 CAM_MODULO_WIRTUAL_ENCGODER_MX,
W3_CAM_LINEAR_VIRTUSL_ENCODER_MX,

Wx_CAM_RECENE_RDO_1,
W_CAM_RECEWE_FDO_2

LT, rCam Flow 1 status actual curve number
LT, fCam Flow 2 status actual curve number
64377axx

(* Waster position is the linear position of encoder 1%)

(* laster position is the linear position of encoder 2%

(* Waster position is the linear position of encoder 3%

(* Master position is the modulo position of encoder 1)

™ Master position is the modulo position of encoder 27)

™ Master position is the modulo position of encoder 3%

(* Wlaster position iz the modulo position of the Mxvitual encoder *)
(* Waster position is the linear position of the WX virtual encoder®)
(* hlaster position is the SBus receive ohjekt POO1T *)

(* Wlaster position is the SBus receive ohjekt POO2 )

64378axx
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MC_CAM_POINT_MX

TYPE MC_CAM_POINT_hix

STRUCT
EA CDIMT, Frmasterpoints®)
by DI, Fslavepoints™)
EMD_STRUCT
EMD_TYPE

64379axx

MC_CAM_REACTION_LAGEERROR_MX

TYFPE MC_CAM_REACTION_LAGERROR_M:
{
h=_CAM_MO_RESPOMSE =0,
=_CAM_DISPLAY_OMLY =1,
b= _CAM_STOP_APPL_LIMIT_AUTORESET_MO_HISTORY:=21,
W_CAM_STOP_APPL_LIMIT_AUTORESET=1T,
W _CAM_STOP_APPL_LIMIT_WAITING_MNO_HISTORY:=13,
W _CAM_STOP_APPL_LIMIT_WAITING=3,
W_CAM_STOP_APPL_LIMIT_LOCKED:=4,

W _CAM_IMMEDIATE_STOP_AUTORESET_MNO_HISTORY =22,
W _CAM_IMMEDIATE_STOP_AUTORESET:=18,

W _CAM_IMMEDIATE_STOP _WAITING _NO_HISTORY =14,

W _CAM_IMMEDIATE_STOP _WAITIMNG =6,

W _CAM_IMMEDIATE_STOP_LOCKED=3,

W _CAM_STOP_SYSTEM_LIMIT_AUTORESET_MO_HISTORY =23,
W _CAM_STOP_SYSTEM_LIMIT_AUTORESET:=149,

W _CAM_STOP_SYSTEM_LIMIT WAITING_MO_HISTORY:=14,

W _CAM_STOP_SYSTEM_LIMIT_WAITING=10,

W _CAM_STOP_SYSTEM_LIMIT_LOCKED:=11,

W CAM_INHIBIT_AUTORESET_MO_HISTORY =24,
W CAM_INHIBIT_AUTORESET:=20,

W CAM_INHIBIT _WAITING_MO_HISTORY =18,

W CAM_INHIBIT WAITING =5,

W CAM_INHIBIT_LOCKED =2,
Wx_CAM_INHIBIT_LOCKED _OVERIDE =25,

M _CAM_SYETEM_INTERMAL WAITING:=12,
M _CAM_STOP WAITING =T,
M _CAM_STOP_LOCKED:=4,
Mx_CAM_DISFLAY _ERRORHISTORY =28
5
EMD_TYPE
64380axx
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MC_CAM_RtoR_MX

TYPE MC_CAM_RtoR_Mx:

Foint: ARREAY1.80] OF MC_CAM_Point_hix;

STRUCT
EMD_STRUCT
EMD_TYPE
MC_CAM_STATE_MX
TYPE MC_CAM_STATE_MX :
(
MX_CAM_OUTCAM =0,
WX _CAM_INCAM =1,
MX_CAM_INCAM_ADJUST =2,
MX_CAM_INCAM_OFFSET =3,
MX_CAM_INCAM_ADJUST_OFFSET =4,
MX_CAM_MOVE_TO_MASTER =5,
M¥_CAM_MOTLINKED =6
END_TYPE

MC_CAM_TABLENUMBER_MX
TYFE MC_CAM_TABLEMUMBER_h:

i CAM_WAIT_hX =0,
CAM_1 R =1,
CAM_2 R =2,
CAM_3 R =3,
CAM_4 R =4,
CAM_5 R =h,
CAM_E R =6,
CAM_T R =T,
CAM_8 R =1,
CAM_9_h =9,
CAM_10_hx =10

CAM_GEAR_MX =11
I
EMD_TYPE

MC_CAM_TRANSTYP_MX
TYPE MC_CAM_TRANSTYP_MH

64381axx

Synchronous state - Axis is out caming *)

Synchronous state - Axis is in caming *)

Synchronous state : Axis is in caming *)

Synchronous state - Offset move while in cam direct *)

(* Synchronous state : Offset move while in cam adjust®)

(* Synchronous state : Axis is moving to Master after inhibit or safety stop init DX/ DV *)
(* Synchronous state : Axis not linked )

64382bxx

Curve Wait Startpoint 5 Lenght 5%

CamFLow 1 Curve 1 Startpoint 10 Lenght 512%

FCamFLow 1 Curve 2 Startpoint 522 Lenoght 512%)
CamFLow 1 Curve 3 Startpoint 1034 Lenoght 512%)
CamFLow 1 Curve 4 Startpoint 1546 Lenoght 512%)
CamFLow 1 Curve & Startpoint 2058 Lenght 512%)
"CamFLow 1 Curve B Startpoint 2570 Lenght 512%)
CamFLow 1 Curve T Startpoint 3082 Lenght 512%)
"CamFLow 1 Curve 8 Startpoint 3594 Lenght 512%)
CamFLow 1 Curve 9 Startpoint 4106 Lenoght 512%)
CamFLow 1 Curve 10 Startpoint 2058 Lenght 512%
"Curve GEAR Startpoint 0 Lenght 5%

64383axx

ME_CAM_TRAMSPOLYMOMIMALI =T, CTransition with Ploynom 30 %a Ya Ve Ve™)
M_CAM_TRAMSPFOLYMOMIMALZ =2, CTransition with Ploynom 5 5% Wa 88 78 Ve A

W CAM_LPG2=3,
W3 AN PG =4
5
EMD_TYFPE

76

CTransition with LPG2 T Amas™)
CTransition with LPGT FAmax WmaxP Mmaxh™)

64384axx
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3.4.3 Configuration avancée
Les fonctions technologiques du MOVIAXIS® offrent de nombreuses possibilités de
réglage, de filtrage ou de fonctions de compensation qui ne sont pas nécessaires pour
la plupart des applications standard. Pour conserver une bonne vue d’ensemble des
blocs fonction tout en ayant une possibilité d’acces, ces paramétres sont résumés dans
la structure d’entrée "MC_CAM_EXTENDED_CONFIG_MX".

Cette structure est utilisée tant par le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX" que par le
bloc fonction "MC_SetCamConfig_ MX".

3.4.4 ExtConfig avec MC_LinkTecCam_MX

UseTecEditorConfig
La variable structure UseTecEditorConfig permet, en paralléle a la configuration CAM a
l'aide des blocs fonction des bibliotheques, une configuration avancée avec le
TecEditor.

Ceci permet p. ex. de régler la fonction de capteur d’événements ou de configurer un
bloc de courbe supplémentaire superposeé.

REMARQUES
° Procédure
1 » Les plages DDB pouvant dans certaines circonstances se décaler, afin d’éviter les
messages de défaut, il faut d’abord stopper le programme CEI par reset (a froid).

» Utiliser comme base le projet TecEditor "MOVI-PLCDefaultprojekt..... TecFunction".
Le projet peut ensuite étre modifié ou élargi selon la nécessité. Il estimportant dans
ce cas de ne pas désactiver les fonctions Tec qui sont activées dans le projet de
base.

» Charger dans le variateur le projet TecEditor modifié.

» Lorsque la variable Use TecEditorConfig a été forcée sur TRUE, le programme peut
étre lancé.

TecFunctionUserUnitSlave
La variable est initialisée sur TRUE et signifie que toutes les variables systéme sont
interprétées comme unités utilisateur.

En cas de réglage sur FALSE, ce sont les unités systéme qui sont utilisées (paramétre
20300.1).

TecFunctionCamExpant
Réglage par défaut = FALSE. En raison de I'augmentation automatique de la mise a
I’échelle des positions esclave, il n’est normalement pas possible de dilater une courbe
a I'échelle numérateur / dénominateur, elle peut uniquement étre comprimée. Si cepen-
dant, a la configuration de la courbe, la courbe est volontairement maintenue a une taille
inférieure via le paramétre "facteur de décalage maximum®, il est également possible de
dilater la courbe en activant le bit "TecFunctionCamExpant".
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TecFunctionTransition
Réglage par défaut = MX_CAM_LPG1. Les fonctions de commutation (transitions),
pouvant suivre une courbe mathématique, sont calculées avec un générateur de profil
linéaire 1. Il est par conséquent possible de définir une vitesse maximale et une accé-
lération maximale. Cette fonction peut étre commutée en conséquence, voir
"MC_CAM_TRANSTYP_MX".

stinitialParameter_MX
Permet d’intégrer les parameétres MOVIAXIS® dans un array (tableau) ; ceux-ci sont
ensuite transférés dans le variateur via le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX".

3.4.5 ExtConfig avec MC_SetCamConfig_MX
La configuration avancée avec "SetCamConfig" contient des variables permettant de ré-
gler des filtres supplémentaires pour la préparation du signal maitre.

Les informations détaillées concernant les fonctions et les effets de ces filtres figurent
dans la documentation MOVIAXIS® "Fonction technologique réducteur électronique
pour MOVIAXIS® MX".

Dans les réglages par défaut, les filtres sont désactivés. En cas d’utilisation du codeur
virtuel de la MOVI-PLC®, la valeur de MSignal_InterpolationTime est réglée sur 5 ms.

3.4.6 Configuration PDO
En plus de la configuration effectuée par le bloc fonction "MC_ConnectAxis_MX", le bloc
fonction "MC_LinkTecCam_MX" effectue également certains réglages sur l'interface de
données-process.

] Conversionto internal ]

< E process data interface system unils

Data processing

1]

[ message words Bt r
ystemn -
1 FCBs
¥ Parameter Routing
] Ins Outs

SRS Ll P |20200.m ||9TEI4.1 | -
’ S I #| 20200 958 |[10120.1 ||=
23536 prod ) S 2 E o I
— 1o i S B |1

N — L CHe  [ores K #| | 20213 3501698 || Mo quantity |
'L’_ et N e LT #{ | 20213 3611699 ||20204.22 ||=
—_ CHE Toooon LI P |20213.37mun ||20202.3n | -
uffer 7 CH?  Noooon | |20213.33mu1 ||20202.s? | -
uffer 8 EHHHHIIHIIIIIIII -

uffer 9

uffer 10

uffer 11

uffer 12

uffer 13

uffer 14

uffer 15

o
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Le tampon IN 5 est réglé pour réceptionner un objet cyclique avec I'ID 2, qui est affectée
au canal 0 du mapping PDO IN. Dans la mesure ou elle n'est pas configurée diffé-
remment, la MOVI-PLC® envoie avec cet identifiant la position réelle du codeur virtuel.

En cas de sélection de "MX_CAM_RECEIVE_PDO_1" comme source maitre pour le
bloc fonction "MC_SetCamConfig_ MX", cet objet est réglé comme valeur maitre pour la
fonction Cam.

3.5 Les blocs fonction de la bibliothéque MPLCTecCamMotion_MX
3.5.1 MC_LinktecCam_MX

LinkTecCam_hix

MC_LinkTecCam_hx
—Enahle Done—
—ExtConfig Error—
—Anis ErrorlDi—

LinkStated—
CamStatei—
ExtDiag—

64386axx

Description

Le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX" constitue I'interface logique entre I'axe et la
fonction technologique "Cam". Les différentes fonctions technologiques du MOVIAXIS®
sont configurées aprés établissement et activation de la communication cyclique avec
I'axe via ConnectAxis. Parmi ces fonctions technologiques, seules celles nécessaires
pour la fonction Cam sont activées.

L’interface PDO est également configurée (IN-PDO 5 pour la réception de la position
maitre via le SBus), et les paramétres de communication pour la synchronisation du
SBus réglés.

En mode cyclique, le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX" assure la commutation des
courbes mathématiques dés que I'axe est synchronisé. Ceci est nécessaire pour la
réalisation du déplacement d’offset.

Diverses informations d’état sont également mises a disposition comme sorties.

Attention :

Le bloc fonction "MC_LinkTecCam_MX" est indispensable pour [l'utilisation des
fonctionnalités de came électronique et doit étre appelé cycliquement dans le
programme.

Si LinkState = NotLinked, il n’est possible d’exécuter aucun bloc fonction de la biblio-
theque "MPLCTecCamMotion_MX" ; un message de défaut correspondant apparait
alors.

Condition :
MOVI-PLC® advanced en version technologique T1 ou supérieure.
ConnectAxis pour I'axe correspondant intégré dans le programme cyclique.
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Entrées :

Nom Type Signification

Enable BOOL Le bloc est traité tant que Enable est = true.
L'initialisation est effectuée sur un front
montant.

ExtConfig = MC_Cam_EXTENDED_CONFIG_MX Configuration avancée, voir page 126

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc
fonction doit communiquer.

Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Initialisation effectuée avec succeés, liaison
avec fonction technologique "Cam" établie.

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErroriD UINT Voir page 126

LinkState MC_LINKTECSTATE Etat actuel :
GEN_TEC_NOTLINKED (pas de liaison)
GEN_TEC_NOTINITIALISED (pas d’initia-
lisation effectuée)
GEN_TEC_INITIALISED (fonction tec. Cam
initialisée)

CamState MC_Cam_STATE_MX Etat actuel :
MX_CAM_OUTCAM : =0,
MX_CAM_INCAM : =1
MX_CAM_INCAM_ADJUST : =2,
MX_CAM_INCAM_OFFSET : =3
MX_CAM_INCAM_ADJUST_OFFSET : =4
MX_CAM_MOVE_TO_MASTER : =5
MX_CAM_NOTLINKED : =6

ExtDiag MC_Cam_EXTENDED_DIAG_MX Information de diagnostic

CamFlow1ActCurve : UINT;
Affichage du numéro de courbe activé dans le
profil de courbe 1

0 = courbe Cam_Wait_MX activée
1 = courbe Cam_1_MX activée

2 = courbe Cam_2_MX activée

3 = courbe Cam_3_MX activée

4 = courbe Cam_4_MX activée

5 = courbe Cam_5_MX activée

6 = courbe Cam_6_MX activée

7 = courbe Cam_7_MX activée

8 = courbe Cam_8_MX activée

9 = courbe Cam_9_MX activée

10 = courbe Cam_10_MX activée
11 = transition Cam_1_MX activée
12 = transition Cam_2_MX activée
13 = transition Cam_3_MX activée
14 = transition Cam_4_MX activée
15 = transition Cam_5_MX activée
16 = transition Cam_6_MX activée
17 = transition Cam_7_MX activée
18 = transition Cam_8_ MX activée
19 = transition Cam_9_MX activée
20 = transition Cam_10_MX activée

CamFlow2ActCurve:UINT;

Affichage du numéro de courbe activé dans le
profil de courbe 2

0 = Cam_Wait_MX activé

1 = offset de transition activé

2 = Cam_Wait_MX activé
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MC_LinktecCam_MX : Initialisation

Appel
MC_LinkTecCam_MX

Enable=True

Vérification : Interrompre
version technologique, Défaut_»] traitement avec
adresse log. valide, uniq. défaut et message

1LinkTecCam par axe de défaut
LinkState =
GEN_TEC_NOT
_LINKED
e
Non

Vérification :
PLCopenState >
NotConnected
c.-a-d. liaison avec axe
OK

LinkState =
GEN_TEC_NOT_INITIALIZED

Tec.Funktion Cam
déja
configurée ?

Non

v

Configuration des fonctions Tec.

A

Configurer l'interface PDO
Activer les fonctions Tec.

A

v

LinkState =
GEN_TEC_INITIALIZED

A

, _ Exécution cyclique de la partie du programme :
LinkState = paramétrage pour autres blocs Cam
GEN_TEC_NOT_LINKED et indication des états

,

: Reset apres
<+« Oui .
défaut ? Non
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3.5.2 MC_SetCamConfig_MX

SetCamConfio_hs

Mz _SetCamCanfig_hix
Execute Donel—
Mastertumeratar Busy—
MasterDenominator Errar—
Mastertodulobax ErrarlDp—
Mastertodulabdin
MasterSource
RotationDirectionLock
LagErrandind ow
ExtConfig
Sis P

64389axx
Description

Ce bloc fonction regle les parameétres de base de la fonction Cam et les transmet a I'axe
concerné. Les valeurs réglées sont prises en compte et envoyées lorsqu'un front
montant est appliqué sur I'entrée Execute.

L’entrée MasterSource permet d’indiquer la source du signal codeur maitre. Il est
possible d’opter soit pour des codeurs "réels" raccordés sur I'axe, soit pour des signaux
maitre "virtuels" envoyés via le SBus. Voir également a ce sujet le chapitre "Types de
données de la bibliothéque MPLCTecCamMotion_MX", page 69 et suivantes.

Le signal du maitre peut étre mis a I'échelle via les parameétres "MasterNumerator" et
"MasterDenominator".

Exemple :

Signal de 65536 incr par cycle maitre

» MasterNumerator = 62500

» MasterDenominator = 4096

c.-a-d. qu’un cycle matitre correspond a 1000000 unités utilisateur [mm].
Les courbes peuvent étre configurées avec des unités-maftre en mm.

Si le signal maitre est transmis au format modulo, régler les entrées
ModuloMax / ModuloMin aux valeurs maximales respectives du signal maitre. Ceci
permet d’éviter des sauts de consigne en cas de dépassement de la plage modulo. En
cas de signal maitre linéaire, le réglage de ces valeurs est libre.

Il est possible de transférer une structure pour le réglage de divers filtres via I'entrée
ExtConfig. Il est ainsi p. ex. possible de filtrer un signal matitre "brouillé". Ces filtres sont
réglés en interne sur des valeurs standard adéquates, si bien qu’il n’est généralement
pas nécessaire d’affecter cette entrée.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a GEN_TEC_NOTLINKED.
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Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance I'exécution du bloc fonction sur un front
montant
MasterNumerator DINT Numérateur pour la mise a I'échelle du signal maitre
MasterDenominator UDINT Dénominateur pour la mise a I'échelle du signal maitre
ModuloMax DINT Valeur modulo maximale signal maitre
ModuloMin DINT Valeur modulo minimale signal maitre
MasterSource MC_CAM_MASTERSOURCE_MX Source de la position maitre

MX_CAM_SYSTEMPOS_ENCODERH
MX_CAM_SYSTEMPOS_ENCODER2
MX_CAM_SYSTEMPOS_ENCODER3
MX_CAM_MODULOPOS_ENCODER1
MX_CAM_MODULOPOS_ENCODER?2
MX_CAM_MODULOPOS_ENCODER3
MX_CAM_MODULO_VIRTUAL_ENCODER_MX
MX_CAM_LINEAR_VIRTUAL_ENCODER_MX
MX_CAM_RECEIVE_PDO_1
MX_CAM_RECEIVE_PDO_2

RotationDirectionLock BYTE Verrouillage sens de marche
0 = libération des deux sens
1 = libération uniqg. gauche
2 = libération uniq. droite
LagErrorWindow UDINT Tolérance erreur de poursuite en [inc]
ExtConfig MC_CAM_EXTENDED_CONFIG_MX Configuration avancée :
MSignal_InterpolationTime en [0.5ms]
MSignal_DelayTime en [us]
AverageFilterTime en [0.5ms]
CompFilterTime en [0.5ms]
DeathTimeCorr_On [on / off]
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Tous les paramétres ont été transmis correctement
Busy BOOL Transfert de parameétres en cours
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 126
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3.5.3 MC_PrepareCamin_MX

foMz_PrepareCamin_hx

MC_PrepareCamin_mx

~Execute Donel—
qCaminEwvent Busy—
Qhowve_To_lMaster CommandAhorted—
elacity Errar—
qAcceleration ErrarlDi—
qDeceleration

QRS B

64390axx

Description

Ce bloc fonction permet d’activer la synchronisation commandé par interruption et la
fonction MovetoMaster.

Les paramétres de dynamisme pour le calage aprés un verrouillage a l'aide de la
fonction MovetoMaster sont également modifiés.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a GEN_TEC_NOTLINKED.
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Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance I'exécution de la commande du bloc fonction
CaminEvent MC_Cam_IN_SOURCE_MX Evénements de synchronisation possibles :

MX_CAM_DIRECT
MX_CAM_INTERRUPT_DI01_POS_FLAG
MX_CAM_INTERRUPT_DI01_NEG_FLAG
MX_CAM_INTERRUPT_DIO1

MX_CAM_INTERRUPT_DI08_POS_FLAG
MX_CAM_INTERRUPT_DI08_NEG_FLAG
MX_CAM_INTERRUPT_DI08

MX_CAM_INTERRUPT_C_TRACK_ENC1
MX_CAM_INTERRUPT_C_TRACK_ENC2
MX_CAM_INTERRUPT_C_TRACK_ENC3

Explication :

DIRECT = synchronisation directe
POS_FLAG = front positif
NEG_FLAG= front négatif

uniq. I'entrée = les deux fronts

DI01 de MOVIAXISDIO1 = entrée
DI02 de MOVIAXISDIO2 = entrée
DI03 de MOVIAXISDIO3 = entrée
DI04 de MOVIAXISDIO4 = entrée
DI05 de MOVIAXISDIO5 = entrée
D106 de MOVIAXISDIO6 = entrée
DI07 de MOVIAXISDIO7 = entrée
DI08 de MOVIAXISDIO8 = entrée
C_TRACK_ENC1 = voie C codeur 1
C_TRACK_ENC2 = voie C codeur 2
C_TRACK_ENCS3 = voie C codeur 3

MovetoMaster . BOOL True : fonction activée pour MC_CamInDirekt_ MX
False : fonction activée pour MC_CamInDirekt_MX

Velocity DINT Velocity [rpm] or User unit scaling

Acceleration . DINT Ramp up time in ms relating to 3000 rpm /or User unit scaling

Deceleration DINT Ramp down time in ms relating to 3000 rpm /or User unit scaling

Axis AXIS_REF Adresse logique de 'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer
Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Tous les paramétres ont été transmis correctement

Busy BOOL Transfert de parametres en cours

CommandAborted BOOL L'exécution de la commande du bloc fonction a été interrompue par

une autre instance d’un bloc fonction PrepareCamin
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 126
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3.5.4 MC_CaminControl_MX

Mz _CaminControl

MC_CamlnControl i
HEnahle Donel
qAutoRestart Busy-
qLockAutoCamin AtaZaminDisabled-
QAxis = Errar-
ErrarlDi-

64395axx

Description

Le bloc fonction "MC_CaminControl_MX" offre des fonctions de pilotage supplé-
mentaires pour les événements de synchronisation gérés par interruption ou par
compteur.

L’entrée AutoRestart permet de répéter une synchronisation a 'aide du bloc fonction
"PrepareCamlin" sans nécessiter une nouvelle préparation. |l est également possible de
verrouiller la synchronisation gérée par interruption en forgant I'entrée LockAutoCamin
sur True. La synchronisation est également verrouillée aprés un défaut sur I'axe
(Errorstop). Dans ce cas, il faut réactiver la synchronisation gérée par interruption via le
bloc fonction "PrepareCamin".

Le verrouillage de la synchronisation est affiché par la sortie AutoCaminDisabled.

Attention :

Le verrouillage de la synchronisation n’est possible que pour les événements de
synchronisation gérés par interruption ; la synchronisation via "MC_CamInDirect_MX"
ou "MC_CamInAdjust_MX" reste toujours possible.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".
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Entrées :
Nom Type Signification
Enable BOOL Le bloc fonction est traité tant que cette entrée = True
AutoRestart BOOL True : réactivation automatique de la synchronisation activée
False : synchronisation désactivée
LockAutoCamin BOOL True : synchronisation verrouillée
False : synchronisation libérée
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Fonction souhaitée verrouillée
Busy BOOL Transfert de parameétres en cours
AutoCamlinDisabled BOOL Synchronisation verrouillée
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 126

Manuel Bibliothéques MPLCTec... MX 87




3

88

C 29,

MPLCTecCamMotion_M

X

Les blocs fonction de la bibliotheque MPLCTecCamMotion_MX

©

3.5.5 MC_CaminDirect_MX

M _CaminDirect_dx

Execute
Ais -

MC_CaminDirect_hlx
InGear—

Activer—

Commandihorted—

Error—

ErroriDi—

Description

64398axx

L’application d’'un front montant sur I'entrée Execute provoque une synchronisation

directe.

Le bloc fonction interrompt les blocs fonction "Move" encore activés.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".
CamState = "MX_CAM_OUTCAM".

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance la synchronisation directe
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer
Sorties :
Nom Type Signification
InGear BOOL Synchronisation correcte, I'axe est synchronisé avec le maitre sur la
came électronique.
Active BOOL L'axe est en cours de synchronisation.
CommandAborted BOOL La tache du bloc fonction a été interrompue par I'appel d’un autre bloc
fonction Move.
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 126
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3.5.6 MC_CaminAdjust_MX

M C_Caminadjust_ i

Mz _CaminAdjust b
—Execute InGear—
—"elocity Artiver—
—Acceleration CommandAborted—
—Deceleration Error—
—Adjustode ErrarlDf—
—Axis

64400axx

Description

Si le mode d’ajustement sélectionné est égal a MX_CAMINDIRECT, la came élec-
tronique est initialisée par un front montant sur I'entrée Execute et commutée en mode
came électronique FCB 16 a sa position actuelle.

Si le mode d’ajustement sélectionné est égal a MX_ADJUST, la came électronique est
calée sur la position actuelle de la courbe avec les paramétres de dynamisme sélec-
tionnés par un front montant sur I'entrée Execute et le bloc fonction FCB 16 est commu-
té en mode came électronique. Apres un verrouillage, un arrét d'urgence etc., I'axe
s’oriente en conséquence.

Aprés une coupure du réseau, I'axe doit a nouveau étre déplacé vers la position de
synchronisation et étre synchronisé via le mode d’ajustement MX_CAMINDIRECT, car
I'axe perd sa référence a la courbe. La prochaine synchronisation pourra s’effectuer via
le mode d’ajustement MX_Adjust.

Le bloc fonction interrompt I'exécution des blocs fonction "Move" encore activés.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".
CamState = "MX_CAM_OUTCAM".

L’axe doit étre référenceé.
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Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance la synchronisation directe
Velocity DINT Velocity [rpm] or User unit scaling
Acceleration DINT Ramp up time in ms relating to 3000 rpm /or User unit scaling
Deceleration DINT Ramp down time in ms relating to 3000 rpm /or User unit scaling

Adjustmode MC_CAM_ADJUSTMODE_MX MX_CAMINDIRECT (0)
La position maitre de la came électronique est initialisée a 0
(XMASTEROPOSZERO)
MX_ADJUST(1)
Position maitre actuelle de la came électronique
(XMASTERPOSAKT)

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer

Sorties :

Nom Type Signification

InGear BOOL Synchronisation correcte, I'axe est synchronisé avec le maitre sur la
came électronique

Active BOOL L’axe est en cours de synchronisation

CommandAborted BOOL La tache du bloc fonction a été interrompue par I'appel d’'un autre bloc
fonction Move

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErroriD UINT Voir page 126
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3.5.7 MC_CamOffsetDirect_MX

hCamofsetDirect_Wx

MC_CamofsetDirect_mi
—Execute Done
—masterCycle Artivel-
—SlaveOffset Commandaboted—
—Axis = Error-

ErrarlDi—

64401axx
Description

Ce bloc fonction ajoute un offset géré en vitesse/temps a la courbe actuelle.

L’état CamState est commuté.

MX_Cam_InCam -> MX_Cam_InCam_Offset

MX_Cam_InCamAdjust -> MX_Cam_InCamAdjust_Offset

Apres exécution de I'offset, 'axe repasse au mode came électronique normal.

Le CamState repasse a I'état précédent.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

L’axe est en mode came électronique.

CamState = MX_Cam_InCam ou CamState = MX_Cam_InCamAdjust.

Entrées :

Nom Type Signification

Execute BOOL Cette entrée active le déplacement d’offset.

MasterCycle . DINT Distance maitre pour le déplacement d’offset (delta X)

SlaveOffset DINT Déplacement d’offset que I'esclave doit parcourir en plus de la

courbe (deltaY)

Axis . AXIS_REF Adresse logique de 'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer
Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL L'offset a été traité, 'axe est a nouveau synchronisé.

Active BOOL Gestion d'offset en cours

CommandAborted BOOL La tache du bloc fonction a été interrompue par I'appel d’'un autre bloc

fonction Move.
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErroriD UINT Voir page 126
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3.5.8 MC_CamTableSelect_MX

Description

fhamTableSelect

Execute
Tahble
Axis =

MC_CamTahleSelect
Done—
Busy—
Errar—
Errarl D

64415axx

Ce bloc fonction permet de sélectionner une courbe. Si une autre courbe est activée, la
commutation s’effectue lorsque la fin de la courbe active est atteinte.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :

Nom Type Signification

Execute BOOL Cette entrée active le déplacement d’offset.

Table MC_CAM_TABLENUMBER_MX Sélection de la courbe
Cam_Wait_MX (0), sélection de la courbe
d’attente
CAM_1_MX (1), sélection courbe 1
CAM_2_MX (2), sélection courbe 2
CAM_3_MX (3), sélection courbe 3
CAM_4_MX (4), sélection courbe 4
CAM_5_MX (5), sélection courbe 5
CAM_6_MKX (6), sélection courbe 6
CAM_7_MX (7), sélection courbe 7
CAM_8_MX (8), sélection courbe 8
CAM_9_MX (9), sélection courbe 9
CAM_10_MX (10), sélection courbe 10

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc
fonction doit communiquer

Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL La courbe a été sélectionnée.

Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.5.9 MC_CamTableSelectTrans_MX

Description

Mz _CamTableSelectTrans

Execute
Tahle

Ais -

Mz _CamTableSelectTrans_hx

Transitionmaster
Slavenffsetadd

Done—
Busy—
Error—

ErrorD—

C 29,
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Ce bloc fonction permet de sélectionner une courbe par une transition raccordée.

Si une autre courbe est activée, la commutation s’effectue lorsque la fin de la courbe
activée est atteinte. L'entrée Transitionmaster permet d’'indiquer la trajectoire du maftre
(Delta X) et I'entrée Yslaveoffsetadd la distance a parcourir par I'esclave. Le dépla-
cement est effectué via LPG1. Une commutation est possible via la configuration avan-
cée, voir entrée ExtendedCamConfig.

Type de donnée TecFunktionTransition "MC_CAM_TRANSTYP_MX".

Les paramétres de dynamisme peuvent étre modifiés via

"MC_SetCamTransition Dynamics_MX".

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :

Nom

Type

Signification

le bloc fonction

Execute

BOOL

Cette entrée active le déplacement d’offset.

Table

Transitionmaster

MC_CAM_TABLENUMBER_MX

DINT

Sélection de la courbe

Cam_Wait_MX (0), sélection de la courbe

d’attente
(1), sélection courbe 1
(2), sélection courbe 2
(3), sélection courbe 3
_MX (4), sélection courbe 4
CAM_5_MKX (5), sélection courbe 5
(6), sélection courbe 6
(7), sélection courbe 7
(8), sélection courbe 8
CAM_9_MKX (9), sélection courbe 9

CAM_10_MX (10), sélection courbe 10

Distance maitre de la fonction de transition

Y Slaveoffsetadd

DINT

Trajectoire esclave de la fonction de transition

Axis

AXIS_REF

Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc

fonction doit communiquer
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Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL La courbe a été sélectionnée.
Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.5.10 MC_CamTableScale_MX

fhtds_CamTahleScale_hx

MC_CamTableScale_wk
+{Execute Donel
{Tahle Busy-
AMumerator Errork
40Denaminator ErrarlDf-
s

64417axx
Description
Ce bloc fonction permet de comprimer une courbe, c.-a-d. dénominateur > numérateur.

Si une courbe doit étre dilatée, il est possible de forcer le bit
ExtendedCamConfig. TecFunctionCamExpant sur TRUE dans la configuration
avancée. |l est ensuite autorisé de dilater la courbe.

En cas d'utilisation de cette fonction, limiter en conséquence le facteur Slave ShiftFaktor
ou configurer les courbes en conséquence.

Recommandation : en principe, les courbes doivent uniquement étre comprimées.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

La courbe sélectionnée ne doit pas étre activée.

Entrées :

Nom Type Signification

Execute BOOL Cette entrée active le déplacement d’offset.

Table MC_CAM_TABLENUMBER | Sélection de la courbe

_MX Cam_Wait_MX (0), sélection de la courbe

d’attente
CAM_1_MX (1), sélection courbe 1
CAM_2_MX (2), sélection courbe 2
CAM_3_MKX (3), sélection courbe 3
CAM_4_MX (4), sélection courbe 4
CAM_5_MKX (5), sélection courbe 5
CAM_6_MX (6), sélection courbe 6
CAM_7_MX (7), sélection courbe 7
CAM_8_MX (8), sélection courbe 8
CAM_9_MX (9), sélection courbe 9
CAM_10_MX (10), sélection courbe 10

Numerator DINT Valeur du compteur pour la mise a I'échelle de la
courbe

Denominator UDINT Valeur dénominateur pour la mise a I'échelle de
la courbe

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc
fonction doit communiquer

Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Parameétre modifié

Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.5.11 MC_CamCurveFlowSelect_MX

M C_CamCuneFlowSelect b

MC_CamcureFlowSelect
—HExecute Done—
HMumber_of_segments Busy—
HCurveF o Error—
HAxis = ErrarlDi—

Description

64423axx

Ce bloc fonction permet de paramétrer un profil de courbe avec dix courbes maximum.

Chaque courbe peut étre affectée d’'une transition.
Le profil est défini via I'entrée CurveFlow1.

Les paramétres sont transmis sous forme de tableau. Ce tableau peut étre transmis via

un bloc fonction d'initialisation.
Exemple :
FUNCTION_BLOCK InitCamFlow
VAR_INPUT
Execute:BOOL; (* select the curve flo™)

par défaut : BOOL ;(*select all curve standalone*)

END_VAR
VAR_OUTPUT
numberofsegments:UINT;
CurveFlow1:MC_CAM_CURVE_FLOW_MX;
END_ VAR

EXE:=Execute AND NOT bREdgeexecute;
bREdgeexecute:=Execute;
IF EXE THEN
numberofsegments:=10;
(*curve segment 1 first curve®)
CurveFlow1.Camsegment[1].Curvenumber :=1;
CurveFlow1.Camsegment[1].Nextcurve :=2;

CurveFlow1.Camsegment[1].Transitionmaster :=5000;CurveFlow1.Camseg-

ment[1].YSlaveoffsetadd :=5000;
(*curve segment 2 )
CurveFlow1.Camsegment[2].Curvenumber :=2;
CurveFlow1.Camsegment[2].Nextcurve :=3;

CurveFlow1.Camsegment[2]. Transitionmaster :=0;

CurveFlow1.Camsegment[2].YSlaveoffsetadd :=0;

(*curve segment 3 *)
CurveFlow1.Camsegment[3].Curvenumber :=3;

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX




MPLCTecCamMotion_MX (‘@ 3

Les blocs fonction de la bibliotheque MPLCTecCamMotion_MX @

CurveFlow1.Camsegment[3].Nextcurve :=4;
CurveFlow1.Camsegment[3].Transitionmaster :=10000;
CurveFlow1.Camsegment[3].YSlaveoffsetadd :=5000;
(*curve segment 4 *)
CurveFlow1.Camsegment[4].Curvenumber :=4;
CurveFlow1.Camsegment[4].Nextcurve :=5;
CurveFlow1.Camsegment[4]. Transitionmaster :=10000;
CurveFlow1.Camsegment[4].YSlaveoffsetadd :=5000;
(*curve segment 5 )
CurveFlow1.Camsegment[5].Curvenumber :=5;

CurveFlow1.Camsegment[5].Nextcurve :=6;CurveFlow1.Camsegment[5].Transi-
tionmaster :=10000;

CurveFlow1.Camsegment[5].YSlaveoffsetadd :=5000;
(*curve segment 6 *)
CurveFlow1.Camsegment[6].Curvenumber :=6;
CurveFlow1.Camsegment[6].Nextcurve :=7;
CurveFlow1.Camsegment[6]. Transitionmaster :=10000;
CurveFlow1.Camsegment[6].Y Slaveoffsetadd :=5000;
(*curve segment 7 ¥)
CurveFlow1.Camsegment[7].Curvenumber :=7;
CurveFlow1.Camsegment[7].Nextcurve :=8;
CurveFlow1.Camsegment[7].Transitionmaster :=10000;
CurveFlow1.Camsegment[7].Y Slaveoffsetadd :=5000;
(*curve segment 8 *)
CurveFlow1.Camsegment[8].Curvenumber :=8;
CurveFlow1.Camsegment[8].Nextcurve :=9;
CurveFlow1.Camsegment[8].Transitionmaster :=10000;
CurveFlow1.Camsegment[8].Y Slaveoffsetadd :=5000;
(*curve segment 9 *)
CurveFlow1.Camsegment[9].Curvenumber :=9;
CurveFlow1.Camsegment[9].Nextcurve :=10;
CurveFlow1.Camsegment[9]. Transitionmaster :=10000;
CurveFlow1.Camsegment[9].YSlaveoffsetadd :=5000;
(*curve segment 10 last curve *)
CurveFlow1.Camsegment[10].Curvenumber :=10;
CurveFlow1.Camsegment[10].Nextcurve :=1;
CurveFlow1.Camsegment[10].Transitionmaster :=10000;
CurveFlow1.Camsegment[10].Y Slaveoffsetadd :=5000;
END_IF
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Voir type de donnée "MC_CAM_CURVE_FLOW_MX" et
"MC_CAM_CFLOW_MX"

Pour chaque segment, les grandeurs suivantes sont indiquées :

* le numéro de courbe

* le prochain numéro de courbe

+ la trajectoire maitre pour la transition

* la trajectoire esclave a parcourir pour la transition

Si la valeur 0 est indiquée pour Transitionmaster et Yslaveoffsetadd, automatiquement
aucune transition n’est raccordée.

L’entrée Transitionmaster permet d’indiquer la trajectoire du maitre (Delta X) et I'entrée
Yslaveoffsetadd la distance a parcourir par I'esclave. Le déplacement s’effectue via
LPG1.

Une commutation est possible avec la configuration avancée, voir entrée
ExtendedCamConfig. TecFunktionTransition, type de donnée
"MC_CAM_TRANSTYP_MX".

Les paramétres de dynamisme peuvent étre modifiés via le bloc fonction
"MC_SetCamTransition Dynamics_MX".

Condition :
"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".

LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées binaires :

Nom Type Signification

Execute BOOL Cette entrée active le déplacement d'offset.

Number_of_segments | UINT Nombre de courbes qui doivent étre raccor-
dées les unes aux autres

CurveFlow1 MC_CAM_CURVE_FLOW_MX | Sélection du profil de courbe

(Camsegment: ARRAY[1..10] Camsegment[1].Curvenumber, numéro de
OF MC_CAM_CFLOW_MX;) courbe

Camsegment[1].Nextcurve, prochain numéro
de courbe

Camsegment[1].Transitionmaster, trajectoire
maitre de Tr.

Camsegment[1].Y Slaveoffsetadd, distance
esclave de Tr

Camsegment[10].Curvenumber
Camsegment[10].Nextcurve
Camsegment[10].Transitionmaster
Camsegment[10].Y Slaveoffsetadd

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc
fonction doit communiquer

Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Parametre modifié
Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours.
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.5.12 MC_SetCamTransitionDynamics_MX

Description

Ce bloc fonction permet de modifier les paramétres de dynamisme d’une transition. Les
transitions sont affectées aux courbes 1 a 10, c’est pourquoi elles peuvent également

mMC_CamTransitiontel_wx

Execute
Tahle
maxACC
posvel
negywel
Auis

Mz _SetCamTransitionDynarmics_hlx

Dane
Busy
Errar—

ErrarlD

étre sélectionnées via cette référence.
Voir ExtDiag de "MC_LinkTecCam_MX".

Condition :

64427axx

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée active le déplacement d’offset.
Table MC_CAM_TABLENUMBER_MX | Sélection de la courbe Cam_Wait_MX (0), sélection des
courbes d’attente
CAM_1_MX (1), sélection courbe 1
CAM_2_MX (2), sélection courbe 2
CAM_3_MX (3), sélection courbe 3
CAM_4_MX (4), sélection courbe 4
CAM_5_MX (5), sélection courbe 5
CAM_6_MX (6), sélection courbe 6
CAM_7_MX (7), sélection courbe 7
CAM_8_MX (8), sélection courbe 8
CAM_9_MX (9), sélection courbe 9
CAM_10_MX (10), sélection courbe 10
maxACC REAL Accélération / décélération maximale pour LPG1/LPG2
par défaut = 0.000 000 001
posVel REAL Vitesse positive maximale pour LPG1 par défaut = 1.0
negVel REAL Vitesse positive maximale pour LPG1 par défaut = 1.0
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Paramétre modifié
Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.5.13 MC_CamMasterPosSHL_MX

M C_CamiasterFPosSHL_hx

MC_CambasterPosSHL_hx
-~Execute Done
“MPosSHL Busy—
HAxis = Errar—

ErrorlD—

64429axx
Description

Ce bloc fonction permet d’augmenter la mise a I'échelle de la position maitre pour obte-
nir une meilleure résolution. Ceci permet une meilleure interpolation de I'axe, par
conséquent le fonctionnement en mode came électronique est plus silencieux.

Les longueurs de cycles maitre des courbes sont également mises a une échelle
supérieure par le facteur 2MPOsSHL | e facteur est automatiquement limité par référence
au plus grand cycle maitre des courbes. Affichage au niveau des variables internes
SEWTecCamMotoion [numéro d’axe].ExtDiag.MasterCycle.

Condition :
"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée active les modifications de parametres.
MPosSHL UINT La position maitre est décalée vers la gauche de cette valeur, c.-a-d
MPosSHL = 10
position maitre x 210 =
position maitre x 1024
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Paramétre modifié
Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours.
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.5.14 MC_SetMasterCycle_MX

Description

Ce bloc fonction permet de modifier le cycle du maitre.

C 29,

3

@_

Sila courbe sélectionnée est activée, elle est parcourue jusqu’a la fin avec I'ancien cycle
maitre ; le nouveau cycle maitre est actif au prochain passage. Le cycle maitre est
automatiquement mis a une échelle supérieure par le facteur MasterShiftfaktor.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée active les modifications de parameétres.
Table MC_CAM_TABLENUMBER_MX | Sélection de la courbe
Cam_Wait_MX (0), sélection de la courbe d’attente
CAM_1_MX (1), sélection courbe 1
CAM_2_MX (2), sélection courbe 2
CAM_3_MX (3), sélection courbe 3
CAM_4_MX (4), sélection courbe 4
CAM_5_MX (5), sélection courbe 5
CAM_6_MX (6), sélection courbe 6
CAM_7_MX (7), sélection courbe 7
CAM_8_MX (8), sélection courbe 8
CAM_9_MX (9), sélection courbe 9
CAM_10_MX (10), sélection courbe 10
Mastercycle DINT Nouveau cycle maitre de la courbe sélectionnée
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction
doit communiquer.
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Parameétre modifié
Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.5.15 MC_CamCalcRtoR_MX

faMc_CamCalcRtoR_m

MZ_CamCalcRtoR_h
—Execute Donei—
—Mumhber_of_Paints Busyi—
i Error—
—i2 ErrarlDi—
—43 Diad—
—13
—d
—r'd
—H5
—£1'5
— 6
—YE
—Functionka
—Tahle
—his

64430axx

Description

Calcul de courbes a partir de deux a six points de coordonnée. Le début de la courbe
est toujours a 0/0 (X1/Y1).

Le calcul s’effectue toujours de maniéere imbriquée.

Le cycle maitre correspond a la plus grande position maitre, p. ex. points = 5 — cycle
maitre = X5.

Pour obtenir une meilleure mise a I'échelle, le cycle maitre est mis a une échelle
supérieure par le facteur décalage maitre, p. ex. cycle maitre = 10000 — facteur
décalage maitre = 6. Dans le MOVIAXIS® est donc écrit 10000 x 28 = 64000. Le
facteur décalage maitre peut étre adapté a [Il'aide du bloc fonction
"MC_CamMasterPosSHL_MX".

La mise a I'’échelle de la position est ajustée en fonction de la valeur Y la plus impor-
tante. Les coordonnées esclave (Y2-Y6) sont multipliées par le facteur 2Shift-Factor
Exemple : Y4 = 4096, facteur décalage = 5 — Y4_interne = 4096 x 25=131072

Le facteur de décalage est inséré dans le CamFlow1 de la courbe correspondante.
Le facteur de décalage de [lesclave peut étre limité via la variable
ExtConfig.Calc_SlaveShift_max, (la valeur initiale est 10).

La vitesse minimale et maximale sur la courbe est indiquée.
L’accélération minimale et maximale est indiquée.

La courbe est chargée dans le MOVIAXIS® en fonction du tableau choisi. Le bloc
fonction integre un tableau de 512 points de came pour la courbe correspondant a
la configuration du MOVIAXIS®.
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Entrées :

Nom Type Signification

Execute BOOL Cette entrée lance I'exécution de la
commande du bloc fonction

Number_of_Points UINT Nombre de points sur la courbe

X2 DINT 2. Point de repére - position maitre

Y2 DINT . 2. Point de repére - position esclave

X3 DINT 3. Point de repére - position maitre

Y3 DINT 3. Point de repére - position esclave

X4 DINT 4. Point de repére - position maitre

Y4 DINT 4. Point de repere - position esclave

X5 DINT 5. Point de repére - position maitre

Y5 DINT . 5. Point de repére - position esclave

X6 DINT 6. Point de repére - position maitre

Y6 DINT 6. Point de repére - position esclave

FunctionNo MC_CAM_CALC_FUNCTIONNO 0= Straight line

_MX 1 = 5th order polynomial

2 = Sine
3 = 3rd order polynomial
4 = Sinoids from Bestehorn
5 = Modified acceleration trapezoid

Table MC_CAM_TABLENUMBER_MX | Sélection de la courbe 1-10CAM_1_MX
CAM_2_MX CAM_3_MX CAM_4_MX
CAM_5_MX CAM_6_MX CAM_7_MX
CAM_8_MX CAM_9_MX CAM_10_MX

Axis AXIS_REF . Cette entrée permet de définir sur quel axe
moteur les actions du bloc fonction doivent
étre exécutées.

Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Calcul, chargement de la courbe et des paramétres
achevés

Busy BOOL Traitement des blocs fonction pas encore achevé

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD UDINT Voir page 126

Suite du tableau sur la page suivante
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Nom Type Signification
DIAG Vmax DINT "Vitesse" maximale V(i)=Y(i+1)-Y(i) a I'intérieur de la
came électronique
Vmin DINT "Vitesse" minimale V(i)=Y (i+1)-Y(i) a I'intérieur de la

came électronique

AbsVmax DINT Valeur maximale pour la "vitesse" V(i)=Y(i+1)-Y(i) a
l'intérieur de la came électronique

Amax DINT "Accélération" maximale A(i)=V(i)-V(i-1) a l'intérieur
de la came électronique
Amin DINT "Accélération" minimale A(i)=V(i)-V(i-1) a 'intérieur

de la came électronique

AbsAmax DINT Valeur maximale pour I""accélération™ A(i)=V(i)-V(i-1)
a l'intérieur de la came électronique

Mastercycle DINT Cycle du maitre

Shiftfactor DINT Mise & I'échelle de I'esclave x 2"
State BYTE Etat de traitement
MasterShiftTab DINT Non affecté

Mode de fonctionnement du bloc fonction :
Le bloc fonction calcule une courbe a partir des coordonnées (X = maitre / Y = esclave).

La courbe est composée de plusieurs trongons : chaque trongon se raccorde au préce-
dent en un point ou le moteur chargé d’exécuter la came est a I'arrét. Les trongons sont
calculés a 'aide du bloc fonction "Cam". Le programme a besoin de plusieurs cycles de
programme pour le calcul et le chargement (bibliotheque
11_System\MPLCTechFct_Cam.lib).

Les points du tableau sont sauvegardés sous forme d’array (tableau). Puis la vitesse et
'accélération minimales et maximales sont indiquées par le bloc fonction
"CamAnalyser".

Le bloc fonction "MC_WriteParameter_MX" permet d’écrire les 512 points de came
dans le MOVIAXIS®. Avec un temps de cycle de 3 ms, le bloc fonction a besoin d’env.
3,5 s. Si tout s’est déroulé correctement, le bit Done est mis a "True".

Blocs fonction utilisés en interne :
11_System\MPLCTechFct_Cam.lib

El A Cam
. =[Z] Cam [FB)
B-3 Caménalyzer

*-/Z] Caménalyzer [FE]

64431axx

Attention :

« L'utilisateur devra s’assurer que la courbe calculée n’est pas sélectionnée ou que
'entrainement est a I'arrét.

* Pour activer le tableau de courbes correspondant dans le MX, sélectionner un des
blocs fonction suivants : "MC_CamTableSelect MX",
"MC_CamTableSelectTrans_MX", "MC_CamCurveFlowSelect MX".

» L’éditeur de came électronique permet de charger le tableau depuis le MOVIAXIS®.
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Exemple de courbe Number_of Points = 5.

Appel du bloc fonction :

M C_CamCalcRtoR_Mx

hralcRtR—
a

TE3E4 2
1TE3E4 Y2
R
32TEEY3
49752944

49152+
Ba53E
Ba536

1_
Cam_4 -
Connectfxis fxis—

MC_CamcalcRioR_mx
Execute
mHumber_of_Points

Donep——
Busy—
Errar—

ErrarlDi—
Diag—

rd

Ea]

5

Eda]

N5
Functiontlo
Tahle

Ais

64432axx

Courbe résultant du tableau des points de came :

Slavezyklus [inc]

EBG3E

E—1

% ,xﬁ,ﬁ,,,xx, ——

Déroulement du déplacement :

G536
(Masterzyklus finc |

64433axx

L’entrainement se déplace d’une rotation jusqu’au point d’arrét Y2 (Vm se déplace de

X1 a X2).

L’entrainement se déplace d’une rotation jusqu’au point d’arrét Y3 (Vm se déplace de
X2 a X3). L’entrailnement se déplace d’une rotation jusqu’au point d’arrét Y4 (Vm se

déplace de X3 a X4).

L’entrainement se déplace d’une rotation jusqu’au point d’arrét Y5 (Vm se déplace de

X4 a X5).

La courbe recommence au point X1.

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX

3

@_

105



3 (t@ MPLCTecCamMotion MX
@ Les blocs fonction de la bibliothéque MPLCTecCamMotion_MX

Exemple de courbe Points = 6.
Appel du bloc fonction :
Courbe résultant du tableau des points de came :

Y = 10000
—~ T
/' X31Y3 X41Y4 \
/ \
/ \
S/ AN
// \\\ .
d 10000
X11Y1 X21v2 X51Y5
X61Y6
| 2%
Sektions Editor
M [Typ  [Modus [%1 [¥1 [¥1 |41 2 Y2 W2 |A2

64434axx

Déroulement du déplacement :

L’entrainement est a I'arrét dans le segment 1 (le maitre virtuel se déplace de X1 vers
X2).
L’entrainement se déplace d'un tour (Vm se déplace de X2 vers X3).

L’entrainement est a I'arrét dans le segment 3 (position Y3 = Y4/ Vm se déplace de
X3 vers X4)

L’entrainement recule d’un tour (Vm se déplace de X4 vers X5).
L’entrainement est a I'arrét dans le segment 5. (Y6 = Y1/ Vm se déplace de X5 vers X6)
La courbe recommence aux points X1 /Y1.
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Exemple de courbe Points = 4
Appel du bloc fonction :

M C_CamCalcRtoR_hx4
Mz _CamCaleRtoR_h:
healcRtR4 {I}{ecute Daone—

4-Mumber_of_Faints Busyl—
1000%2 Error—
IR N ErrorlDi—
BO00—#3 Ciag—
100003
100004
100004
—{=5
—'5
—{=E
—{6
TFunctionto
Cam_E_hxTabkle
foonnecttsls AxisAxis &

10000 --oczaea

/ X31Y3 X41Y4

10000
X1{Y1 X21Y2

=) 2%
Sektions E ditor

Nr | Tvp | Modus [®1 |1 |1 |41 |®2 |2 Ve |&2
1 Definitio  interpoliert ﬁ 1] 1] ] 0 10000 10000 0 1]

64435axx

L’entrainement est a I'arrét dans le segment 1 (le maitre virtuel se déplace de X1 vers
X2).

L’entrainement se déplace d’un tour en avant (Vm se déplace de X2 vers X3).

L’entrainement est a 'arrét dans le segment 3 (position Y3 = Y4 /Vm se déplace de
X3 vers X4).

La courbe recommence au point X1.

Manuel Bibliotheques MPLCTec.. MX 107




3 (‘G} MPLCTecCamMotion_MX
@ Les blocs fonction de la bibliotheque MPLCTecCamMotion_MX

3.5.16 MC_CamCalcRtoR50_MX

M C_CamCalcRtoRE0_M

Miz_CamCalcRioRa0_hx
—Execute Donel
—Mumber_of_Points Busy
—{RtoR Error-
—Hffzet ErrorlDi-
i Offset Dian
—FunctionMo
—Tahle
—Axis

64436axx

Description

Ce bloc fonction permet de paramétrer une courbe avec 50 points de came maximum.
A chaque courbe peut étre raccordée une transition.

L’entrée RtoR permet de transférer les coordonnées (X/Y) dans un Array (tableau) ; ce
tableau peut étre transféré avec un bloc d’initialisation.

Les valeurs X sont les valeurs maitre, les valeurs Y les valeurs esclave.

Exemple :

FUNCTION_BLOCK InitRtR50

VAR_INPUT

END_VAR

VAR_OUTPUT

END_VAR

VAR
bDone: BOOL ;

END_VAR

IF NOT bDone THEN
gRtoR.Point[1].X:= 2048;
gRtoR.Point[1].Y := 0 x 4096;

gRtoR.Point[2].X:=2 x 2048;

gRtoR.Point[2].Y := 1 x 4096;
gRtoR.Point[3].X := 3 x 2048;
gRtoR.Point[3].Y := 1 x 4096;
gRtoR.Point[4].X := 4 x 2048;
gRtoR.Point[4].Y := 2 x 4096;
gRtoR.Point[5].X := 5 x 2048;
gRtoR.Point[5].Y := 2 x 4096;
gRtoR.Point[6].X := 6 x 2048;
gRtoR.Point[6].Y := 3 x 4096;
gRtoR.Point[7].X := 7 x 2048;
gRtoR.Point[7].Y := 3 x 4096;
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gRtoR.Point[8].X:= 8 x 2048;
gRtoR.Point[8].Y := 4 x 4096;
gRtoR.Point[9].X := 9 x 2048;
gRtoR.Point[9].Y := 4 x 4096;
gRtoR.Point[10].X := 10 x 2048;
gRtoR.Point[10].Y := 5 x 4096;
gRtoR.Point[11].X := 11 x 2048;
gRtoR.Point[11].Y := 5 x 4096;
gRtoR.Point[12].X := 12 x 2048;
gRtoR.Point[12].Y := 6 x 4096;
gRtoR.Point[13].X := 13 x 2048;
gRtoR.Point[13].Y := 6 x 4096;
gRtoR.Point[14].X := 14 x 2048;
gRtoR.Point[14].Y := 7 x 4096;
gRtoR.Point[15].X := 15 x 2048;
gRtoR.Point[15].Y := 7 x 4096;
gRtoR.Point[16].X := 16 x 2048;
gRtoR.Point[16].Y := 8 x 4096;
gRtoR.Point[17].X := 17 x 2048;
gRtoR.Point[17].Y := 8 x 4096;
gRtoR.Point[18].X := 18 x 2048;
gRtoR.Point[18].Y := 9 x 4096;
gRtoR.Point[19].X := 19 x 2048;
gRtoR.Point[19].Y :=9 x 4096;
gRtoR.Point[20].X := 20 x 2048;
gRtoR.Point[20].Y := 10 x 4096;
gRtoR.Point[21].X := 21 x 2048;
gRtoR.Point[21].Y := 10 x 4096;
gRtoR.Point[22].X := 22 x 2048;
gRtoR.Point[22].Y := 11 x 4096;
gRtoR.Point[23].X := 23 x 2048;
gRtoR.Point[23].Y := 11 x 4096;
gRtoR.Point[24].X:= 24 x 2048;
gRtoR.Point[24].Y := 12 x 4096;
gRtoR.Point[25].X := 25 x 2048;
gRtoR.Point[25].Y := 12 x 4096;
gRtoR.Point[26].X := 26 x 2048;
gRtoR.Point[26].Y := 13 x 4096;
gRtoR.Point[27].X := 27 x 2048;
gRtoR.Point[27].Y := 13 x 4096;
gRtoR.Point[28].X := 28 x 2048;
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gRtoR.Point[28].Y := 14 x 4096;
gRtoR.Point[29].X := 29 x 2048;
gRtoR.Point[29].Y := 14 x 4096;
gRtoR.Point[30].X := 30 x 2048;
gRtoR.Point[30].Y := 15 x 4096;
gRtoR.Point[31].X := 31 x 2048;
gRtoR.Point[31].Y := 15 x 4096;
gRtoR.Point[32].X := 32 x 2048;
gRtoR.Point[32].Y := 16 x 4096;

bDone := TRUE;
END_IF
oMz _CamcalcRtoRE0_Mx
MZ_CamCalcRtoRS0_h:
hralcs0Execute Conepl—
J2—qMumber_of_Foints Busyl—
Rt —RtoR Error—
nhasteroffs et=0{x0ffset ErrorlDi—
helaveoffset=0{vOffset Diag—
functiontlo=h=_CAk_SIMUSHFunctiontao
tablea0=CAM_1_Mx—Tahle
Wx_Main_FLIP. Connectfuis Axis—<Axs -

Slavezpklus [inc]

L -

B3536

ol L
a £5536
[Masterzyklus [inc] |

o 2| X

[ [Top |Modus K1Yl W1 AT ¥z Y2 M2 [az ]
1 Defintio  interpoliert i“[l 1) 1) 0 ESh3E  EBE3E 030203 O

64437axx
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Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance I'exécution de la commande du bloc
fonction
Number_of_Points UINT Nombre de points sur la courbe
RtoR MC_Cam_RtoR_MX Les coordonnées (X/Y) sont transmises sous forme de
(Point: ARRAY[1..50] OF | tableau. La valeur X correspond au maitre, la valeur Y
MC_CAM_Point_MX) al'esclave.
(X: DINT masterpoints Y:
DINT slavepoints)
XOffset DINT Décalage de la came électronique dans la direction du
maitre
YOffset DINT Décalage de la came électronique dans la direction de
I'esclave
FunctionNo MC_CAM_CALC_FUNC | 0 = Straight line
TIONNO_MX 1 = 5th order polynomial
2 = Sine
3 = 3rd order polynomial
4 = Sinoids from Bestehorn
5 = Modified acceleration trapezoid
Table MC_CAM_TABLENUMB | Sélection de la courbe 1-10
ER_MX CAM_1_MX
CAM_2_MX
CAM_3_MX
CAM_4_MX
CAM_5_MX
CAM_6_MX
CAM_7_MX
CAM_8_MX
CAM_9_MX
CAM_10_MX
Axis AXIS_REF Cette entrée permet de définir sur quel axe moteur les
actions du bloc fonction doivent étre exécutées.
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Calcul, chargement de la courbe et des parameétres
achevés
Busy BOOL Traitement des blocs fonction pas encore achevé
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD UDINT Voir page 126
DIAG Vmax DINT "Vitesse" maximale V(i)=Y (i+1)-Y(i) a I'intérieur de la
came électronique
Vmin DINT "Vitesse" minimale V(i)=Y(i+1)-Y(i) a I'intérieur de la
came électronique
AbsVmax DINT Valeur maximale pour la "vitesse" V(i)=Y(i+1)-Y(i) a
l'intérieur de la came électronique
Amax DINT "Accélération" maximale A(i)=V(i)-V(i-1) a l'intérieur
de la came électronique
Amin DINT "Accélération" minimale A(i)=V(i)-V(i-1) a l'intérieur
de la came électronique
AbsAmax DINT Valeur maximale pour I"accélération” A(i)=V(i)-V(i-1)
a l'intérieur de la came électronique
Mastercycle DINT Cycle du maitre
Shiftfactor DINT Mise a I'échelle de I'esclave x 2"
State BYTE Etat de traitement
MasterShiftTab DINT Point de came du tableau a partir duquel la courbe a
été décalée
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3.5.17 MC_CamCalcSpline_MX

fhdC_CamCalcSpline_hx

MC_CamCalcSpline b=

~Execute Done
Arumber_of_FPoints Busyl
H5pline_F Errorp
Mode EtrorlDiE-
“15ubmode Diaok
%0
—A0
W
—Ah
-Tahle
HMasterCycleScale
HAxis =
64445axx
Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance I'exécution de la commande du bloc
fonction
Number_of_Points UINT Nombre de points sur la courbe
Spline_P ARRAYI0..29] OF Les coordonnées (X/Y) sont transmises sous forme de
Spline_Point tableau. La valeur X correspond au maitre, le numéro de
point de coordonnée (1-512) est indiqué. La valeur Y
(X: INT masterpoints correspond a la position de I'esclave.
Y: DINT slavepoints)
Mode MC_CAM_CALC_SPLI | MX_CAM_Spline_0 = Spline-Interpolation
NEMODE_MX MX_CAM_Spline_B = Approximation
MX_CAM_Spline_1 = fast, piecewise Interpolation
SubMode UINT Mode Control n’est utilisé que si Mode
MX_CAM_Spline_B
Submode 0 - Polynome 3
Submode 1- not used
Submode 2 - Polynome 2
Submode 3 - Polynome 3
Submode 4 - Polynome 4
Submode 5 - Polynome 5
Submode 6 -Polynome 6
Submode 7 - Polynome 7
VO REAL Vitesse au point de départ
A0 REAL Accélération au point de départ
Vn REAL Vitesse au point final
An REAL Accélération au point final
Table MC_CAM_TABLENUM | Sélection de la courbe 1-10
BER_MX CAM_1_MX
CAM_2_MX
CAM_3_MX
CAM_4_MX
CAM_5_MX
CAM_6_MX
CAM_7_MX
CAM_8_MX
CAM_9_MX
CAM_10_MX
MasterCycleScale DINT Cycle maitre de la courbe
Axis AXIS_REF Cette entrée permet de définir sur quel axe moteur les

actions du bloc fonction doivent étre exécutées
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Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Calcul, chargement de la courbe et des parameétres
achevés
Busy BOOL Traitement des blocs fonction pas encore achevé
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD UDINT Voir page 126
DIAG Vmax DINT "Vitesse" maximale V(i)=Y(i+1)-Y(i) a l'intérieur de la
came électronique
Vmin DINT "Vitesse" minimale V(i)=Y (i+1)-Y(i) a I'intérieur de la came
électronique
AbsVmax DINT Valeur maximale pour la "vitesse" V(i)=Y(i+1)-Y(i) a I'inté-
rieur de la came électronique
Amax DINT "Accélération" maximale A(i)=V(i)-V(i-1) a l'intérieur de la
came électronique
Amin DINT "Accélération" minimale A(i)=V(i)-V(i-1) a I'intérieur de la
came électronique
AbsAmax DINT Valeur maximale pour I"accélération™ A(i)=V(i)-V(i-1) a
l'intérieur de la came électronique
Mastercycle DINT Cycle du maitre
Shiftfactor DINT Mise a I'échelle de I'esclave x 2"
State BYTE Etat de traitement
MasterShiftTab DINT Non affecté

Exemple :

SplinePoints: ARRAY [0..29] OF SPLINE_POINT :=

(x:=1, y:=0), (x:=10, y:=0),(x:=20, y:=0), (x:=128, y:=10000), (x:=192, y:=5000), (x:=256,
y:=10000), (x:=266, y:=11000), (x:=286, y:=13000), (x:=306, y:=15000), (x:=492,
y:=20000), (x:=502, y:=20000), (x:=512, y:=20000);

X correspond au numéro de point de came du tableau maitre (1 - 512)

Y correspond a la position de I'esclave

Mode : MC_CAM_CALC_SPLINEMODE_MX:=2;

MCycle: DINT:=100000;
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M C_CamCalcSaline_hx

MC_CamCaleSpline_hx
hralcSpline—qExecute Conep—
1Z2-Mumber_of_Points Busy—
SplineFointsHSpline_F Error—
Mode=hx_CAM_Spline_1-Mode ErrarlDi—
—SubMode Diag—
—{v0
—A0
=41
—AnN
Cam_a_hxTabkle
MCycle=100000-MasterCyclaSeale
hi=_hain_FUP.Connectéxis Axis s =

20088 [ . S
\ Position
P N -
P L\ \\\_. H _,,—""
e L it
/ J,// i \\,xﬂ
f _,-""// I| |I H“‘xﬁ_‘
] | ] {00000
H al
1 ™
ﬁl fJ Velocity
\ /
'|l f
\
\ /
\ /
N
e ¢ | x
[ Hr [Top [Modus %1 [vi M1 a1 ¥z Y2 Mz Az ]
1 Definitio  interpaliert ﬁ"'ﬂ 0 0

1] 100000 20000 O 0

64446axx
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3.5.18 MC_ReadCamTable_MX

oM C_ReadCamTable_hx

MiZ_ReadCamTable_h=
—Execute Donet
HTahle Busy-
HAuis = Error-

ErrorlDi-
CambData

64447axx
Description
Ce bloc fonction permet de lire un tableau de points de came a partir du MOVIAXIS®.
Les points de came sont sauvegardés sous forme de tableau.

Condition :
"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée active la lecture des points de came.

Table MC_CAM_TABLENUMBER_MX | Sélection de la courbe limitée aux valeurs 1-10
CAM_1_MX (1), sélection courbe 1
CAM_2_MX (2), sélection courbe 2
CAM_3_MX (3), sélection courbe 3
CAM_4_MX (4), sélection courbe 4
CAM_5_MX (5), sélection courbe 5
CAM_6_MX (6), sélection courbe 6
CAM_7_MX (7), sélection courbe 7
CAM_8_MX (8), sélection courbe 8
CAM_9_MX (9), sélection courbe
9CAM_10_MX(10), sélection courbe 10

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction

doit communiquer.
Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Parameétre lu

Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD DWORD Voir page 126

CamData ARRAYI0..511] Sauvegarde des données pour les 512 points de
came
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3.5.19 MC_WriteCamTable_MX

Description

famic_rite CamTable_hx

MC_Write CamTable_hlx
Execute Donel-
Tahle Blusyl-
CamData Error-
Sis = ErrorlDi-

64448axx

Ce bloc fonction permet d’écrire un tableau de points de came dans le MOVIAXIS®.

Les points de came sont transmis sous forme de tableau.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :

Nom Type Signification

Execute BOOL Cette entrée active I'écriture des points de came.

Table MC_CAM_TABLENUMBER | Sélection de la courbe limitée aux valeurs 1-10

_MX CAM_1_MX (1), sélection courbe 1

CAM_2_MX (2), sélection courbe 2
CAM_3_MX (3), sélection courbe 3
CAM_4_MX (4), sélection courbe 4
CAM_5_MX (5), sélection courbe 5
CAM_6_MX (6), sélection courbe 6
CAM_7_MX (7), sélection courbe 7
CAM_8_MX (8), sélection courbe 8
CAM_9_MX (9), sélection courbe 9
CAM_10_MX(10), sélection courbe 10

CamData ARRAYI0..511] Mémoire des 512 points de came

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer.

Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Parametre modifié

Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.5.20 MC_CamGCDMasterNumDenom_MX

Description

o C_CamGCDMasterfMumDenarm_his

MiZ_CamGCOMastertumbDenom_hlx

—{Execute Done
—Humeratar Reduce_Mumerator
—Denominator Feduce_Denominatar

CrecimalPoints

64449axx

Ce bloc fonction permet de calculer les numérateur et dénominateur réduits pour la
position maitre. Les paramétres ne sont pas modifiés.

Les valeurs de numérateur et de dénominateur peuvent étre utilisées pour le bloc
fonction "MC_SetCamConfig_MX".

GCD -> greatest common divisor (plus grand diviseur commun)

Exemple 1 Exemple 2
Numerator 65536 65536
Denominator 10000 20
DecimalPoints 0 3
Result: Reduce_Numerator 4096 2048
Result: Reduce_Denominator 625 625

Condition : aucune

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Active le calcul
Numerator UDINT Valeur numérateur du maitre
Denominator UDINT Valeur dénominateur du maitre
DecimalPoints BYTE Nombre de chiffres aprés la virgule
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Parametre écrit
Reduce_Numerator UDINT Valeur numérateur réduite
Reduce_Denominator UDINT Valeur dénominateur réduite
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3.5.21 MC_CamGCDMasterUnit_MX

Mz _CamGCDasterlinit_h

MC_CamGCDmMasterlinit_hx

—Execute Cionef
—lzerlnitDistance Errar-
—DecimalPaoints ErrarlDf

Reduce_Mumerator
Reduce_Denominatar

Description

64457axx

Ce bloc fonction permet de calculer le numérateur et le dénominateur pour la position
maitre. Aucun parametre n’est modifié.

Les valeurs de numérateur et de dénominateur peuvent étre utilisées pour le bloc
fonction "MC_SetCamConfig_MX".

GCD: greatest common divisor (plus grand diviseur commun).

Calcul :

MasterPosition [inc](65536inc) =

rator / Denominator

MasterPosition [user unit] x 10PecimalPoints . Nyme-

Exemple 1 Exemple 2
UserUnitDistance 12.345 1.000.000 [Unit]
DecimalPoints 3 0
Result: Reduce_Numerator 65536 1024
Result: Reduce_Denominator 12345 15625
Condition :
UserDistance supérieur a zéro.
Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Active le calcul
UserUnitDistance REAL Longueur du cycle maitre en unités utilisateur
DecimalPoints BYTE Nombre de chiffres aprés la virgule
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Parametre écrit
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD DWORD Voir page 126
Reduce_Numerator UDINT Valeur numérateur réduite
Reduce_Denominator UDINT Valeur dénominateur réduite
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3.5.22 MC_DerivateGenSwitch_MX

Description

Ce bloc fonction permet de commuter les paramétres

ot _DerivateGenSwitch_hx

M _Derivate GenSwitch_
Execute Donel
DGhode Busyl
DizSource Error
Axis e ErrarlD-

64458axx

"Adresse source" et "Mode

d’exploitation" du générateur de dérive.

Le bloc fonction "MC_LinkTeCam_MX" régle la source sur la sortie de la came élec-
tronique 1 et le mode d’exploitation sur Position.

La bibliothéque utilise le CamFlow 1 pour les dix courbes et le CamFlow 2 pour le
traitement d’offset. Le CamFlow 3 est libéré pour les applications spéciales.

Condition :

"MC_LinkTecCam_MX" a configuré la fonction technologique "Cam".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée active I'écriture des parameétres.
DGMode DINT Commutation mode d’exploitation
0 = None
1 = Position
2 = Vitesse
3 = Moment
DGSource UINT Source pour le générateur de dérivation (Derivategenerator)
1 = profil de courbe 1 (CamFlow 1)-> par défaut
2 = profil de courbe 2 (CamFlow 2)
3 = profil de courbe 3 (CamFlow 3)
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit communiquer
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Parametre écrit
Busy BOOL Traitement du bloc fonction en cours
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD DWORD Voir page 126
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3.6 Exemple

3.6.1 Came électronique avec codeur virtuel maitre
Création d’'un nouveau projet PLC avec I'exemple "AxisControl_MX_Technologie".

Dans le bloc fonction "PRG_Technology MX", supprimer les blocs "AxisControl_MX" et
"AxisControlGear_MX" .

fhixisCantrolAZ
AxisCantrolCarm_hix
gAxisinterfaceln_M¥[2].HContral4HControl Connected
1—Mode RequestedAxisModel—oagfxisinterface0ut_WMx[2].RequestedAxisMaode
2—BBLIS_Adress Actualfxisiodel—oafxisinterfacedut_M=T2]ActualAxishode
pAxisinterfaceln_m=[2].Inverterinhibit—nverterinhitit Poweredi—ofxisinterfacedut_m=[2].Powered
gAxisinterfaceln_Mx[2].InverterEnable—InverterEnahle Donef—afxisinterface Qut_MX[2].0ane
gAxisinterfaceln_M=[2] Reset—Reset Activeq—aAxisinterfaceOut_Wx[2] Active
ghxisinterfaceln_ME[2]AxisMode fAxisMode Stoppedi—afxisinterfaceut Mx[Z].Stopped
gRvisinterfaceln_hx[2] Start—Start InverterErro—aofxisinterface O ut_Wx[2]. InverterErrar
gAxisinterfaceln_Mx[2].JogFos—logPos InverterF aultStatusi—afxisinterface O ut_M=[2].InverterF aultStatus
Axisinterfacelin_MEZ]JogMeg—logtlen FBErro—osxisinterfacedut_M=]2]. FBErrar
gAxisinterfaceln_M=[2]).Position—<Fosition FBEror Dy—alxisinterface ot ME[2].FBErrorD
gAxisinterfaceln_hix[2].Velocity—velocity Axist—oAxisinterface Out_WH[2] Axis
gAxisinterfaceln_Mx[2].Acceleration—Acceleration FLC openStatel—aoaxisinterface Qut_M¥[2].PLCopenState
aAxisinterfaceln_Mx[2] Deceleration—<Decelaration Inverterinfof—auaAxisinterfaceOut_W=[2] Inverterinfia
gfxisinterfaceln_Mx[2].ModuloMode—Moduloiaode ImverterData—afxisinterfaceut WMH[2] nverterData
pAxisConfiguration_Mx[2]sAxisConfiguration LinkStatel—aofxisinterfacedut_mx[2].LinkState
Tabla—Tahle CamEtatel—aaxisinterfaceOut_M=[2]. CamState
InGear—auaAxisinterfaceOut_Wx[2] InGear
64459axx
Régler les parameétres d’initialisation dans le bloc fonction
"Configuration_MX_Technologie".
fhaxisConfiguration_m:
Configuration_w=_Technology
64460axx

Réglages de configuration dans le bloc fonction Configuration_MX_Technology
Codeur virtuel

IF NOT blinit THEN

(******************************************************************

Initialisation of AxisControlVirtual

*% *% *k%k *k%k kK% *k%k * * * *% *% *% *% )

(* Configuration virtual encoder *)

gVirtualEncoderConfiguration.StartRisingEdge := FALSE;

gVirtualEncoderConfiguration.LinkTecAxisVirtual.CanNode := SBUS_NODE_1;
(* SBUS_NODE_1 SBUS_NODE_2 *)

gVirtualEncoderConfiguration.LinkTecAxisVirtual.SendObjectiD:= MX_VIRTUAL _
ENCODER_ID1;

gVirtualEncoderConfiguration.EncoderModeVirtual := VIRTUAL_MX_MODE;

(******************************************************************

Initialisation of AxisControl axis 2 (single axis)

*% *% *k%k *k%k *k%k * * * * *% *% *%* *%* )

120 Manuel Bibliotheques MPLCTec.. MX




MPLCTecCamMotion_MX @ 3

Exemple @

(* general axis control parameters *)
gAxisConfiguration_MX[2].StartRisingEdge := FALSE;

(* configuration modulo parameter --> only necessary if modulo mode is used *)
gAxisConfiguration_MX][2].SetModuloParameters.Overflow:= 1;
gAxisConfiguration_MX[2].SetModuloParameters.Underflow:= 1;

gAxisConfiguration_MX[2]. Adjustmode:= MX_MOD_ABS_ SHORT_ XMASTER-
POSZERO;

(* Configuration cam parameters *)
(* the mastersignal is 65536 Inc/one revolution
if you want to have 1.000.000 Unit/revolution use the follow parameters
1.000.000/65536 = 62500/4096
1.000.000 UserUnit = 65536 Inc * 62500/4096*)
gAxisConfiguration_MX][2].SetCamConfig.MasterNumerator:= 62500;
(* Numerator for scaling of the master increments *)
gAxisConfiguration_MX[2].SetCamConfig.MasterDenominator:= 4096;
(* Denominator for scaling of the master increments *)
gAxisConfiguration_MX[2].SetCamConfig.MasterModuloMax:= 1.000.000;
(* Modulo maximum Value of the master position*)
gAxisConfiguration_MX][2].SetCamConfig.MasterModuloMin:= 0;
(* Modulo minimum Value of the master position*)

gAxisConfiguration_MX[2].SetCamConfig.MasterSource := MX_CAM_RECEIVE_
PDO_1;

(* select physical master or receive message box master is the SBus receive
objekt PDO1 *)

gAxisConfiguration_MX[2].SetCamConfig.LagErrorWindow := 1000;

(* lag error window in [inc] *)

gAxisConfiguration_MX[2].SetCamConfig.RotationDirectionLock :=0;
(* 0 = both directions, 1 = only CW enabled, 2 = only CCW enabled *)

gAxisConfigura-tion_MX[2].SetCamConfig.ExtConfig.ReactionLagEr-
ror:=MX_CAM_INHIBIT_WAITING;

gAxisConfiguration_MX[2].SetCamConfig.ExtConfig.MSignal_InterpolationTime :=
10;

(* Interpolation time: range 1...60 means 0.5....30ms filter time*)
gAxisConfiguration_MX[2].SetCamConfig.ExtConfig.AverageFilterTime := 10;

(* AverageFilter: range 1...60 means 0.5....30ms filter time*)
gAxisConfiguration_MX[2].SelectUserFcb.FCB_Number:= 26;

(* Designated FCB number *)
gAxisConfiguration_MX[2].SelectUserFcb.FCB_Instance:= 0;

(* Designated FCB instance number *)
blnit:=TRUE;

END_IF;
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Description

Régler 'adresse SBus 2 sur le module de puissance.

Effectuer un Drive Startup pour MOVI-PLC®. Procéder éventuellement aux réglages de
base au préalable.

Un tour moteur doit correspondre a 10000 mm.

Gerate-Pool

Muster-Beizpiele

Basis Konfiguration -
Weg Anw.-Eh.
11 10000,000 i
B i 1 y 1 - | 100000 i
= &
l- ﬁ Urndr. | & Urndr. At mm 0MNachkommastellen
R (=
Geschwindigkeit I
1000 2min
1.000 e
T i 0O Nachkommastellen
— - (=
Beschleunigung
1.000 2imin®s
5 1.000
p 0 Nachkommastellen
Amint's S| Pmints = 0
64471axx
) ot IRt . . .
A l'aide de I'éditeur de came électronique, créer la courbe 1 et la charger dans le
variateur.
Cam Editor
D G E] Dol = i @
Meu Offnen  Speichern  Speichern unter ... Kurve 1 Hinzufiigen Lischen Import Export | Download Kurve 1 Upload Kurve 1 Download alle kurven  Upload alle Kurven Reset | Hilfe
Slavezykluz [inc
4 —
[Masterzyklus finc] |
L 2%
| Nr Tup | Modus |=1 il W1 &1 |®2 |v2 |v2 A2
1 Polprom (x141.01.a1) > [x2. 0 1] ] 1] 1000000 10000 0 ]
2 Polpnom  [#1.47.41,a1]) > [+2. 1000000 10000 O 1] 2000000 0 1] ]

64472axx
Démarrer le programme PLC.

Libérer I'axe via I'entrée DI 0 et mettre a "1" le bit InverterEnable.

Sélectionner "AxisMode AM_Homing", mettre a "1" le bit Start et référencer I'axe.
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fhéwis ControlA2
AxisContral Carm_hlx
gaxisinterfaceln_Mx[2]. HCantrolqHC ontral Connected gixisinter
TqMode ReguestedixisModet—oafxisinterfaceCut_MX[2] Requestedfxistode=AM_HOMING
2—BBUS_Adress Actualixistode —uafuxisInterface Out_MA[2]ActualAxisMode=AM_HOMING
gAxisInterfaceln_MX[2] Inverterinhibit4Inverterinhibit Powered—oaxisinterfaceOut_Wx[2]) Powered
gixisinterfaceln_h=[2] InverterEnable—InverterEnable Donep—oaxisinterfaceut_wx[3]).Done
gixisinterfaceln_hx[2]) Reset{Reset Active —aofuisinterface Qut_wx[2] Active
gAxisinterfaceln_M=[2] AxisMode=AM_HOMING AxisMode Stopped—aoafxisinterfacetut_Mx[2].Stopped
ghxisinterfaceln_hx<[2] Start-{Stant InverterError—aufxis interface Qut_Mx[2].InverterErrar
gixisinterfaceln_Mx[2] JogPosJogFos InverterF aultStatus —afxisinterface Out_ME[2] InverterFaultStatus=0
gAxisinterfaceln_Mx[2] JogMeg—Jogheg FBErrar—uofxisinterfaceOut_wx[2].FBEmar
gAxisinterfaceln_MX[2] Position=0-Positian FBErrarDF—ogfxisinterfaceOut_wx[2].FBErrariD=0
gaxisinterfaceln_hx[2] Velacity=100—Velocity Axis—ofuisinterface Qut_ME[2]Axi=
gixisinterfaceln_hx[2] Acceleration=1000-Accelaration PLCopenState—afxisinterfaceOut_M<[2] PLCopenState=STANDETILL
ghxisinterfaceln_M¥[2].Deceleration=1000-Ceceleration Inverterinfo—uofeisInterface Out_b=[2] nverterlnfo
ghxisinterfaceln_Mx[2] ModuloMode=hx_CW{MaduloMade IrwerterDatab—uotuis nterface Ot bE[2] nverterDats
lxisConfiguration_[2]|qAxisConfiguration LinkState—a&xisInterfaceCut_w:x[2] LinkState=GEN_TEC_IMITIALISED
Tahle=CAM_1_Mx—Tahle CamState—afxisInterfaceCut_wx[2]. CamState=hx_CAM_OLUTCAM
InGear—uofxisinterface Qut_M<[Z].InGear

64473axx
Indiquer la vitesse et 'accélération.
Sélectionner "AxisMode AM_Camimg" et commuter I'axe en mode came électronique.
L’axe se cale via le bloc fonction "MC_CamInAdjust_MX" et se synchronise.

thaxisControlA2

AxisControlCam_hlx
gAxisinterfaceln_hx[2]) HContral4HCantrol connected gixisinterf
T—4Mode RequestedixisModel—oafxisIinterfaceQut_Mx[2]. RequestedfxisMode=AM_CAMING
2—42BUS_Adress ActualfdsMode—aoafuxisinterface Oui_Mx[2]ActualixisMode=AM_CAMING
gaxisinterfaceln_hx[2] Inverterinhibit—<lnverterinhibit Foweredi—oAxisInterfaceOut_MX[2]).Powered
gaxisinterfaceln_hx[2] InverterEnable—lnverterEnahle Daoneq—oAxisIinterfaceut_wx[2].Done
gixisinterfaceln_Mx[2) Reset—4Reset Activeiq—aoafuisInterface Out_Mx[2] Active
ghxisinterfaceln_Mx[2] AxisMode=AM_CAMING HAxistode Stoppedi—oaAxisinterfaceCut_Mx[2]. Stopped
ghxisinterfaceln_Mx<[2] Start—Stan InverterErro—aodxisIinterface Qut_Mx[2].InverterErrar
gAxisinterfaceln_Mx[2]JogPos—logPos InverterF aultStatusi—aosxisInterface Qut_Mx[2]InverterFaultStatus=0
gAxisinterfaceln_Mx[2]JogMNeg—logMeq FEEmo—auafxisinterfaceCut_Mx[2].FEEor
gAxisinterfaceln_Mx[2]. Position=0—4Position FBErorDi—oAxisInterfaceout_Mx[2]).FBEmorD=0
gAxisinterfaceln_Mx[2]Velocity=100—velocity Aris—oAvisinterfaceOutMK[2]Axis
gAxisinterfaceln_Mx[2]Acceleration=1000—Acceleration FLCopenState—oaAxisIinterfaceOut_wMx[2] PLCopenState=SYMNCHROMIZED _MOTION
gAxisinterfaceln_Mx[2].Deceleration=1000—+Ceceleration Inverterinfo—oAsxisIinterfaceOut_wx[2] Inverterinfo
gAxisinterfaceln_hx[2]. ModuloMode=hMx_CW—ModuloMode InverterDataj—auofxisInterface Qut_Mx[2] InverterData
oixisConfiguration_MA2]|sAxisConfiguration LinkStateq—aaxisInterface Qut_Mx[2] LinkState=GEM_TEC_IMITIALISED
Tahle=CAM_1_Mx—Table CamStatel—aoaAxisIinterfaceQut_Mx[2]. CamState=hx_CAM_INCAM_ADJUST
InGea—iuafxisinterfaceQut_M<[2].InGear
64474axx
Dans le bloc fonction "PRG_VirtualEncoder", démarrer le maitre virtuel via Axismode

"Velocity".
L’axe effectue une rotation a droite puis une rotation a gauche.

A l'aide de I'éditeur de came électronique, créer la "Courbe 2" puis la charger dans le
variateur.
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Editeur came électronique |
n = @ ®}] "o E = R @
Nouveau Ouvrir Enregistrer Sauver sous .. Courbe 1 Insérer Effacer Import Export | Transférer PC--2var, courbe 1 Transférervar.--»PC courbe1 | Transférer PC-->var. toutes les courbes  Transférer var.-->PC toutes les courbes  Reset | Aide
100m| e e
= -
= B
— =
0 00000
Mt eycle e
T e Hode XU [t1 V1 |Al X2 Y2 V2 |A2
64475axx

Régler I'entrée Table du bloc fonction "AxisControlCam_MX sur Cam_2_MX".

fhaxis Contrala2
AyisCoantrolCam_hlx

ghxisinterfaceln_MA[2] HControl4HControl
T—4Mode
F—5BRUS_Adress

Connected
RequestedfxisModel—olxisinterface Qut_Mx[2].RequestedAxistode=AM_CAMING
Actualfxi sModei—aofxisinterfaceOut_x[Z]ActualAxishode= AM_CAMING

ghxisinte

gAxislnte faceln_MH[2] Invertetinhibitnverterinhibit
gixisinterfaceln_mx[2] InverterEnable—inverterEnable

Pawered
Done

—ofxisinterfacedut_MA[Z]. Powered
—ofxisinterfaceOut_MX[2].Dane

gAxisinterfaceln_Mx[2].Reset—4Reset Activel—oAxisinterface Qut_Mx[2].Active
glxisinterfaceln_mx[2]AxisMode=Aw_CAMING —ixistode Stoppedi—aoAxisinterfaceut_Mx[2]. Stopped
ghxisinterfaceln_Mx[2] Start—Start IrverterError—uofuisinterfaceOut_MX[2] InverterError

gixisinterfaceln_Mx[2].JogPos—logPos

InverterFaultStatus

—ofuisinterfacedutME[Z).InverterF aultStatus=0

gAxisinterfaceln_Mx[2].JogMeg—Joghleg FBErof—uoAxisinterfaceOut_Mx[2].FBEror
gixisinterfaceln_MH[2]. Position=0—Fosition FBError Di—afxisinterfaceDut_M<[2]. FBErrorlD=0
gixisinterfaceln_Mx[2] Velocity=100—pselocity Axis—ofuisinterfaceOut_hx[2].Axis
gAxisinterfaceln_Mx[2]Acceleration=1000—4cceleration FLCopenStatel—afxisinterfaceQut_Mx[2].PLC openState=SYMCHROMIZED _MOTION
ghxisinterfaceln_M<[2].Deceleration=10004Deceleration Inverterinfor—aotuisinterfaceOut_MR[2).Inverterinfo
gaxisInterfaceln_hx[2]. ModuloMode=h_CW—hoduloMode InverterData—ofxisinterface Out ME[2] InverterData
glxisConfiguration_ M2 ] +AisConfiguration LinkState—aofxisinterfaceOut_Mx[2].LinkState=GEN_TEC_IMITIALISED
> Table=CAM_2_Mx—Table CamState—aofxisinterfacedut_Mx[2].CamState=hx_CAM_INCAM_ADJUST
BT~ InGeat—oafxisinterface Dut_Mx[2].InGear

64476axx

L’axe passe de la courbe 1 a la courbe 2. L’axe se déplace d’'une rotation vers la droite
a chaque rotation du maitre.

Désactiver I'entrée DIO ou InverterEnable.
* L’axe s’arréte
* Le maitre virtuel poursuit sa course.
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Mettre I'entrée Start du maitre virtuel sur FALSE.
* Le maitre virtuel s’arréte.
Activer I'entrée DIO ou InverterEnable.

» L’axe se déplace vers la position esclave, correspondant a la position maitre, par le
chemin le plus court.

Mettre 'entrée Start du maitre virtuel sur TRUE.
« L’axe suit le maftre selon la courbe sélectionnée.
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3.7 Annexes
3.7.1 Détection des défauts (ErroriD)

Code défaut

Nom du défaut

Description du défaut

La fonction technologique demandée n’est pas

FA0010 E_IEC_GENERAL_INVALID_TECHNOLOGIE_OPTION .
supportée
FA020... General Link Tec Error
FA0200 E_TEC_GENERAL _MULTIPLE_TECLINKS Ia_’uatgr;izlédu bloc fonction LinkTec plusieurs fois n’est pas
FA0201 E_TEC_GENERAL_INVALID_LINKSTATE LinkState non admissible pour appel de cette fonction
FA0202 E_TEC_GENERAL NOT LINKED :;Zit;lgg fonction LinkTec n’a pas encore de liaison
FA0203 . E_TEC_GENERAL_NOT_INITIALIZED . Fonction technologique pas encore activée
FA0204" E_TEC_GENERAL_SERVICE_NOT_IMPLEMENTED La fonction demandée n’est pas supportée
FB02002 E_TEC_CAM_MX_INVALID_CAM_TEC_EDITOR_CONFI Pas de réglages valides de I'éditeur de technologie
GURATION
FA023 Cam Technologyfunction Error
FA0233 E_TEC_CAM_MX_CURVE_AKTIV Non autorisé lorsqu’une courbe est activée
FA0234 E_TEC_CAM_MX_SLAVESHIFT TO_LOW Le fapteur de déc_alage calculé est inférieur au facteur
de décalage maximal.
Messages de défaut CEl généraux
FA0070 E_IEC_PARAMETER_VALUE_OUT_OF_RANGE Valeur de parametre saisie non autorisée
FB0O071 E_MDX_MOTIONBLOCK_LOG_ADR_NOT INITIALIZED ~MC_ConnectAxis MDX n'a pas encore attribué
— - - - — - d’adresse log.
FB0072 E_MDX_MOTIONBLOCK_INVALID_LOG_ADR Adresse log non valide
FB0073 E_MDX_MOTIONBLOCK_INVALID_STATE /:Et%erilsc‘iée fonction depuis PLCopenState actuel non
FB0074" E_MDX_MOTIONBLOCK_INVALID_OPERATING MODE L@ fonction technologique demandée n'est pas suppor-

tée par le mode d’exploitation MOVIDRIVE™ réglé.

1) Ce message de défaut n'est pas pertinent avec un MOVIAXIS® (unig. avec un MOVIDRIVE®)

3.7.2
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Interruption des blocs fonction (CommandAborted)

La sortie "CommandAborted" est utilisée pour signaler les appels multiples d’un bloc
fonction de déplacement ou I'appel d’un autre bloc fonction de déplacement. La tache
du bloc fonction interrompu ne sera pas menée a terme (pour des informations
détaillées a ce sujet, voir le manuel "Bibliotheque MPLCMotion_MDX /MX pour

MOVI-PLC®").

Le tableau suivant montre I'interruption c6té opposé des blocs fonction "Motion".

Bloc fonction activé

provoque CommandAborted sur :

MC_CaminDirect_MX
MC_CaminAdjust_MX

- Instances de MC_CaminDirect_MX- 'Move-FB'
- Instances de MC_CamInAdjust_MX -"Move-FB"

MC_CamOffsetDirect_MX

- Instances de MC_CamOffsetDirect_MX -"Move-FB"

'Move-FB'

- MC_CamInDirect_ MX
- MC_CamIinAdjust_MX
- MC_CamOffsetDirect_MX
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Nouvelle instance :
CA a la précédente

| T %

Nouvelle instance :
CA a la précédente

]

Annexes @

Schéma de "CommandAborted" :

MC_CaminDirect_MX

I -
Nouvelle instance : MC_CaminAdjust_MX

CA a la précédente

MC_CamOffsetDirect_MX

Appel crée CA Appel crée CA
y A4
“FB-Move" aus Nouvelle instance :
«—Appel créee CA’  ————————— Py MPLCMotion_MX CA a la précédente

Remarque :

Les blocs fonction "Move-FB" de la bibliotheque MPLCMotion_MX sont les suivants :

]

64477axx

+ MC_MoveAbsolute MX

*+ MC_MoveRelative_ MX

+ MC_MoveTargetPosition_MX
+ MC_MoveTargetSpeed_MX

* eftc.
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MPLCTecCAMSwitch_MX
Introduction

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® offrent des fonctions technologiques trés
complétes, telles par exemple :

* Réducteur électronique,
+ Cames électroniques,

+ Capteurs d’événements,
+ Gestion d’événements,
+ Boilte a cames.

L’assistant de mise en route "Motion Technologie-Editor" de MotionStudio permet de
configurer toutes les fonctions technologiques. Il est alors possible de procéder a un ré-
glage de base. Mais il est fréquent que certaines valeurs ou réglages nécessitent une
modification en cours de process, ou diverses fonctions devront étre combinées et se
dérouler de maniére coordonnée dans le temps.

Les blocs fonction de la bibliothéque "MPLCTecCamSwitch_MX" reglent les paramétres
généraux de la boite a cames et configurent les voies et les fenétre de cames.

Une connaissance approfondie des paramétres respectifs des différentes fonctions
technologiques n’est ainsi pas nécessaire. La configuration avec I'éditeur technologique
n’est pas nécessaire, tous les réglages pertinents sont effectués par les blocs fonction
de la bibliothéque "MPLCTecCamSwitch_MX".

Les avantages de la bibliothéque "MPLCTecCamSwitch_MX" sont :

+ Paramétrage selon CEl 61131, permettant I'implémentation aisée des applications
spécifiques.

+ Bibliothéque pour le pilotage de la fonction technologique Boite a cames. Celle-ci
permet la configuration et le pilotage des fonctionnalités Boite a cames sans néces-
siter de connaissances approfondies des différentes fonctions technologiques.

» Pilotage centralisé de plusieurs boites a cames de différents axes.

» Fonctionnalités complémentaires, comme p. ex. la définition de la valeur maitre par
un codeur maitre virtuel, commandées de maniére centralisée via la commande
MOVI-PLC®

» Sources de données différentes des voies respectives facilement paramétrables.

* Modification simplifiée des fenétres de cames en cours de fonctionnement ou en cas
de changement de format.

D’autres informations figurent dans les documentations suivantes :

* Les remarques générales concernant le fonctionnement de la bibliothéque figurent
dans le document "Bibliotheques MPLCMotion_MDX et MPLCMotion_MX pour
MOVI-PLC®".

» Manuel "Fonction technologique réducteur électronique pour MOVIAXIS® MX ".
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Domaines d’application @

Domaines d’application

Fenétre de cames et voies

La boite & cames MOVIAXIS® comprend 8 voies de cames ; chaque voie peut étre
affectée de 16 fenétres avec un maximum de 32 pour les 8 voies. Une limite gauche et
droite sont écrites dans les fenétres de cames.

Chaque voie de came dispose d’'un mode d’exploitation. Celle ci permet d’'une part de
désactiver une voie, d’autre part de décider si les cames affectées doivent étre traitées
en mode d’exploitation standard ou modulo.

En mode d’exploitation "Standard", la valeur limite gauche de chaque came affectée doit
en permanence étre plus petite ou égale a la valeur limite droite. Si le mode d’exploi-
tation est réglé sur "Modulo", les valeurs limite d’'une came peuvent avoir les valeurs
souhaitées. Les limites de cames font partie intégrante des cames.

L'illustration suivante présente une voie de came modulo/standard : limite
gauche < limite droite.

| -
L S L N

40 a0 &0 Yo 20 an

limite gauche : 55. limite droite : 85

64568afr

L’illustration suivante montre une voie de came modulo : limite gauche > limite droite

|
] b |

40 a0 &0 7o a0 a0

limite gauche : 85. limite droite : 55

64569afr

Une fenétre de came dispose également d’un sens de traitement. L’indication du sens
de rotation permet de définir si la fenétre doit étre activée pour le dépassement par la
gauche, par la droite, des deux c6té ou d’aucun coté.

Les conditions suivantes s’appliquent pour 'activation de la came :
» Les variations des valeurs doivent correspondre au sens d’action de la came.
» La valeur actuelle doit faire partie intégrante de la came :

» En cas de came standard avec valeur limite gauche inférieure ou égale a la valeur
limite droite : valeur > limite gauche et valeur < limite droite.

» En cas de came modulo avec valeur limite gauche supérieure a la valeur limite
droite : valeur > limite gauche ou valeur < limite droite.

Cette définition permet a la fois une action de la came en cas de dépassement liée a la
direction et une réaction correcte en cas de réveil sur une came suivi d’'un déplacement
a l'intérieur de la fenétre de came.

La regle suivante s’applique pour la désactivation de la came :
» La valeur actuelle doit se situer hors de la plage de came.

En cas de désactivation, la direction n’est pas prise en compte. Elle n’a d'importance
que pour l'activation. Ceci permet d’obtenir le comportement souhaité, a savoir qu’en
cas d’inversion de sens sur une came dépendant du sens de rotation le résultat de la
voie reste a "un" jusqu’a ce que I'entralnement ait quitté la came et ne soit pas immé-
diatement égal a "zéro" dés l'inversion du sens.
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Exemple :

_ oy

N B I B I BN I ERN E E HO B N B B B I
S0 90 100 1o 120 1300 1400 150 180 170
limite gauche : 100, limite droite : 150, hystérésis : 10, depuis la gauche
64570afr
Valeur | Résultat de la voie | Commentaires
80 0 Valeur a I'extérieur de la came
90 0 Valeur a I'extérieur de la came
100 1 La limite de came fait partie intégrante de la came, fenétre d’hystérésis :
90/110.
120 1 Valeur sur la came
119 1 Changement de sens, mais uniquement sur la came
100 1 Valeur sur la came
99 0 Quitter la came, fenétre d’hystérésis : 90/110

Ces régles permettent cependant également d’obtenir le comportement suivant, éven-
tuellement non souhaité :

Valeur | Résultat de la voie A Commentaires

99 0 Valeur a I'extérieur de la came

100 1 La limite de came fait partie intégrante de la came, direction correcte,
fenétre d’hystérésis : 90/110.

130 1 Valeur dans la plage de came

150 1 La limite de came fait partie intégrante de la came.

151 0 Quitter la came, fenétre d’hystérésis : 140/160.

130 0 Quitter la fenétre d’hystérésis, hystérésis désactivé.

135 1 Valeur dans la plage de came, direction correcte, pas d’hystérésis

100 1 Valeur dans la plage de came

99 Quitter la came, fenétre d’hystérésis : 90/110.

Chaque voie dispose de consignes et de mesures propres. Toutes les grandeurs
présentes dans le DDB sont possibles au choix. Pour cette grandeur, il est possible d’in-
diquer une compensation de temps mort de -500 us a +500 ys par pas de 0.1-ps. Pour
cela la comparaison s’effectue non pas avec la valeur de comparaison actuelle, mais
avec la valeur calculée par avance ou aprés coup pour le temps mort.

Par cette méthode, on risque de calculer par avance des valeurs fausses en raison
d’'une valeur mesurée faussée. Pour obtenir un lissage, il est possible d’indiquer une
base de temps pour le calcul. Cette durée indique alors I'ancienneté de la valeur précé-
dente pour I'extrapolation linéaire. La direction de ces droites est identique au sens de
déplacement auquel est comparée la direction de la came, c.-a-d. que la base de temps
effectue également un lissage des sens pour les valeurs comparées.

Si la valeur mesurée varie autour du front de déclenchement d’'une came, la réaction de
déclenchement varie également. Afin de prévenir ce comportement non souhaité,
chaque voie de came posséde une valeur d’hystérésis. Cette valeur indique une fenétre
autour du front de déclenchement actuel, p.ex. valeur limite de came
gauche - hystérésis jusqu’a valeur limite de came + hystérésis.

Aprés modification du résultat de déclenchement d’'une voie, cette fenétre est définie et
activée. Tant que la valeur de la source de données se trouve dans cette fenétre, la voie
n'est pas traitte une nouvelle fois. Les limites font partie intégrante de la fenétre
d’hystérésis.
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Exemples de résultats de déclenchement :

|

I
ad S0

(L
100

f
110

T T T T 1T T T T 1T T 1
120 130 140 150 160 170

limite gauche : 100, limite droite : 150, hystérésis : 10, depuis la gauche
64571afr

Valeur | Résultat de la voie | Commentaires

80 0 Valeur a I'extérieur de la came

90 0 Valeur a I'extérieur de la came

100 1 La limite de came fait partie intégrante de la came, fenétre d’hystérésis :
90/110.

90 1 La limite d’hystérésis fait encore partie de I'hystérésis — pas de nouveau
traitement !

150 1 La limite de came fait partie intégrante de la came.

151 Valeur a I'extérieur de la came, fenétre d’hystérésis : 140/160

140 La limite d’hystérésis fait encore partie de I'hystérésis — pas de nouveau
traitement !

139 0 Valeur sur came a I'extérieur de I'hystérésis, fenétre d’hystérésis désac-
tivée, fausse direction !

151 0 Valeur a I'extérieur de la came

170 0 Valeur a I'extérieur de la came

150 0 Valeur sur came, fausse direction !

160 0 Valeur a I'extérieur de la came

161 0 Valeur a I'extérieur de la came

_________ :
4 - - -
1 1111 17T 17T 17T 1T 17 17T T 1T [ T T 1
g0 S0 100 110 120 130 140 150 160 170
limite gauche : 100, limite droite : 150, hystérésis : 10, depuis les deux cotés
64572afr

Valeur | Résultat de la voie | Commentaires

80 0 Valeur a I'extérieur de la came

90 0 Valeur a I'extérieur de la came

100 1 La limite de came fait partie intégrante de la came, fenétre d’hystérésis :
90/110.

90 1 La limite d’hystérésis fait encore partie de I'hystérésis — pas de nouveau
traitement !

150 La limite de came fait partie intégrante de la came.

151 Valeur a I'extérieur de la came, fenétre d’hystérésis : 140/160.

140 La limite d’hystérésis fait encore partie de I'hystérésis — pas de nouveau
traitement !

139 1 Valeur sur came a I'extérieur de I'hystérésis, fenétre d’hystérésis désactivée

151 0 Valeur a I'extérieur de la came

170 0 Valeur a I'extérieur de la came

150 1 La limite de came fait partie intégrante de la came, fenétre d’hystérésis :
140/160.

160 1 La limite d’hystérésis fait encore partie de I'hystérésis — pas de nouveau
traitement !

161 0 Valeur a I'extérieur de I'hystérésis
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4.2.2 Vitesse de traitement

La fonction boite a cames permet de traiter jusqu’a huit voies avec une vitesse de
traitement de 1 ms.

Les voies utilisent le mode dynamique linéaire. Avec ce mode, toutes les fenétres de
came attribuées pour toutes les voies de came sont parcourues lors du traitement
jusqu’a la fin ou jusqu’a ce qu’une fenétre détermine la sortie.

Afin d’obtenir un déclenchement précis en sortie, il est possible d’utiliser les résultats de
quatre de ces voies comme consignes pour les entrées/sorties Rapides. Pour cela, les
résultats des voies sont reproduits sur I'index 10488.2. Dans I'éditeur PDO, l'index est
inséré dans la sortie-process 9 ; de 13, le bit de résultat peut étre commuté depuis I'édi-
teur PDO sur un bit dans un mot de commande puis commuté a nouveau sur les sorties
binaires de I'appareil. Avec ce branchement, I'entrée/sortie est traitée automatiquement
par la boite a cames comme entrée/sortie rapide. |l est également possible de choisir
un branchement sur les cartes option.

L’illustration suivante montre le schéma synoptique de la boite a cames.

Max. 8 voies

source de
données

Voie 0
5
£ S c |5 |z
@ 3)8_ El i E
£ 25 WERE
2 = =
compensat. temps mort -"—'|.enétre de position OI—D

voiedecameN = cameout.N

¥

=1

W
MW
uaijasng

J’_T
[¢]
>
[}
s
=
®
Q
[0]
ke,
o
@
=
o
=]

@& 7 voies supplémentaires
- maximum

64573afr
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Les sorties des voies de came respectives dépendent de plusieurs paramétres.
"ForceOnMaske" permet d’activer en continu certaines sorties. "ForceOffMaske"
permet de désactiver les sorties en continu. Elle est prioritaire sur "ForceOnMaske".
"PolarityMaske" permet en outre de définir si une sortie doit étre activée a I'état high ou
activée a l'état low.

L’illustration suivante montre le traitement des sorties des voies.

: . . bits de résultats
bits de résultats des voies L I
o= des voies aprés
traitement
=1 & XOR =
ForceQrmask
- N
ForceQFFMask Falaritybdask

64574afr

La fonction boite a came écrit toujours les sorties dans sa plage de données, dans le
buffer Data Distribution, a partir duquel le résultat peut étre utilisé sous forme de
donnée-process. Ainsi les sorties des voies peuvent étre mises a disposition sous diffé-
rentes formes, p. ex. via les sorties physiques ou un bus de terrain. Le résultat se trouve
également dans le parametre fixe 10488.2.

Opération Exemples de Commentaires
valeurs

Résultats des voies 0b10101010
Masque ForceOn OR 0b00010101 Les voies 0 et 2 sont toujours mises a 1.
Masque ForceOff AND, valeur 0b00010010 Les voies 1 et 4 sont toujours mises a 0.

inv. Saute la ligne précédente !
Masque de polarité XOR 0b00000100 La voie 2 est modifiée dans la polarité.
Résultat final dans 0b10101001
10488.2
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4.3 Configuration

Pour pouvoir utiliser la bibliotheque "MPLCTecCamSwitch MX", une commande
MOVI-PLC® en exécution technologique T1 ou ultérieure est nécessaire.

La bibliothéque "MPLCMotion_MX" doit également étre intégrée. Les conditions et
restrictions indiquées dans le manuel "MPLCMotion_MX" s’appliquent par ailleurs.

4.3.1 Principe de base et remarques

Réglage des fonctions technologiques adéquates de I'axe via blocs fonction CEI.

Le bloc fonction "MC_LinkTecCamSwitch_MX" est absolument nécessaire comme
interface de données centrale pour la fonction technologique "Boite a cames".

L’éditeur technologique de MotionStudio n’est pas nécessaire ; pour le diagnostic, il
est possible, grace au projet exemple "MOVI-PLC projetpardéfaut.....fonctionTec",
de démarrer un moniteur en ligne. Ne pas effectuer cependant de chargement de
'exemple de projet, sans quoi les réglages effectués par la bibliothéque seraient a
nouveau modifiés.

4.3.2 Logique de détermination

Procédure

Insérer dans le projet la bibliothéque "MPLCTecCamSwitch_MX" avec le gestion-
naire des bibliothéques, en complément a la bibliothéque "MPLCMotion_MX".

Le bloc fonction "MC_LinkTecCamSwitch_MX" est I'interface de la fonction techno-
logique vers I'axe et doit donc étre appelé de maniére cyclique dans le programme.
Lorsque le bloc fonction "MC_ConnectAxis_ MX" a établi la liaison avec I'axe
(Done = True), le bloc fonction "LinkTecCamSwitch" active les fonctions techno-
logiques du MOVIAXIS® nécessaires pour la boite a cames. Les réglages nécessai-
res sont également effectués dans I'éditeur PDO.

Le bloc fonction "MC_StartStopCamConfig_MX" permet d’activer la boite a cames.

Le bloc fonction "MC_SetCamSwitchAreas_MX" permet d’écrire les limites de came
dans le MOVIAXIS®.

Le bloc fonction "MC_SetCamSwitchConfig_ MX" permet de régler les parametres
des voies et les affectations de cames.

Le bloc fonction "M_ForceCamSwitch_MX" permet d’activer bit a bit en permanence
ou de désactiver les sorties (voies) de la boite a cames.
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4.3.3 Stockage des données dans le MOVIAXIS®
Vue d’ensemble du stockage des données

Data Distribution

Buffer
MC_LinkTecCam >
Switch_MX
general
Data

MC_StartStopCa
mSwitch_MX

pointer to
area

MC_ForceCamS
witch_MX

I N N N N N N N

64591axx
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Toutes les valeurs et réglages de la boite a cames sont sauvegardés dans le buffer Data
Distribution. Le début de la structure DDB avec la configuration de boite & cames est
sauvegardé dans le paramétre 10488.1.

Les blocs de données DDB sont détaillés ci-aprés. Pour les blocs de données, I'offset
et la longueur sont calculés dans des variables DDB, c.-a-d. en tant que valeurs 32 bits.

4.3.4 Structure DDB compléte

Réglages généraux

Offset Nom GUI-Nom Plage de valeurs
0 Longueur - 582
1 Type et version - Type : 3 (mot high)

Version principale : 1 (octet de poids le plus
fort du mot low)

Sous-version : 1 (octet de poids le plus
faible du mot low)

2 Bloc fonction général
22 8 blocs de données de voies de cames
262 32 blocs de données de fenétre de came

Les données générales sont écrites dans le MOVIAXIS® via le bloc fonction
"MC_LinkTecCamSwitch_MX". Les voies de la boite a cames peuvent étre branchées
sur les sorties standard et sur les sorties de cartes option.

Les sorties de la boite a came peuvent étre mises a "1" ou a "0" une a une. La logique
peut par ailleurs étre modifiée. La définition manuelle des sorties-process (for¢gage) peut
s’effectuer via le bloc fonction "MC_ForceCamSwitch_MX". Le contréleur Cam peut étre
activé ou désactivé via le bloc fonction "MC_StartStopCamSwitch_MX".

Sil'adresse de démarrage (10488.1) du contréleur Cam est réglée sur 815, il en résulte
les adresses suivantes :

Offset Index / Sous-index Description

819 20206.52 Mode de fonctionnement ( 0 = désactivé / 1 = activé)
820 20206.53 Sous-mode de fonctionnement

821 20206.54 Affichage d’état

822 20206.55 Masque "Force On"

823 20206.56 Masque "Force OFF"

824 20206.57 Masque "polarité”

825 20206.58 Résultat du contréleur CAN
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Stockage des voies CAM 1 -8

Il est possible de régler une a huit voies de cames. Chaque voie a des possibilités de
réglage propres, voir type de donnée : "MC_CAMSWITCH_CONFIG_MX". Les
données sont écrites dans le MOVIAXIS® via le bloc fonction
"MC_SetCamSwitchConfig_MX". Si I'adresse de démarrage (10488.1) du contrdleur
Cam est réglée sur la valeur 815, il en résulte les adresses suivantes :

Offset Index / Sous-index Description Voie n°
839 20206.72 Mode de fonctionnement 1
(0 = désactivé / 1 = activé)
840 20206.73 Sous-mode de fonctionnement 1
(0 = standard / 1 = modulo)
841 20206.74 Etat 1
842 20206.75 Sources de données 1
843 20206.76 Temps mort (-500000ms-500000ms) 1
844 20206.77 Plage de temps (0 - 16 ms) 1
845 20206.78 Valeur modulo min. 1
846 20206.79 Valeur modulo max. 1
847 20206.80 Hystérésis 1
851 20206.84 Affectation de came 1 1
852 20206.85 Affectation de came 2 1
853 20206.86 Affectation de came 3 1
854 20206.87 Affectation de came 4 1
855 20206.88 Affectation de came 5 1
856 20206.89 Affectation de came 6 1
857 20206.90 Affectation de came 7 1
858 20206.91 Affectation de came 8 1
859 20206.92 Affectation de came 9 1
860 20206.93 Affectation de came 10 1
861 20206.94 Affectation de came 11 1
862 20206.95 Affectation de came 12 1
863 20206.96 Affectation de came 13 1
864 20206.97 Affectation de came 14 1
865 20206.98 Affectation de came 15 1
866 20206.99 Affectation de came 16 1
869 20206.72 Mode de fonctionnement 2
896 20207.01 Affectation de came 16 2
899 20207.04 Mode de fonctionnement 3
926 20207.31 Affectation de came 16 3
929 20207.34 Mode de fonctionnement 4
956 20207.61 Affectation de came 16 4
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Offset Index / Sous-index Description Voie n°
959 20207.64 Mode de fonctionnement 5

986 20207.91 Affectation de came 16 5

989 20207.94 Mode de fonctionnement 6

1016 20207.121 Affectation de came 16 6

1019 20207.124 Mode de fonctionnement 7

1046 20208.23 Affectation de came 16 7

1059 20208.24 Mode de fonctionnement 8

1076 20208.53 Affectation de came 16 8
Pour I'affichage des affectations de came, ouvrir I'éditeur technologique avec un projet
par défaut.

Voie 1 §I1II21

é{ I 3 II 4 I

Voie 3 E;ISIIBI

Voie 4 E;I}'IIBI

Voie 5 gIHHH}I

Vaie 6 E:ITTIIT?I

Vioie 7 E;IBIIHI

Voie 8 E:I s el st el 7 e il o tfwlfnilfel

64592axx

Attention :

La valeur modulo maximale ne peut jamais étre atteinte et ne peut donc pas servir de
limite de came.

REMARQUES

Pour étre assuré que les valeurs des cames affectées dans le contexte de la voie sont

correctes, la voie doit impérativement étre activée. Les valeurs de came peuvent
1 cependant également étre modifiées en conséquence. En raison de la durée de
fonctionnement, les valeurs des cames affectées ne font cependant pas 'objet d’'une
vérification lorsqu’'une came est activée.
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Stockage des Cam Areas 1 - 32 (fenétre de came)
Le nombre maximal de cames est de 32. Chaque came a une limite gauche et une limite

droite ainsi Voir a ce sujet type de données

sont

qu'un sens d’activation.
"MC_CAMSWITCH_AREAS_MX".

Les données
"MC_SetCamSwitchAreas_ MX".

écrites dans le

MOVIAXIS® via le
Lorsque l'adresse de démarrage (10488.1) du

C 20,
@ o

bloc

fonction

contrdleur Cam est réglée sur la valeur 815, il en résulte les adresses suivantes :

Offset Index / Sous-index Description N°
1079 20208.56 Limite Cam gauche 1
1080 20208.57 Limite Cam droite 1
1081 20208.58 Sens Cam 1
1089 20208.66 Limite Cam gauche

1090 20208.67 Limite Cam droite

1091 20208.68 Sens Cam

1099 20208.76 Limite Cam gauche

1100 20208.77 Limite Cam droite

1101 20208.78 Sens Cam

1179 20209.28 Limite Cam gauche 10
1180 20209.29 Limite Cam droite 10
1181 20209.30 Sens Cam 10
1189 20209.38 Limite Cam gauche 11
1190 20209.39 Limite Cam droite 11
1191 20209.40 Sens Cam 11
1279 20209.128 Limite Cam gauche 20
1280 202101 Limite Cam droite 20
1281 20210.2 Sens Cam 20
1289 20210.10 Limite Cam gauche 21
1290 20210.11 Limite Cam droite 21
1291 20210.12 Sens Cam 21
1379 20210.100 Limite Cam gauche 31
1380 20210.101 Limite Cam droite 31
1381 20210.102 Sens Cam 31
1389 20210.100 Limite Cam gauche 32
1390 20210.101 Limite Cam droite 32
1391 20210.102 Sens Cam 32
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4.4 La bibliotheque MPLCTecCamSwitch_MX
4.41 Bref apercu de la bibliotheque MPLCTecCamSwitch_MX

B3 MPLCT ecCamS witch_hx

""" [E] MC_ForceCamSwitch_k: FE)

""" [E] MC_LinkTecCamSwitch_k= [FE)
MC_SetCamSwitchdreas e [FE]
MC_SetCamSwitchConfig_M: [FB]

MC_StartStopCamSwitch_ ki [FE]

64593axx

MC_LinkTecCamSwitch_MX
Description

Le bloc fonction "MC_LinkTecCamSwitch_MX" a diverses fonctions :

» Configuration des fonctions technologiques du MOVIAXIS® et activation des
fonctions et paramétres nécessaires pour Cam Switch

» Configuration de l'interface de données-process MOVIAXIS®
- Ecriture des voies du contréleur Cam sur les sorties binaires du MOVIAXIS®
* Indication de I'état d’initialisation

MC_SetCamSwitchAreas_MX
Description

Ce bloc fonction écrit les fenétres de came dans le MOVIAXIS®. Il est possible d’écrire
sur certaines fenétres ou sur 'ensemble des 32 fenétres.

Condition :
"MC_LinkTecCamSwitch_MX" signale Done.

MC_SetCamSwitchConfig_MX
Description

Ce bloc fonction active chaque voie sélectionnée (1 - 8) et écrit les paramétres géné-
raux ainsi que les affectations de cames. Il est possible d’affecter jusqu’a 16 cames
(fenétre ou Area) a une fenétre.

Condition :
"MC_LinkTecCamSwitch_MX" signale Done.

MC_StartStopCamSwitch_MX
Description

Ce bloc fonction active ou désactive le contréleur Cam.
Condition :
"MC_LinkTecCamSwitch_MX" signale Done.
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MC_ForceCamSwitch_MX
Description

Ce bloc fonction permet de mettre a "1" ou a "0" individuellement les blocs fonction. La
logique risque d’étre modifiée.

Condition :

"MC_LinkTecCamSwitch_MX" signale Done.

4.4.2 Les types de données de la bibliotheque MPLCTecCamSwitch_MX

B3 MPLET ecCamSwitch b

----- Wil 140 _CaMSWITCH_AREAS_Mx [STRUCT)

----- ® 140 CamSwWITCH_COMFIG_MX [STRUCT)

----- Bl 140 CAMSWITCH_DESTINATION_M3 [ENUM)

----- Wil 140 CamMSWITCH_EXTENDED_COMFIG_MX [STRUCT]
----- Wi® 140 CamMSWITCH_EXTENDED_DIAG_MX [STRUCT]
----- Wl 140 CAMSWITCH_SOURCE_MX [ENUM)

----- Wl 140 CaMSWITCH_STATE_M: [EMUM]

64594axx
MC_CAMSWITCH_AREAS_MX

TYPE MC_CAMEWITCH_AREAS M
STRUCT
LeftLimit: DINT; &Left lirmit cam window™)
RightLimit: DINT; &Right lirmit carm window™)
Direction: DIMT, & 0=noff, 1 =fram left, 2 = from right , 3 = both direction™)
EMD_STRUCT
EMD_TYFE

64595axx
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MC_CAMSWITCH_CONFIG_MX

TYPE MC_CAMSVWITCH_COMNFIG_M:

STRUCT
hode BOOL; F0=noff,1=0on™
ModeControl BOOL; ™ 0= Standard cam track , 1 = Modulo cam track™
DataSource:  MC_CAMSWITCH _SOURCE_M¥,  *datasource ofthe cam track™
DeadTime DIMT; ™-a00.000 - +500.000 microsecond steps 0.1ms™)
TimeFrame DIMT; *1-16 in millisecond steps™
Mintodulovalue DINT,; ™ rmin modulo value™)
Maxmodulovalue DIMNT,; ™ max modulo value™)
Hysteresis DIMNT, FHysteresis of the cam window®)
Selectirea;  ARRAY[1.1E] OF DINT, ¥ nurmber ofthe Cam areas 1 - 32 possible®)
State CDIMT; * 0= off
1= false lenght error 32 suberror 134
2= false typ error 33 suberror 134
a= falze wersion error 38 suberror 136
4= false datasource error 38 suberror 187
A= false cam number error 38 suberror 188
b= falze cam data error 38 suberror 189
7= falze cam track error 38 suberror 190
a= not enough comparison value
4= initialisation
0= activ®
EMD_STRUCT
EMD_TYPE
64596axx
MC_CAMSWITCH_DESTINATION_MX
TYPE MC_CAMSWITCH_DESTIMATION_M: :
( W _CAMSWITCH_DEST_MOMNE =10,
M _CAMSYWITCH_DEST_%11 =1,
M _CAMSWITCH_DEST_OPTI =2,
M _CAMSYITCH_DEST_OPT2 =4,
M_CAMSYWITCH_DEST_X%11_OFPT1 =3,
¥ _CAMSYWITCH_DEST_X11_OFT2 =1,
W _CAMSWITCH_DEST_OPT1_OFT2 =B,
M_CAMSYWITCH_DEST_¥11_0OPT1_OPT2:=7
X
EMD_TYPE
* WH_CAMSWITCH_DEST_MOME =10, none
M _CAMSWITCH_DEST_%11 =1, Standard output f¥11 0D00- 3
M _CAMSWITCH_DEST_OPTI =2, POO Output option 1 00 0-7
M _CAMSYWITCH_DEST_OPT2 =4 PDO Output option 2 F 00 0-7
W _CAMSWITCH_DEST_%11_0OFT1 =3, Standard output f¥11 DO 0- 2 and PDO Qutput option 1 /DO 0-7
W _CAMSYWITCH_DEST_¥11_0OPT2 =5, Standard output /%11 D3 0- 2 and PDO Qutput option 2 /DO 0-7
W _CAMSYWITCH_DEST_OPT1_OPT2 =, POO Output option 1 00 0-7 and PDO Output option 2 /DO 0-7
b _CAMSWITCH_DEST_¥11_OPTI_OFT2=7 Standard output and PDO Qutput option 1 and PDO Qutput option 2
)
64597axx
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MC_CAMSWITCH_SOURCE_MX
TYPE MC_CAMSWITCH_SOURCE_h:
L

s CAMSWITCH_SYSTEMPOS_ENMCODERT =109, (* Master position is the linear position of encader 1%

W _CAMSWITCH_SYSTEMPOS_EMNCODERZ=110, (* Master position is the linear position of encoder 2%)

s CAMSWITCH_SYSTEMPOS_EMCODERZ =111, (* Master position is the linear position of encader 3%

W _CAMSWITCH_MODULORPOE_EMNCODERT =112, (* Master pasition is the modulo position of encoder 1%

s CAMSWITCH_MODULOPOS_ENCODERZ =113, (* Master pasition is the modulo position of encoder 2%

W _CAMESWITCH_MODULORPOE_EMNCODERI =114, (* Master pasition is the modulo position of encoder 3%

s CAMSWITCH_USERPOS_ENMCODERT =111, (* Master pasition is the modulo position of encoder 1%

W _CAMSWITCH_UWSERPOS_EMCODERZ =116, (* Master pasition is the modulo position of encoder 2%

W CAMSWITCH_USERPOS_ENMCODERI=11T, (* Master position is the modulo position of encoder 3%

W _CAMSWITCH_MODULD _VIRTUAL_ENCODER_MX=158, (* Master pasition is the modulo position of the M vidual encoder ™)

s CAMSWITCH_LINEAR_YIRTUAL_ERNCODER_M=1457, (* Master position is the linear position of the M virtual encoder )

Wx_CAMEWITCH_RECEIVE_PDO_1:=6, (* Master position is the SBuUs receive aobjekt PDOT *)

W _CAMSWITCH_RECEIWE_PDO_2:=8, (* Master position is the SBUs receive abjekt PDOI %

W CAMSWITCH_WAR_INPUT_2=10, (* Master pasition is the Yariahlen Input 2 %)

W _CAMSWITCH VAR _INPUT_3:=12, (" Master position is the Wariablen Inpat 3 %)

s CAMSWITCH_WAR_INPUT_4=14, (* Master pasition is the Yariahlen Input 4 *)

W _CAMSWITCH VAR _INPUT_S:=16, (" Master position is the Variablen Input 5 %)

s CAMSWITCH_WAR_INPUT_E=18, (* Master pasition is the Yariahlen Input 6 *)

W _CAMSWITCH_ VAR _INPUT_7:=20, (" Master position is the Variablen Input 7 *)

s CAMSWITCH_PSG_GEAR =49, (* Master pasition is the Output Gear offthe Position setpoint generatar®)

W _CAMSWITCH_PSG_Cam:=50 (* Master position is the Qutput Cam off the Position setpaint generatars

n
EMD_TYPE
64598axx

MC_CAMSWITCH_STATE_MX

TVPE MC_CAMSWITCH_STATE_M:
{
hd=_CAMEWITCH_INACTIVE,
hd_CAMSWITCH_ERROR_LEMGHT,
i _CAMSWITCH_ERROR_TYP,
h_CAMSWITCH_ERROR_VERSIORN,
hi_CAMSWITCH_ERROR_DATASOURCE,
hi_CAMSWITCH_ERROR_CAMMUMBER,
hi_CAMSWITCH_ERROR_CAMAREA,
M_CAMSWITCH_ERROR_CAMTRACEK,
h_CAMSWITCH_MOCOMPAREVALLIE,
=AM SWITCH_IMIT,
h_CAMSWITCH_ACTIVE
IR
ERD_TYPE
W _CAMSWITCH_INACTIVE = off
b= CAMSWITCH_ERROR_LEMGHT 1= falze lenght errar 38 suberror 134
b= CAMSWITCH _ERROR_TYP 2= falze typ error 38 suberror 134
b= CAMSWITCH _ERROR_WVERSICRN i= falzeversion error 38 suberror 126
M_CAMSWITCH_ERROR_DATASOURCE 4 = false datasource error 28 suberrar 187
M_CAMSWITCH_ERROR_CAMMUMBER 5= false cam number error 38 suberrar 128
M_CAMSWITCH_ERROR_CAMAREA b= false carm area error 38 suberror 189
M _CAMSWITCH_ERROR_CAMTRAC K 7= false cam track error 38 suberror 190
3 _CAMSWITCH_MOCOMPAREWVALLIE a= not enough comparison value
h_CAMSWITCH_IMIT = initialization
W _CAMSWITCH_ACTIVE 10=  activ

64599axx
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MC_CAMSWITCH_EXTENDED_CONFIG_MX

TYPE MC_CAMSWITCH_EXTERDED_COMFIG_MX
STRUCT

Dumry : BOOL,  CFprepared for further use®)
EMD_STRUCT
EMD_TYFE

MC_CAMSWITCH_EXTENDED_DIAG_MX

THPE MC_CAMSWITCH_EXTENDED_DIAG_h
STRUCT

Camirmy BOOL; Fprepared for further use™)
EMD_STRUCT
EMD_TYPE

64600axx

64601axx
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4.4.3 Configuration PDO

C 20,

4

@_

En plus de la configuration effectuée via "MC_ConnectAxis_MX", le bloc fonction
"MC_LinkTecCamSwitch_MX" effectue également certains réglages sur l'interface de
données-process. Le résultat des voies est écrit sur Out Process Data Low Word 9.
Selon la destination choisie, il est commuté sur les sorties Hardware, voir type de

données "MC_CAMSWITCH_DESTINATION_MX".

usssoIbgisAg sulaiul u BunigipsAuo

(111l

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX

System

FCBs

w Parameter Routing

Ins Outs
202007/ a704.1
20200.9/2 101201
= 38331
20217 10152276 93381
20217 .105/2280 HKeine Grife
20217 10672251 Keine Grifke
2021710752282 Heine Grifte
2021710872253 Keine Grifte

Heine Griilte
oy |z
Feine Griilie
Heine Grifte
Keine Grifte
Keine Griifte
Keine Grife
Feine Griile

——
e 0 | poo
4FFFFFFFF o | oo
O4FFFFFFFF o | oo
0=0 0| Do
0«0
 emooou
O4FFFFFFFF 558
Binar
— _— |
L 0 | Doo
04270F maaliie
£ 0 | po-2
L o | o3
0:0 0 | Do
00 0 | bos
040 0 | D06
040 0| ooz
0:0 Analog 1
0«0 High
00 Lowy
0=0 i [y
0l
& Analog 2
00 High [
0«0 L
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=
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4.5 Les blocs fonction de Ila bibliothéque MPLCTecCamSwitch _MX
4.51 MC_LinkTecCamSwitch_MX

M C_LinkTecCarmswitch_

MC_LinkTecCamswitch_ s
—Enahle Dane
—Destination Error—
—ExtConfig ErrarlDi—
—Axis LinkState—

ExtDiadf—

64603axx

Description

Le bloc fonction "MC_LinkTecCamSwitch_MX" constitue l'interface logique entre I'axe
et la fonction technologique "Boite a cames". Lorsque "ConnectAxis" a configuré la
communication cyclique vers I'axe et aprés libération par I'entrée "Enable", les fonctions
technologiques respectives du MOVIAXIS® et celles nécessaires pour la fonction Boite
a cames sont d’abord configurées et activées.

L’interface de données-process est également réglée (OUT-Low Word 9), ainsi que le
cablage vers les sorties physiques.

Attention :

Le bloc fonction "MC_LinkTecCamSwitch_MX" est indispensable pour l'utilisation des
fonctionnalités de boite a cames et doit étre ouvert cycliquement dans le programme.

Si  LinkState = NotLinked, aucun bloc fonction de Ila bibliotheque
"MPLCTecCamSwitch_MX" ne peut étre exécuté ; le message de défaut correspondant
est généré.
Condition :

MOVI-PLC® advanced en version technologique T1 ou supérieure.
ConnectAxis pour I'axe correspondant est intégré dans le programme cyclique.
Entrées :

Nom Type Signification

Enable BOOL Le bloc fonction est traité tant que Enable = True. L'initialisation
est effectuée sur un front montant.

Destination MC_CAMSWITCH_DESTINATION_MX MX_CAMSWITCH_DEST_NONE =0
MX_CAMSWITCH_DEST_X11 =1
MX_CAMSWITCH_DEST_OPT1 =2
MX_CAMSWITCH_DEST_OPT2 =4
MX_CAMSWITCH_DEST_X11_OPT1 =3
MX_CAMSWITCH_DEST_X11_OPT2=5
MX_CAMSWITCH_DEST_OPT1_OPT2 =6
MX_CAMSWITCH_DEST_X11_OPT1_OPT2=7
Signification des abréviations :

X11 - Sorties standard X11 DO -D3
OPT1 - Carte option 1 XIO11A / XIA11A
OPT2 - Carte option 2 XIO11A / XIA11A

ExtConfig MC_CAMSWITCH_EXTENDED_CONFIG_MX | Configuration avancée

Axis AXIS_REF Adresse logique de 'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer
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Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Initialisation effectuée avec succes, liaison avec fonction technologique
Cam établie.

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD UINT Voir page 163

LinkState MC_LINKTECSTATE Etat actuel : GEN_TEC_NOTLINKED
(pas de liaison)
GEN_TEC_NOTINITIALISED
(initialisation non réalisée)
GEN_TEC_INITIALISED
(fonction technologique Cam Switch initialisée)

ExtDiag MC_CAMSWITCH_EXTENDED_DIAG_MX | Diagnostic avancé

Manuel Bibliotheques MPLCTec.._ MX

4

147



148

MPLCTecCAMSwitch_MX
Les blocs fonction de la bibliotheque MPLCTecCamSwitch_MX

MC_LinkTecCam_MX : initialisation

Appel
MC_LinkTecCamSwitch_MX

Enable=True

Vérification :
exécution technologique,
adresse log. valide, unig.
1 x LinkTecCamSwitch
par axe

Interrompre
traitement avec
défaut et message
de défaut

Défaut-—p

LinkState =
GEN_TEC_NOT
_LINKED

LinkState =
GEN_TEC_NOT_LINKED

4——Oui

Vérification :
PLCopenState >
NotConnected
c.-a-d. liaison
avec axe OK

LinkState =
GEN_TEC_NOT_INITIALIZED

Fonction tech.
CamSwitch
déja configurée ?

Non

v

Configurer les
fonctions technologiques

7

Configuration de l'interface PDO
Activation des fonctions tech.

A4

LinkState =
GEN_TEC_INITIALIZED

A

7

Partie cyclique du programme :
Fonction de parameétre pour autres
blocs fonction CamSwitch
Configuration et indication de I'état

-

Reset aprés
défaut ? Non
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4.5.2 MC_SetCamSwitchConfig_MX

Description

aMic_SetCamSwitchiZonfig! _hx

Mz _SetCamSwitchConfig_
Execute Donel
Select Busyl-
config & Error
Axis o ErrariDf-

Stater

64605axx

Ce bloc fonction régle les parameétres de base pour chaque voie Cam.

L'entrée Select sert a transmettre le numéro de la voie et 'ARRAY Config les
parameétres de la voie. Une instance spécifique du bloc fonction est nécessaire pour
chaque voie. Les paramétres sont pris en compte et écrits a 'emplacement corres-
pondant dans le MOVIAXIS® lorsqu’un front montant est appliqué sur I'entrée Execute.

Recommandation:

Créer un array pour l'initialisation des paramétres Config.
Exemple : CamTrack : ARRAY[1..8] OF MC_CAMSWITCH_CONFIG_MX.
Les paramétres de I'array sont écrits avec un bloc d’initialisation.

Il est possible d’affecter jusqu’a 16 cames a chaque voie (Track). 32 cames (Areas) sont
disponibles. Il est également possible de leur attribuer plusieurs voies.

Condition :

MC_LinkTecCamSwitch_MX a configuré la fonction technologique "CamSwitch".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :

Nom Type

Signification

Execute | BOOL

Cette entrée lance I'exécution de la commande du bloc
fonction par un front montant.

Select UINT

1 = chargement paramétre voie Cam 1
2 = chargement paramétre voie Cam 2
3 = chargement paramétre voie Cam 3
4 = chargement paramétre voie Cam 4
5 = chargement paramétre voie Cam 5
6 = chargement paramétre voie Cam 6
7 = chargement paramétre voie Cam 7
8 = chargement paramétre voie Cam 8

Config MC_CAMSWITCH_CONFIG_MX | Mode : 0 = désactivé / 1 = activé

ModeControl : 0 - voie de cames standard
1 - voie de cames modulo
Source : source de données pour la voie, voir
MC_CAMSWITCH_SOURCE_MX
DeadTime :-500.000[us] - +500.000[us]
par pas de 100us
TimeFrame : 0-16 ms
MinModulo : valeur modulo minimale
MaxModulo : valeur modulo maximale
Hytérésis : Hystérésis des cames
SelectArea[1] - Numéro de la came *
SelectArea[2] - Numéro de la came *

SelectArea[16] - Numéro de la came *
* Le numéro (1 - 32) de la came est indiqué.
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Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Tous les paramétres ont été transmis correctement.
Busy BOOL Transfert de paramétres en cours
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD UINT Voir chapitre "Définition des défauts".

State

MC_CAMSWITCH_STATE_MX

MX_CAMSWITCH_INACTIVE = 0
MX_CAMSWITCH_ERROR_LENGTH = 1
MX_CAMSWITCH_ERROR_TYP =2
MX_CAMSWITCH_ERROR_VERSION = 3
MX_CAMSWITCH_ERROR_DATASOURCE =4
MX_CAMSWITCH_ERROR_CAMNUMBER = 5
MX_CAMSWITCH_ERROR_CAMAREA = 6
MX_CAMSWITCH_ERROR_CAMTRACK = 7
MX_CAMSWITCH_NOCOMPAREVALUE = 8
MX_CAMSWITCH_INIT = 9
MX_CAMSWITCH_ACTIVE = 10

4.5.3 MC_SetCamSwitchAreas_MX

Description

Mz _SetCam3witchaAreas_hx

Mz _SetCamBwitchAreas bk
—Execute Cone
—5elect Busy—
<Cam Error—
~Axis ErrorliDi—

64607axx

Ce bloc fonction permet de transmettre les données de 32 cames (Areas) maximum.

L’entrée Select permet de transmettre le numéro de la came et TARRAY Cam les
données de la came. Si I'entrée Select n’est pas raccordée ou si la valeur 0 est
transmise, tous les paramétres des 32 cames sont transmis.

Les paramétres sont pris en compte et écrits sur les emplacements correspondants
dans le MOVIAXIS® lorsqu’un front montant est appliqué sur I'entrée Execute.

Condition :

MC_LinkTecCamSwitch_MX a configuré la fonction technologique "CamSwitch".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".
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Entrées :
Nom Type Signification
Execute BOOL Cette entrée lance I'exécution de la commande du bloc
fonction.
Select UINT 0 - Chargement de toutes les Areas (cames)
1 - Chargement du paramétre Area 1
2 - Chargement du paramétre Area 2
32 - Chargement du paramétre Area 32
Cam Array [1..32] Cam[1].LeftLimit - limite gauche de la came
OFMC_CAMSWITCH_AREAS_ | Cam[1].RightLimit - limite droite de la came
MX Cam[1].Direction - Limite d’effet
0 - désactivé
1 - depuis la gauche
2 - depuis la droite
3 - les deux sens
Eam[...].LeﬂLimit - limite gauche de la came
Caml...].RightLimit - limite droite de la came
Cam([...].Direction - Limite d’effet
6am[32].LeﬂLimit - limite gauche de la came
Cam[32].RightLimit - limite droite de la came
Cam[32].Direction - limite d’effet
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Tous les paramétres ont été transmis correctement.
Busy BOOL Transfert de parameétres en cours
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD UINT Voir page 163
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4.54 MC_StarStopCamSwitch_MX

fhC_StartStopCamSwitch_ bl
MC_StantStopCamSwiteh_h

Enahle Cione
Axis = Busy
Stopped
Error
ErrariD
CamBSwitchState

64609axx
Description

Le bloc fonction "MC_StartStopCamSwitch" active la boite a cames par Enable = True
et désactive la boite a cames par Enable = False.

Attention :

L'état CamSwitchState n’est actualisé qu’en cas de front positif ou négatif sur I'entrée
Enable.

Condition :
MC_LinkTecCamSwitch_MX a configuré la fonction technologique CamSwitch.
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :

Nom Type Signification

Enable BOOL True = activation de la boite a cames
False = désactivation de la boite a cames

Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc

fonction doit communiquer
Sorties :

Nom Type Signification

Done BOOL Boite a cames activée

Busy BOOL Transfert de paramétres en cours

Stopped BOOL Boite a cames désactivée

Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution

ErrorlD UINT Voir page 163

CamSwitchState MC_CAMSWITCH_STATE_MX MX_CAMSWITCH_INACTIVE =0
MX_CAMSWITCH_ERROR_LENGTH =1
MX_CAMSWITCH_ERROR_TYP =2
MX_CAMSWITCH_ERROR_VERSION =3
MX_CAMSWITCH_ERROR_DATASOURCE =4
MX_CAMSWITCH_ERROR_CAMNUMBER =5
MX_CAMSWITCH_ERROR_CAMAREA =6
MX_CAMSWITCH_ERROR_CAMTRACK =7
MX_CAMSWITCH_NOCOMPAREVALUE = 8
MX_CAMSWITCH_INIT =9
MX_CAMSWITCH_ACTIVE =10
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4.5.5 MC_ForceCamSwitch_MX

Description

Le bloc fonction "MC_ForceCamSwitch" permet de modifier individuellement les sorties

faMC_ForcecamSwitch_hx

Mz _ForceCamSwitch_ b

Cone
Busy
Stopped
Errar
ErroriD

64611axx

de la boite a cames. Il est également possible de modifier la polarité.

Si'entrée Enable est un "1" logique, les paramétres sont modifiés. SiI'entrée est un "0"

logique, I'activation, la désactivation ou la modification de la logique sont annulées.

Attention :

Si une sortie est simultanément activée et modifiée dans la logique, elle est remise a
zéro en permanence. Ceci signifie que la modification de la logique s’effectue apres

définition manuelle des sorties-process (forcage).

Condition :

"MC_LinkTecCamSwitch_MX" a configuré la fonction technologique "CamSwitch".
LinkState ne doit pas passer a "GEN_TEC_NOTLINKED".

Entrées :
Nom Type Signification
Enable BOOL True = forgage activé
False = pas de forcage
ForceON Octet Voies 1-8 <---> bits 0-7
Bit = 0 pas d’activation du bit de sortie
Bit = 1 la voie est sur True en permanence
ForceOFF Octet Voies 1-8 <---> bits 0-7
Bit = 0 pas de désactivation de la sortie
Bit = 1 la voie est sur False en permanence
Polarity Octet Voies 1-8 <---> bits 0-7
Bit = 0 pas de bit de rotation
Bit = la sortie est modifiée (XOR)
Axis AXIS_REF Adresse logique de I'axe sur lequel le bloc fonction doit
communiquer
Sorties :
Nom Type Signification
Done BOOL Forgage activé
Busy BOOL Transfert de parametres en cours
Stopped BOOL Forgcage désactivé
Error BOOL Défaut dans le bloc fonction durant I'exécution
ErrorlD UINT Voir page 163
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4.6 Exemple

4.6.1 Huit voies et 32 cames
Les paramétres d'initialisation des cames sont a régler dans le bloc fonction
"InitCamAreas".

fhlnitCamaAreas

InitCamareas
—{Execute Camareal—

64612axx

Déclaration FUNCTION_BLOCK InitCamAreas

VAR _INPUTu

Execute:BOOL;
END_VAR
VAR _OUTPUT

Camarea: ARRAY[1..32] OF MC_CAMSWITCH_AREAS_MX;
END VAR
VAR

EXE: BOOL ;

bREdgeexecute: BOOL;
END_VAR

Programme EXE:=Execute AND NOT bREdgeexecute;
bREdgeexecute:=Execute;
IF EXE THEN
(*area 1%)
Camarea[1].LeftLimit :=1000;
Camarea[1].RightLimit :=2000;
Camarea[1].Direction :=3;
(*area 2%)
Camarea[2].LeftLimit :=3000;
Camarea[2].RightLimit :=4000;
Camarea[2].Direction :=3;
(*area 3%)
Camarea[3].LeftLimit :=5000;
Camarea[3].RightLimit :=6000;
Camarea[3].Direction :=3;
(*area 4%)
Camarea[4].LeftLimit :=7000;
Camarea[4].RightLimit :=8000;
Camarea[4].Direction :=3;
(*area 5%)
Camarea[5].LeftLimit :=9000;
Camarea[5].RightLimit :=10000;
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Camarea[5].Direction :=3;

(*area 6%)

Camarea[6].LeftLimit :=11000;
Camarea[6].RightLimit :=12000;
Camarea[6].Direction :=3;

(*area 7%)

Camarea[7].LeftLimit :=13000;
Camarea[7].RightLimit :=14000;
Camarea[7].Direction :=3;

(*area 8%)

Camarea[8].LeftLimit :=15000;
Camarea[8].RightLimit :=16000;
Camarea[8].Direction :=3;

(*area 9%)

Camarea[9].LeftLimit :=17000;
Camarea[9].RightLimit :=18000;
Camarea[9].Direction :=3;

(*area 10%)
Camarea[10].LeftLimit :=19000;
Camarea[10].RightLimit :=20000;
Camarea[10].Direction :=3;
(*area 11%)
Camarea[11].LeftLimit :=21000;
Camarea[11].RightLimit :=22000;
Camarea[11].Direction :=3;
(*area 12%)
Camarea[12].LeftLimit :=23000;
Camarea[12].RightLimit :=24000;
Camarea[12].Direction :=3;
(*area 13%)
Camarea[13].LeftLimit :=25000;
Camarea[13].RightLimit :=26000;
Camarea[13].Direction :=3;
(*area 14%)
Camarea[14].LeftLimit :=27000;
Camarea[14].RightLimit :=28000;
Camarea[14].Direction :=3;
(*area 15%)
Camarea[15].LeftLimit :=29000;
Camarea[15].RightLimit :=30000;
Camarea[15].Direction :=3;
(*area 16%)
Camarea[16].LeftLimit :=31000;
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Camarea[16].RightLimit :=32000;
Camarea[16].Direction :=3;
(*area 17%)
Camarea[17].LeftLimit :=33000;
Camarea[17].RightLimit :=34000;
Camarea[17].Direction :=3;
(*area 18%)
Camarea[18].LeftLimit :=35000;
Camarea[18].RightLimit :=36000;
Camarea[18].Direction :=3;
(*area 19%)
Camarea[19].LeftLimit :=37000;
Camarea[19].RightLimit :=38000;
Camarea[19].Direction :=3;
(*area 20%)
Camarea[20].LeftLimit :=39000;
Camarea[20].RightLimit :=40000;
Camarea[20].Direction :=3;
(*area 21%)
Camarea[21].LeftLimit :=41000;
Camarea[21].RightLimit :=42000;
Camarea[21].Direction :=3;
(*area 22%)
Camarea[22].LeftLimit :=43000;
Camarea[22].RightLimit :=44000;
Camarea[22].Direction :=3;
(*area 23%)
Camarea[23].LeftLimit :=45000;
Camarea[23].RightLimit :=46000;
Camarea[23].Direction :=3;
(*area 24%)
Camarea[24].LeftLimit :=47000;
Camarea[24].RightLimit :=48000;
Camarea[24].Direction :=3;
(*area 25%)
Camarea[25].LeftLimit :=49000;
Camarea[25].RightLimit :=50000;
Camarea[25].Direction :=3;
(*area 26*)
Camarea[26].LeftLimit :=51000;
Camarea[26].RightLimit :=52000;
Camarea[26].Direction :=3;
(*area 27%)
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Camarea[27].LeftLimit :=53000;
Camarea[27].RightLimit :=54000;
Camarea[27].Direction :=3;
(*area 28%)
Camarea[28].LeftLimit :=55000;
Camarea[28].RightLimit :=56000;
Camarea[28].Direction :=3;
(*area 29%)
Camarea[29].LeftLimit :=57000;
Camarea[29].RightLimit :=58000;
Camarea[29].Direction :=3;
(*area 30%)
Camarea[30].LeftLimit :=59000;
Camarea[30].RightLimit :=60000;
Camarea[30].Direction :=3;
(*area 31%)
Camarea[31].LeftLimit :=61000;
Camarea[31].RightLimit :=62000;
Camarea[31].Direction :=3;
(*area 32%)
Camarea[32].LeftLimit :=63000;
Camarea[32].RightLimit :=64000;
Camarea[32].Direction :=3;
END_IF

Les parametres d'initialisation des voies sont a régler dans le bloc fonction
"InitCamTrack".

falnitCamTrack

InitCamTrack
Execute CamTrack

64613axx

FUNCTION_BLOCK InitCamTrack
VAR_INPUT

Execute:BOOL;
END_VAR
VAR_OUTPUT
CamTrack : ARRAY[1..8] OF MC_CAMSWITCH_CONFIG_MX;
END_VAR
VAR

EXE: BOOL ;

bREdgeexecute: BOOL,;
END_VAR
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Programme EXE:=Execute AND NOT bREdgeexecute;
bREdgeexecute:=Execute;
IF EXE THEN
(*track 17)
CamTrack[1].Mode :=TRUE;
CamTrack[1].ModeControl :=FALSE;
CamTrack[1].DataSource :=MX_CAMSWITCH_SYSTEMPOS_ENCODERT;
CamTrack[1].DeadTime :=0;
CamTrack[1].TimeFrame :=1;
CamTrack[1].MinModuloValue :=0;
CamTrack[1].MaxModuloValue := 131072;
CamTrack[1].Hysteresis :=0;
CamTrack[1].SelectArea[1]:=1;
CamTrack[1].SelectArea[2]:=2;
CamTrack[1].SelectArea[3]:=3;
CamTrack[1].SelectArea[4]:=4;
CamTrack[1].SelectArea[5]:=5;
CamTrack[1].SelectArea[6]:=6;
CamTrack[1].SelectArea[7]:=23;
CamTrack[1].SelectArea[8]:=24;
CamTrack[1].SelectArea[9]:=25;
CamTrack[1].SelectArea[10]:=26;
CamTrack[1].SelectArea[11]:=27;
CamTrack[1].SelectArea[12]:=28;
CamTrack[1].SelectArea[13]:=29;
CamTrack[1].SelectArea[14]:=30;
CamTrack[1].SelectArea[15]:=31;
CamTrack[1].SelectArea[16]:=32;

(*track 2%)

CamTrack[2].Mode :=TRUE;
CamTrack[2].ModeControl :=FALSE;
CamTrack[2].DataSource :=MX_CAMSWITCH_SYSTEMPOS_ENCODERT;
CamTrack[2].DeadTime :=0;
CamTrack[2].TimeFrame :=1;
CamTrack[2].MinModuloValue :=0;
CamTrack[2].MaxModuloValue := 131072;
CamTrack[2].Hysteresis :=0;
CamTrack[2].SelectArea[1]:=3;
CamTrack[2].SelectArea[2]:=4;
(*track 3%)
CamTrack[3].Mode :=TRUE;
CamTrack[3].ModeControl :=FALSE;
CamTrack[3].DataSource :=MX_CAMSWITCH_SYSTEMPOS_ENCODERT;
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CamTrack[3].DeadTime :=0;
CamTrack[3].TimeFrame :=1;
CamTrack[3].MinModuloValue :=0;
CamTrack[3].MaxModuloValue := 131072;
CamTrack[3].Hysteresis :=0;
CamTrack[3].SelectArea[1]:=5;
CamTrack[3].SelectArea[2]:=6;
(*track 4%)
CamTrack[4].Mode :=TRUE;
CamTrack[4].ModeControl :=FALSE;
CamTrack[4].DataSource :=MX_CAMSWITCH_SYSTEMPOS_ENCODERT;
CamTrack[4].DeadTime :=0;
CamTrack[4].TimeFrame :=1;
CamTrack[4].MinModuloValue :=0;
CamTrack[4].MaxModuloValue := 131072;
CamTrack[4].Hysteresis :=0;
CamTrack[4].SelectArea[1]:=7;
CamTrack[4].SelectArea[2]:=8;

(*track 5%)
CamTrack[5].Mode :=TRUE;
CamTrack[5].ModeControl :=FALSE;
CamTrack[5].DataSource :=MX_CAMSWITCH_SYSTEMPOS_ENCODERT;
CamTrack[5].DeadTime :=0;
CamTrack[5].TimeFrame :=1;
CamTrack[5].MinModuloValue :=0;
CamTrack[5].MaxModuloValue := 131072,
CamTrack[5].Hysteresis :=0;
CamTrack[5].SelectArea[1]:=1;
CamTrack[5].SelectArea[2]:=2;

(*track 6%)
CamTrack[6].Mode :=TRUE;
CamTrack[6].ModeControl :=FALSE;
CamTrack[6].DataSource := MX_CAMSWITCH_MODULOPOS ENCODERT,;
CamTrack[6].DeadTime :=0;
CamTrack[6].TimeFrame :=1;
CamTrack[6].MinModuloValue :=0;
CamTrack[6].MaxModuloValue := 10000;
CamTrack[6].Hysteresis :=0;
CamTrack[6].SelectArea[1]:=3;
CamTrack[6].SelectArea[2]:=4;
(*track 7*)
CamTrack[7].Mode :=TRUE;
CamTrack[7].ModeControl :=FALSE;
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CamTrack[7].DataSource := MX_CAMSWITCH_MODULOPOS_ENCODERT1;
CamTrack[7].DeadTime :=0;
CamTrack[7].TimeFrame :=1;
CamTrack[7].MinModuloValue :=0;
CamTrack[7].MaxModuloValue := 10000;
CamTrack[7].Hysteresis :=0;
CamTrack[7].SelectArea[1]:=5;
CamTrack[7].SelectArea[2]:=6;

(*track 8%)

CamTrack[8].Mode :=TRUE;
CamTrack[8].ModeControl :=FALSE;
CamTrack[8].DataSource :=MX_CAMSWITCH_USERPOS_ENCODERT;
CamTrack[8].DeadTime :=0;
CamTrack[8].TimeFrame :=1;
CamTrack[8].MinModuloValue :=0;
CamTrack[8].MaxModuloValue := 20000;
CamTrack[8].Hysteresis :=0;
CamTrack[8].SelectArea[1]:=1;
CamTrack[8].SelectArea[2]:=2;
CamTrack[8].SelectArea[3]:=3;
CamTrack[8].SelectArea[4]:=4;
CamTrack[8].SelectArea[5]:=5;
CamTrack[8].SelectArea[6]:=6;
CamTrack[8].SelectArea[7]:=7;
CamTrack[8].SelectArea[8]:=8;
CamTrack[8].SelectArea[9]:=9;
CamTrack[8].SelectArea[10]:=10;
CamTrack[8].SelectArea[11]:=11;
CamTrack[8].SelectArea[12]:=12;
END_IF
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Créer et appeler cycliquement le bloc fonction "MX_CamSwitch_MX".

i CarmSwitch_hls

fhtdC_Link Te: Camswitch_bl

AND OR P _Link Tec Camswitch_tld

ht_hgin_F LIP . Link Tec Cam_fd. Done - Enable Dharne
htt_twigin_F P SetCam Config_fid. Done - bLinktecCam Switch - Clest=hM_CAMSWATCH_DEST_H11_0PT1_OPT2Destination Emor—
blinktec Cam Switch - — Ext Config Emor|0—
l_hgin_FUP. Connect Ais. iz - Aais - Link State | —
Ext Diag—

ThhAC _Start StopCam Switch_hi
AHD MiC_%tart StopCamSwitch_hii

ThhAC_Link Tec Camswitch_hiE. Done Enable Dhorpe
beStart - h_ttgin_F UP. Connect Auis . Axis i e Busy —
Stopped —
Ermor—
Ermor|D—

CamSwitch State —Cam Switch State=hd_CAWMSWITCH_ACTIVE

FEAC_Foree CamSwitch_WiE

MAC_Force CamSwitch i
bfarce {Enable Dione
Faorce OM=0—FonzeOH Busy —
ForzeOF F=0Farce OFF Stopped —
Palarity =0 - Palarity Eror—
hitit_higin_F P Conmect @iz Az s = Eror| 0—

thinit Camfreas

AMO Init Camfreas
binit Cam Switch Arza Execute  Camarea amarea
ThhAC_Link Tec Camewitch_hi Done
ThhiC_Set CamSwitchAreas i
AMO MC_Set CamSwitchfreas_ il
biCam Switch Arza BEnecite Done
ThhAC_Link Te: Camswitch_hi. Done - zeleot=0—Selzot Busy —
camarea—Cam Emorf—
hE_igin_F IR Conmect Sz Sz - Ais = Emarl 0 —
thinit CamTrack
AND InitCamTrack
ThhAC_Link Tec Cameswitch_hi Done Execite CamTrachk CamTrachk
blnit Cam Switch Track
ThhAC_%et Cam Switch Config] _li
AMO hiC_Set Cam Switch Config Rl
ThhAC_Link Tec Camswitch_hd. Done - BEvecute Done
b Init Cam Switch Track - 1q5elact Busy —
bCam SwitchTrack 1+ CamTrack[1]qCanfig e Erar—
hE_gin_F P . Connect Az, Az - Axis @ Emrorl 0 —
State —
fhtiC_Set Cam Switch Config? _hid
AHD MC_Set Cam Switch Config_hix
FhRAC_LinkTec Camswitch bl Done — Esect Done
TohAC_Set Cam Switch Config _Wi, Done— I Selact Busy —
bCam SwitchTrackz — CamTrack[2]qConfig = Emor—
Mol_tlin_FUP.Connect Axis . Az {fuis = ErorlD—
Hate—

64614axx
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fohAC_Set Cam Switch Configs _hid

AND WAC_Set Cam Switch Config it

TbhIC_Link Tec Camswitch_t. Done - Esacute Do
ThhdC_Set Cam Switch Config i Done G Select Busy —
b Cam SwitchTracks CamTrack [3] 4 Config » Eror—
Wl_win_FUP.Connactfwis. Axis {fwis Errorl 0 —
State —

fohdC_Set Cam Switch Configd_tii

AMD MC_Set Cam Switch Config_hix
fbhAC_Link Tec Camswitch_hit. Done - Edacute Dare
thhdC_Set Cam Switch Configd _hi. Done - 4 Select Busy |—
b Cam Switch Track 4 CamTrack [4] 4 Config » Bmor—

hi_hiin_FUP.Connactfuiz. Auis - fuis - Errorl O —
State | —

fohAC_Set Cam Switch Configh _hid

AND WAC_Set Cam Switch Config it

TbhIC_Link Tec Camswitch_t. Done - Esacute Do
ThhdC_Set Cam Switch Configd i Done O Select Busy —
b Cam SwitchTracka CamTrack[5] 4 Config » Eror—
Wl_win_FUP.Connactfwis. Axis {fwis Errorl 0 —
State —

fohdC_Set Cam Switch Configh _tli

AMND MC_ St Cam Switch Config_hid
fbhAC_Link Tec Camswitch_hit. Done - Edacute Dare
tbhdC_Set Cam Switch Configh_hi. Done - G Select Busy |—
b Cam Switch Tracki CamTrack 6] 4 Config » Bmor—

hi_hiin_FUP.Connactfuiz. Auis - fuis - Errorl O —
State | —

fohAC_Set Cam Switch Config? _hid

AND WAC_Set Cam Switch Config it

TbhIC_Link Tec Camswitch_t. Done - Esacute Do
ThhdC_Set Cam Switch Configh _hi Done 7 Select Busy —
b Cam SwitchTrack? CamTrack[[]4 Config e Eror—
Wl_win_FUP.Connactfwis. Axis {fwis Errorl 0 —
State —

fohdC_Set Cam Switch Configl_tii

AMND MC_ St Cam Switch Config_hid
fbhAC_Link Tec Camswitch_hit. Done - Edacute Dare
fhhdC_Set Cam Switch Config? _hi. Done 2 Select Busy |—
b Cam Switch Tracks CamTrack [#] 4 Config » Bmor—

hi_hiin_FUP.Connactfuiz. Auis - fuis - Errorl O —
State | —

64615axx
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4.7 Annexes
4.7.1 Définition des défauts (ErroriD)

Code Nom du défaut Description du défaut

défaut

FA0010 E_IEC_GENERAL_INVALID_TECHNOLOGIE_OPTION La fonction technologique
demandée n’est pas
supportée.

FA020... General Link Tec Error

FA0200 E_TEC_GENERAL_MULTIPLE_TECLINKS Il n’est pas autorisé d’appeler
plusieurs fois le bloc fonction
LinkTec.

FA0201 E_TEC_GENERAL_INVALID_LINKSTATE Etat LinkState non admissible
pour appel de fonction

FA0202 E_TEC_GENERAL_NOT_LINKED Le bloc fonction LinkTec-FB
n’a pas encore de liaison
logique.

FA0203 E_TEC_GENERAL_NOT_INITIALIZED Fonction technologique pas
encore activée

IEC Messages de défaut généraux

FA0070 E_IEC_PARAMETER_VALUE_OUT_OF_RANGE Valeur de paramétre saisie
non autorisée

FBO0071 E_MDX_MOTIONBLOCK_LOG_ADR_NOT_INITIALIZED MC_ConnectAxis_MX n’a pas
encore attribué d’adresse log.

FB0072 E_MDX_MOTIONBLOCK_INVALID_LOG_ADR Adresse log. non valide

FB0073 E_MDX_MOTIONBLOCK_INVALID_STATE Appel de la fonction depuis

PLCopenState actuel non
autorisé
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1. Le maitre est un codeur virtuel,
synchronisation directe par
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