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Notas generales
Uso de la documentacion

Notas generales
Uso de Ia documentacion

Esta documentacién es parte integrante del producto y contiene una serie de
indicaciones importantes para el funcionamiento y el servicio. La documentacién esta
destinada a todas las personas que realizan trabajos de montaje, instalacion, puesta en
marcha y servicio en el producto.

La documentacion debe estar disponible y legible. Cerciérese de que los responsables
de la instalacion y de su funcionamiento, asi como las personas que trabajan en la
unidad bajo responsabilidad propia han leido y entendido completamente la
documentacion. En caso de dudas o necesidad de mas informacion, dirjjase a SEW-
EURODRIVE.

Estructura de las notas de seguridad

Significado de las palabras de indicacion

La siguiente tabla muestra el escalonamiento y el significado de las palabras de
indicacion para notas de seguridad, advertencias a dafios materiales y otras
indicaciones.

Palabra de indicacion | Significado Consecuencias si ho se respeta
A {PELIGRO! Advierte de un peligro inminente | Lesiones graves o fatales

A {ADVERTENCIA! Posible situacion peligrosa Lesiones graves o fatales

A {PRECAUCION! Posible situacion peligrosa Lesiones leves

iIMPORTANTE! Posibles dafios materiales Dafios en el sistema de

accionamiento o en su entorno

NOTA Indicacion o consejo Util: Facilita
el manejo del sistema de
accionamiento.

1.2.2 Estructura de las notas de seguridad referidas a capitulos

Las notas de seguridad referidas a capitulos son validas no sélo para una actuacion
concreta sino para varias acciones dentro de un tema. Los pictogramas empleados
remiten a un peligro general o especifico.

Aqui puede ver la estructura formal de una nota de seguridad referida a un capitulo:

A [PALABRA DE INDICACION!
Tipo de peligro y su fuente.

Posible(s) consecuencia(s) si no se respeta.
+ Medida(s) para la prevencion del peligro.

1.2.3 Estructura de las notas de seguridad integradas

Las notas de seguridad integradas estan incluidas directamente en las instrucciones de
funcionamiento justo antes de la descripcion del paso de accién peligroso.

Aqui puede ver la estructura formal de una nota de seguridad integrada:
« A jPALABRA DE INDICACION! Tipo de peligro y su fuente.
Posible(s) consecuencia(s) si no se respeta.
— Medida(s) para la prevencion del peligro.
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Derechos de reclamacion en caso de garantia

1.3 Derechos de reclamacion en caso de garantia

Atenerse a la documentacién es el requisito para que no surjan problemas y para el
cumplimiento de posibles derechos de reclamacién en caso de garantia. Por tanto, lea
el manual antes de utilizar la unidad.

Cerciérese de que los responsables de la instalacion o de operacioén, asi como las
personas que trabajan en el equipo bajo responsabilidad propia tienen acceso al
manual en estado legible.

1.4  Exclusion de responsabilidad

Atenerse a la presente documentacion y a la documentacién de todas las unidades
SEW-EURODRIVE conectadas es requisito previo fundamental para el funcionamiento
seguro y para obtener las caracteristicas de producto y rendimiento que se describen.
SEW-EURODRIVE no asume ninguna responsabilidad por los dafios personales,
materiales o financieros que se produzcan por la no observacion de las instrucciones
de funcionamiento. La responsabilidad por deficiencias materiales queda excluida en
tales casos.

1.5 Nota sobre los derechos de autor
© 2013 — SEW-EURODRIVE. Todos los derechos reservados.

Queda prohibida la reproduccion, copia, distribucion o cualquier otro uso completo o
parcial de este documento.

1.6  Otros documentos aplicables
Para las unidades conectadas son aplicables las siguientes publicaciones y

documentos:

* las instrucciones de funcionamiento "Servocontrolador de ejes miultiples
MOVIAXIS®",

* el manual de planificacion de proyecto "Servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS®".

» Paralas unidades con técnica de seguridad funcional son aplicables adicionalmente
los manuales adecuados "Seguridad funcional" o "Desconexion segura -—
Normativas".

+ Solo se permite a electricistas especializados cualificados realizar trabajos de
instalacién y puesta en funcionamiento de las unidades conectadas, respetando
siempre la normativa de prevencién de accidentes.

1.7 Nombres de productos y marcas

Los nombres de productos mencionados en esta documentacion son marcas
comerciales o marcas comerciales registradas de sus respectivos propietarios.

EtherCAT® is registered trademark and patented technology, licensed by Beckhoff
Automation GmbH, Germany.
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Notas de seguridad
Observaciones preliminares

2 Notas de seguridad

Las siguientes notas de seguridad fundamentales sirven para prevenir danos
personales y materiales. El usuario debe garantizar que se tengan en cuenta y se
respeten las notas de seguridad fundamentales. Cerciérese de que los responsables de
la instalacién y de su funcionamiento, asi como las personas que trabajan en el equipo
bajo responsabilidad propia han leido y entendido completamente las instrucciones de
funcionamiento. En caso de dudas o necesidad de mas informacion, dirijase a
SEW-EURODRIVE.

2.1 Observaciones preliminares

e

Las siguientes notas de seguridad tratan principalmente sobre el uso de unidades
MOVIAXIS®. En caso de utilizar otros componentes SEW adicionales, deben
consultarse también las notas de seguridad relativas a los respectivos componentes en
la documentacion correspondiente.

Tenga en cuenta también las notas de seguridad suplementarias en cada uno de los
capitulos de esta documentacion.

NOTA

Se pone a su disposicién un sistema de comunicacién que posibilita adaptar en gran
medida el servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS® a las condiciones de la
instalacién. Como en todos los sistemas de bus existe el riesgo de una
modificacion de los parametros no visible desde el exterior (en relacién al
servocontrolador), lo que conllevaria también una modificacién del
comportamiento de la unidad. Esto puede ocasionar un comportamiento
inesperado (no descontrolado) del sistema.

2.2 Generalidades

No instale ni ponga en funcionamiento productos dafiados. Reclame lo antes posible los
desperfectos a la empresa transportista.

Durante el funcionamiento y correspondiendo a su indice de proteccién, los
servocontroladores de ejes multiples pueden presentar partes sometidas a tension, sin
proteccion y en algunos casos méviles e incluso superficies a altas temperaturas.

Pueden ocasionarse lesiones graves en las personas o dafios en las instalaciones
como consecuencia de la extraccion no autorizada de las tapas de proteccion, un uso
inadecuado o instalacion o manejo incorrecto.

Encontrara mas informacioén en la citada documentacion.

2.3 Grupo de destino

Todos los trabajos relacionados con la instalacion, puesta en marcha, subsanacion de
fallos y mantenimiento deben ser realizados por electricistas especializados
cualificados (a tener en cuenta: IEC 60364 o CENELEC HD 384 o DIN VDE 0100 e
IEC 60664 o DIN VDE 0110 y normativa nacional de prevencién de accidentes).

En lo concerniente a estas indicaciones basicas de seguridad, se considera como
electricista especializado cualificado a todas aquellas personas familiarizadas con la
instalacién, montaje, puesta en marcha y funcionamiento del producto y que ademas
cuenten con la cualificacion adecuada a la tarea que realicen.
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Todos los trabajos en los demas ambitos del transporte, almacenamiento,
funcionamiento y eliminacion de residuos deben ser efectuados por personas instruidas
adecuadamente.

2.4 Transporte, almacenamiento

Deben respetarse las indicaciones para transporte, almacenamiento y manipulacion
adecuadas.

2.5 Instalaciéon y montaje
iRespete lo indicado en el capitulo 4 "Montaje e instalacion™

2.6 Conexion eléctrica

Durante los trabajos en los servocontroladores de ejes multiples sometidos a tension
debe observarse la normativa nacional de prevenciéon de accidentes en vigor (p. €;.
BGV A3).

Debera llevarse a cabo la instalacidn eléctrica siguiendo la normativa pertinente (p. €j.
secciones de cable, fusibles, conexién del conductor de puesta a tierra). Indicaciones
adicionales estan incluidas en la documentacion.

Puede encontrar las instrucciones para la instalacion conforme a las medidas de
compatibilidad electromagnética (CEM) tales como apantallado, puesta a tierra,
disposicion de filtros e instalacion del cableado, en la documentacién de los
servocontroladores de ejes multiples. Dichas instrucciones han de ser tenidas en
cuenta asimismo en el caso de servocontroladores de ejes multiples que cuenten con
el distintivo CE. El cumplimiento de los valores limite requeridos por la regulacion CEM
es responsabilidad del fabricante de la instalacion o de la maquina.

Asegurese de que las medidas preventivas y los instrumentos de proteccién se
corresponden con la normativa vigente, p. ej. EN 60204 o EN 61800-5-1.

Medida de proteccion necesaria: Conexion a tierra de la unidad.

La conexién de cables y el accionamiento de interruptores deben realizarse
exclusivamente con la alimentacion desconectada.

2.7 Puesta en marcha y funcionamiento

Debera instalar y poner en marcha la interfaz de bus de campo XFE24A EtherCAT®
respetando siempre la normativa de prevencion de accidentes y las instrucciones de
funcionamiento "Servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS®".

jRespete lo indicado en el capitulo 5 "Planificacién de proyecto y puesta en marcha
EtherCAT®"!
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Introduccién
Generalidades

Introduccion
Generalidades

Contenido de este manual

El presente manual de usuario describe:

+ la puesta en marcha de MOVIAXIS® en el sistema de bus de campo EtherCAT®,
* la configuracion del maestro EtherCAT® mediante archivos XML,

« el funcionamiento de MOVITOOLS® MotionStudio a través de EtherCAT®.

Bibliografia adicional

Para que la conexion del MOVIAXIS® al sistema de bus de campo EtherCAT® sea
sencilla y eficaz, deberia solicitar, ademas de este manual de usuario para la opcién de
comunicacion XFE24A EtherCAT®, las siguientes publicaciones adicionales sobre el
tema de bus de campo:

* las instrucciones de funcionamiento "Servocontrolador de ejes miultiples
MOVIAXIS®",

* el manual de planificaciéon de proyecto "Servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS®".

El manual de planificacion de proyecto "Servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS®" contiene un listado de todos los parametros del servocontrolador, que
pueden ser leidos o escritos mediante las distintas interfaces de comunicacion, como
p. €j. bus de sistema y también a través de la interfaz de bus de campo.

Propiedades

El servocontrolador de ejes muiltiples MOVIAXIS® le permite con la opcion XFE24A,
debido a su eficiente y universal interfaz de bus de campo, la conexién a sistemas de
automatizacion superiores por medio de EtherCAT®.

MOVIAXIS® y EtherCAT®

El comportamiento del servocontrolador en el que se basa el funcionamiento del
EtherCAT®, el llamado perfil de la unidad, es independiente del bus de campo vy, por lo
tanto, uniforme. Como usuario se le ofrece con ello la posibilidad de desarrollar
aplicaciones de accionamiento independientes del bus de campo. De este modo, el
cambio de otros sistemas de bus, como p. e€j. Profibus (opcion XFP11A), resulta muy
facil.

3.2.2 Acceso a toda la informacion

Através de la interfaz de comunicacion EtherCAT®, el MOVIAXIS® le ofrece un acceso
digital a todos los parametros y funciones de accionamiento. El control del
servocontrolador se realiza mediante los rapidos datos de proceso ciclicos. Por medio
de este canal de datos de proceso tiene la posibilidad no sélo de especificar los valores
de consigna (p. ej. consigna de velocidad, tiempo de integracién para aceleracion/
deceleracion, etc.) sino también de activar distintas funciones de accionamiento, como
p. €j. habilitacion, bloqueo del regulador, parada normal, parada rapida, etc. Mediante
este canal también puede consultar al mismo tiempo valores reales del
servocontrolador, como p. ej. velocidad real, corriente, estado de la unidad, nimero de
fallo o también senales de referencia.
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3.2.3 Intercambio de datos ciclico a través de EtherCAT®

El intercambio de datos de proceso entre el maestro EtherCAT® y el servocontrolador
de ejes multiples MOVIAXIS® se lleva a cabo generalmente de forma ciclica. El tiempo
de ciclo se determina durante la planificacion de proyecto del maestro EtherCAT®.

3.2.4 Intercambio de datos aciclico a través de EtherCAT®

Segun la especificacion EtherCAT® se introducen servicios aciclicos READ / WRITE,
que se transmiten junto con los telegramas durante el funcionamiento ciclico del bus sin
influir en el rendimiento de la comunicacion de datos de proceso a través de
EtherCAT®.

El acceso de lectura y escritura a los pardmetros de accionamiento se posibilita a través
de servicios SDO (Service Data Objects) implementados segun CoE (CAN application
protocol over EtherCAT®) o a través de servicios VoE (Vendorspecific over
EtherCAT®).

Este intercambio de datos de parametros le permite efectuar aplicaciones en las que
todos los parametros de accionamiento importantes se encuentran almacenados en
una unidad de automatizacién superior, de manera que no se debe realizar ningun
ajuste manual de los parametros en el servocontrolador.

3.2.5 Configuracion de la opcién de comunicacién EtherCAT®

Generalmente, la opcién de comunicacion EtherCAT® esta concebida de forma que
todos los ajustes especificos de bus de campo se realizan durante la inicializacién del
sistema EtherCAT®. De este modo se puede integrar el servocontrolador en el entorno
de EtherCAT® y conectarlo en muy poco tiempo.

3.2.6 Funciones de vigilancia

3.2.7 Diagnéstico

3.2.8 Editor PDO

La utilizacion de un sistema de bus de campo requiere funciones de vigilancia
adicionales para la tecnologia de los accionamientos, como p. €j. el control temporal del
bus de campo (tiempo de desbordamiento del bus de campo) o también conceptos de
parada rapida. Puede ajustar, por ejemplo, las funciones de control del MOVIAXIS®
especificamente a su aplicacién. De este modo podra determinar, por ejemplo, qué
reaccion de fallo del servocontrolador debe activarse en caso de fallo del bus. Para
muchas aplicaciones sera conveniente una parada rapida, pero puede ajustar también
otras reacciones de fallo. Puesto que la funcionalidad de las bornas de control también
esta garantizada en el funcionamiento con bus de campo, podra seguir poniendo en
practica los conceptos de parada rapida independientes del bus de campo por medio
de las bornas del servocontrolador.

Para la puesta en marcha y el servicio, el servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS® le ofrece numerosas posibilidades de diagnéstico. Con el monitor
integrado del bus de campo podra, por ejemplo, controlar tanto los valores de consigna
enviados por el control de nivel superior como los valores reales.

Con él obtendra una gran cantidad de informacion adicional sobre el estado de todo el
flujo de los datos de proceso. El editor PDO le ofrece junto con el software para PC
MOVITOOLS® MotionStudio una comoda posibilidad de diagnéstico que posibilita tanto
el ajuste de todos los parametros de accionamiento (incluidos los parametros del bus
de campo) como una consulta detallada de la informacién sobre el estado del bus de
campo y de las unidades.

Manual — MOVIAXIS® Interfaz de bus de campo XFE24A EtherCAT®
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4 Indicaciones de montaje e instalaciéon
Requisito

4 Indicaciones de montaje e instalaciéon
4.1 Requisito

Para el funcionamiento con el sistema de bus EtherCAT® deben utilizarse solo
unidades MOVIAXIS® que cumplen los siguientes criterios:
+ La identificacion "XFE24A" se encuentra en la placa de caracteristicas,

+ el componente XFE24A ya viene instalado de fabrica. La informacion sobre los
z6calos para tarjetas opcionales la encontrara en las instrucciones de
funcionamiento "Servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS®".

6827866763

NOTA

Para la instalacion del bus EtherCAT® pueden utilizarse cables usuales en el mercado
que estan especificados para sistemas de bus EtherCAT®.

Los cables EtherCAT® no forman parte del contenido del suministro de SEW-
EURODRIVE.

[0

12 Manual — MOVIAXIS® Interfaz de bus de campo XFE24A EtherCAT®




Indicaciones de montaje e instalacion 4
Asignacion de contactos del conector

4.2 Asignacion de contactos del conector

Utilice conectores enchufables RJ45 prefabricados, apantallados conforme a
IEC 11801, edicién 2.0, categoria 5.

6 B
A\ |/

w

A

6828323851

A = Vista desde la parte anterior
B = Vista desde la parte posterior
[1] Pin 1 TX+ Transmit, positivo
[2] Pin 2 TX- Transmit, negativo
[3] Pin 3 RX+ Receive, positivo
[6] Pin 6 RX— Receive, negativo

421 Conexion XFE24A — EtherCAT®

fde

La opcion XFE24A esta equipada con dos conectores RJ45 para una estructura de bus
lineal. El maestro EtherCAT® se conecta (en caso necesario, a través de otros esclavos
EtherCAT®) con un cable apantallado de pares trenzados a X30IN (RJ45). Otras
unidades EtherCAT® se conectan a través de X310UT (RJ45).

NOTA

Conforme a IEC 802.3, la longitud de cable maxima para 100 Mbaudios Ethernet
(100BaseT), p. €j. entre dos XFE24A, es de 100 m.

4.3 Apantallado y tendido del cable de bus

Utilice unicamente cables apantallados y elementos de conexién que cumplan también
los requisitos de la categoria 5, clase D conforme a IEC11801 edicion 2.0.

Un apantallado adecuado del cable del bus atenua las interferencias eléctricas que
pueden surgir en los entornos industriales. Con las medidas que a continuacién se
sefalan podra obtener las mejores propiedades de apantallado:

« Apriete manualmente los tornillos de sujecion de los conectores, los médulos y los
cables de conexion equipotencial.

« Utilice exclusivamente conectores con carcasa metalica o metalizada.

+ Conecte el apantallado al conector con una superficie de contacto lo mas amplia
posible.

* Coloque el apantallado del cable del bus en ambos extremos.

* No tienda los cables de sefal y los cables de bus paralelos a los cables de potencia
(cables del motor); en lugar de ello, tiéndalos por canales de cables separados.

* En los entornos industriales, utilice bandejas para cables metalicas y conectadas a
tierra.

» Tienda los cables de sefial y la conexiéon equipotencial correspondiente, si fuera
preciso, separados por una distancia minima y por el recorrido mas corto posible.

» Evite prolongar los cables del bus mediante conectores de enchufe.
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4 Indicaciones de montaje e instalaciéon
Terminacion de bus

» Tienda los cables de bus cerca de las superficies de tierra existentes.

NOTA

En caso de producirse fluctuaciones en el potencial de tierra, puede fluir una corriente
compensatoria por el apantallado conectado a ambos lados y al potencial de tierra
(PE). En ese caso, asegurese de que existe una conexion equipotencial suficiente, de
acuerdo con la normativa correspondiente de la VDE (Asociacion de Electrotécnicos
Alemanes).

[

4.4 Terminacion de bus

No es necesaria ninguna terminacion de bus (p. €j. con resistencias de terminacion
para el bus). Se reconoce automaticamente si no hay ninguna unidad posterior
conectada a un dispositivo EtherCAT®.

4.5 Ajuste de la direccion de estacion

Los dispositivos EtherCAT® de SEW-EURODRIVE no disponen de direccion ajustable
en la unidad. Se reconocen mediante la posiciéon en la estructura del bus y reciben
asignada una direccién del maestro EtherCAT®. Ella puede visualizarse con ayuda de
MOVITOOLS® MotionStudio o el indice 8454.0.

4.6 Indicaciones de funcionamiento de la opcion XFE24A

[11 Conmutador F1 (sin funcion)
N [2] LED RUN; Color: verde/naranja
| ' [3] LED ERR; Color: rojo

O~ 21 [4] LED Link IN; Color: verde
gw 5} [5] LED Link OUT; Color: verde

| Qo [5]
EtherCAT

=

Ay |

E'—I

i

' | 6830104715
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Indicaciones de montaje e instalacion

Indicaciones de funcionamiento de la opcion XFE24A

4.6.1 LED RUN (verde/naranja)
El LED RUN (verde/naranja) muestra el estado de la XFE24A.
Estado Fase Descripcion
Apagado INIT La opcion XFE24A se encuentra en la fase INIT.
Verde PRE-OPERATIONAL Comunicacién mediante buzén de correo es posible, pero ninguna comunicacién
parpadeante de datos de proceso.

Se ilumina una
vez (verde)

SAFE-OPERATIONAL

Comunicaciéon mediante buzén de correo y comunicacion de datos de proceso
son posibles. Todavia no se emiten las salidas de esclavo.

Verde OPERATIONAL Comunicacién mediante buzén de correo y comunicacion de datos de proceso
son posibles.
Verde INITIALISATION o La opcion XFE24A esta arrancando y todavia no ha alcanzado la fase INIT.

centelleante BOOTSTRAP La opcion XFE24A se encuentra en la fase BOOTSTRAP. El firmware se esta
descargando.
Naranja NOT CONNECTED Tras la conexién, ningtin maestro EtherCAT® ha activado ain la opcion XFE24A.

intermitente

4.6.2 LED ERR (rojo)
El LED ERR (rojo) indica un fallo en EtherCAT®.
Estado Fallo Descripcion
Apagado Ningun fallo La comunicacién EtherCAT® de la opcion XFE24A se encuentra en estado de

trabajo.

Centelleante

Parpadeante

Error de arranque

Configuracion no valida

Se ha detectado un error de arranque. Se ha alcanzado la fase INIT, pero el
parametro "Change" en el registro de estado AL esta ajustado a "0x01:change/
error".

Fallo de configuracién general.

Se ilumina una
vez

Cambio de fase espontaneo

La aplicacion del esclavo ha modificado espontaneamente la fase de EtherCAT®.
El parametro "Change" en el registro de estado AL esta ajustado a "0x01:change/
error".

Se ilumina dos
veces

Tiempo de desbordamiento
de la vigilancia de la

Se ha producido un tiempo de desbordamiento de la vigilancia en la aplicacion.

veces

aplicacion
Se ilumina tres Reservado -
veces
Se ilumina cuatro | Reservado -

Activado

Tiempo de desbordamiento
de la vigilancia PDI

Se ha producido un tiempo de desbordamiento de la vigilancia PDI.
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Indicaciones de funcionamiento de la opcion XFE24A

Definicién de los estados de indicacion

Indicacion Definicién Evolucion temporal
lluminado La indicacion esta iluminada

permanentemente.
Apagado La indicacion esta apagada

permanentemente.

Centelleante La indicacién cambia entre lluminado 50ms
y Apagado a ritmo regular con una on
frecuencia de 10 Hz.
off
50ms
3013055499
Parpadea una vez | La indicacion parpadea brevemente 50ms
una vez, a continuacion sigue la fase on
de Apagado.
oft | |
3013416843
Parpadeante La indicacion cambia entre lluminado on
y Apagado a ritmo regular con una 200ms | 200ms
frecuencia de 2,5 Hz (200 ms off
iluminado, 200 ms apagado).
3013456907
Se ilumina una vez | La indicacién se ilumina brevemente on
una vez (200 ms), a continuacion sigue 200ms | - 1s .
una fase de Apagado prolongada off
(1000 ms).
3013459851
Se ilumina dos La indicacion parpadea brevemente on
veces dos veces, a continuacion sigue una 200ms | 200ms | 200ms | «—1s ,
fase de Apagado. off
3013463435
Se ilumina tres La indicacion parpadea brevemente on
veces tres veces, a continuacion sigue una 200ms| 200ms| 200ms| 200ms| 200ms [<«—1s .
fase de Apagado. off
3013466379
Se ilumina cuatro | La indicacién parpadea brevemente
veces cuatro veces, a continuacion sigue una 200ms | 200ms | 200ms | 200ms| 200ms| 200ms |<«—1s .

fase de Apagado.

on
200ms
off

3014762123

4.6.3 LED Link/Activity (verde)

Cada conexién EtherCAT® para cables EtherCAT® de entrada (X30 IN) y cables
EtherCAT® de salida (X31 OUT) dispone de un LED "Link/Activity". Indican si la
conexion EtherCAT® a la unidad anterior o a la unidad siguiente esta disponible y

activa.

X30

ouT

X31

LED"Link/Activity"

6783085451
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Validez del archivo XML para XFE24A ===

5 Planificacion del proyecto y puesta en marcha

En este capitulo obtendra informacion sobre la planificacion de proyecto del maestro
EtherCAT® y la puesta en marcha del servocontrolador para el funcionamiento con bus
de campo.

NOTA

En la pagina web de SEW (http://sew-eurodrive.com), dentro del apartado "Software",
tiene a su disposicion la version actual del archivo XML para la XFE24A.

fude

5.1 Validez del archivo XML para XFE24A

El archivo XML se necesita para el uso de la XFE24A como opcion del bus de campo
en MOVIAXIS®.

NOTA

Las entradas en el archivo XML no deben modificarse o ampliarse. El fabricante no
se hace responsable de los fallos en el funcionamiento del servocontrolador
provocados por un archivo XML modificado.

[

5.2 Planificacion de proyecto del maestro EtherCAT® para MOVIAXIS® con
archivo XML

5.2.1 Archivo XML para el funcionamiento con MOVIAXIS®

Para la planificaciéon de proyecto del maestro EtherCAT® esta disponible un archivo
XML (SEW_XFE24A.XML). Copie este archivo en un directorio especial de su software
de planificacién de proyecto.

Obtendra detalles sobre el modo de proceder en los manuales del software de
planificacion de proyecto correspondiente.

Todo los maestros EtherCAT® pueden leer los archivos XML estandarizados por
EtherCAT®—TechnoIogy Group (ETG).

5.2.2 Coémo llevar a cabo la planificacién del proyecto

Para la planificacién de proyecto del MOVIAXIS® con interfaz de bus de campo
EtherCAT®, proceda del siguiente modo:

1. Instale (copie) el archivo XML de acuerdo con los requisitos de su software de
planificacion de proyecto. Tras realizar correctamente la instalacion, entre los
participantes esclavos (en SEW-EURODRIVE — Drives) aparecera la unidad con la
denominacion MOVIAXIS+XFE24A.

2. A través del punto de menu [Insert] puede insertar la unidad en la estructura
EtherCAT®. La direccion se asigna automaticamente. Para una identificacion mas
sencilla, puede dar un nombre a la unidad.

3. Seleccione la configuracion de datos de proceso necesaria para su aplicacion (véase
el capitulo "Configuracion de PDO para el funcionamiento en el MOVIAXIS®").

4. Genere un vinculo entre los datos I/O o periféricos y los datos de entrada y salida
del programa de aplicacion.

Una vez realizada la configuracion, puede iniciar la comunicacion EtherCAT®. Los
LEDs RUN y ERR le indican el estado de comunicacién de la XFE24A (véanse el
capitulo "Indicaciones de funcionamiento de la opcidn XFE24A" y el capitulo
"Diagndstico de fallos").
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s Planificacién de proyecto del maestro EtherCAT® para MOVIAXIS® con archivo XML

5.2.3 Configuracion de PDO para el funcionamiento en MOVIAXIS®

EtherCAT® utiliza en la variante CoE (CAN application protocol over EtherCAT®) los
objetos de datos de proceso (PDO) definidos en el estandar CANopen para la
comunicacion ciclica entre maestro y esclavo. Conforme a CANopen se diferencia entre
los objetos de datos de proceso Rx (Receive) y Tx (Transmit).

Objetos de datos El esclavo EtherCAT® recibe los objetos de datos de proceso Rx (Rx-PDO). Estos
de proceso Rx objetos transportan datos de salida de proceso (valores de control, consignas, sefiales
de salida digitales) del maestro EtherCAT® al esclavo EtherCAT®.

Objetos de datos Los objetos de datos de proceso Tx (Tx-PDO) son devueltos por el esclavo EtherCAT®
de proceso Tx al maestro EtherCAT®. Estos objetos transportan datos de entrada de proceso (valores
reales, estado, informacion de entrada digital, etc.).

Para la comunicacion con MOVIAXIS® a través de la XFE24A esta disponible un tipo
de PDO para los datos ciclicos de entrada y salida de proceso.

* OQutputData1 (Standard 16 PO)

PDO estatico con 16 palabras de datos de salida de proceso ciclicas, que estan
relacionadas de forma fija con los datos de proceso estandares del MOVIAXIS®
(véase el manual de planificacidon de proyecto "Servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS®").

* InputDatat (Standard 16 PI)

PDO estatico con 16 palabras de datos de entrada de proceso ciclicas, que estan
relacionadas de forma fija con los datos de proceso estandares del MOVIAXIS®
(véase el manual de planificacion de proyecto "Servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS®").

Lista de los objetos de datos de proceso (PDO) posibles para XFE24A MO VIAXIS®

indice Tamano Nombre Mapeado @ Gestor de Unidad de
sincronizaciéon | sincroniza-
cion
1600hex 32 bytes OutputData1 (Standard 16 PO) | Contenido 2 0
(5632dec) fijo
1A00hex 32 bytes InputData1 (Standard 16 PI) Contenido 3 0
(6658dec) fijo

PDO estatico para 16 palabras de datos de proceso ciclicas

\

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

/4

| PO 1 | P02| P03| P04| P05|...| Po12| Po13| Po14| P015|P016|
6905413515

Los datos de salida de proceso transportados con OutputData1 se asignan de forma fija
segun la siguiente tabla. Los datos de salida de proceso PO1 — PO16 pueden
relacionarse a través del editor PDO en el servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS® con distintos datos de proceso (palabras de control, consignas) (véase el
manual de planificacidon de proyecto "Servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS®").
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Planificacion de proyecto del maestro EtherCAT® para MOVIAXIS® con archivo XML

Asignacioén de los datos de salida de proceso configurados de forma fija para PDO OutputData1

indice.Subindice | Offset en el PDO | Nombre Tipo de datos Tamaiio en bytes
?1%%?)823;) | 0.0 | PO1 UINT

?1%%%19232@ 2.0 PO2 UINT

(31D5%/3'2983§c) 4.0 PO3 UINT

?1%33'398320) 6.0 PO4 UINT

?1%33219832(3) 8.0 PO5 UINT

?1%%8'5983&) 100 PO6 UINT

?1%%569832@ | 12.0 | PO7 UINT

?1%%5%3;) | 14.0 | PO8 UINT ,
(31D5C8880.832c) 16.0 PO9 UINT

?1%%(1)90.8320) 18.0 PO10 UINT

?1%%?698320) 20.0 PO11 UINT

?1D5Cs?'198§:c) 220 PO12 UINT

?1D5Cs‘11'2983)éc) 24.0 PO13 UINT

?1%%?3?832@ 26.0 PO14 UINT

?1%%?49832@ 28.0 PO15 UINT

(31%%598321:) 30.0 PO16 UINT
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Planificacién de proyecto del maestro EtherCAT® para MOVIAXIS® con archivo XML

Asignacién de los datos de entrada de proceso configurados de forma fija para PDO InputData1

[ Pi1 [ P2 | P3| Pia | pis || pi12| Pi13| pi14| Pi15|Pit6]

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

6906082699

Los datos de entrada de proceso transportados con InputData1 estan asignados de forma
fija segun la siguiente tabla. Los datos de entrada de proceso PI1 — PI16 pueden
relacionarse a través del editor PDO en el servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS®
con distintos datos de proceso (palabras de estado, valores reales) (véase el manual de
planificacion de proyecto "Servocontrolador de ejes miltiples MOVIAXIS®").

indice.Subindice

Offset en el PDO | Nombre

Tipo de datos

3E1C.0hex 0.0 PI1 UINT
(15900.0dec)

3E1D.0hex 2.0 PI2 UINT
(15901.0dec)

3E1E.Ohex 40 PI3 UINT
(15902.0dec)

3E1F.Ohex 6.0 Pl4 UINT
(15903.0dec)

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

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

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

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

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

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

3E26.0hex

a010.0000) 20.0 PI11 UINT
3E27.0hex

rao11 0d60) 22.0 PI12 UINT
3E28.0hex

re012 0dec) 24.0 PI13 UINT
3E29.0hex

2013 0dec) 26.0 PI14 UINT
3E2A.Ohex

aa 14 0060) 28.0 PI15 UINT
3E2B.0hex 30.0 PI16 UINT

(15915.0dec)

Tamaio en bytes
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Ajustes en el MOVIAXIS® en base al ejemplo del posicionamiento de un solo eje

5.3 Ajustes en el MOVIAXIS® en base al ejemplo del posicionamiento de un solo eje

5.3.1 Ajustes con asistente de software

Para el funcionamiento sencillo con bus de campo, son necesarios los siguientes

preparativos y ajustes.

* Realice primero la puesta en marcha del motor. La puesta en marcha del motor se
describe detalladamente en las instrucciones de funcionamiento "Servocontrolador
de ejes multiples MOVIAXIS®".

* Los ajustes de todos los parametros de comunicacion y la configuracion de PDO se
llevan a cabo con el "editor de tecnologia para posicionamiento de un solo eje"
(Single axis positioning), véase al respecto el manual "Editor de tecnologia para
posicionamiento de un solo eje".

Para el posicionamiento a través de la interfaz de los datos de proceso se recomienda
efectuar todos los ajustes de parametros necesarios y las configuraciones de los datos
de proceso con el asistente de software grafico "Single axis positioning", véase al
respecto el manual "Editor de tecnologia para posicionamiento de un solo eje".

= MOVITOOLSE-MotionStudio - [SEW-DefaultT*

Project  Edit  Mebwork  View  Fluon Settings Window  Help

Do @@ D& E i) X [t a|
Detault 2

B pefan

= et Ethernet

== Ethercat

ﬁ# 1002 Slaw

= @; 169,254.7.254: SMLP-Ethercat-Gate

cw [EEHER o 1. Fo0 editor

ﬁ. 2. Single axis positioning
L 3. Parameter tree
g 4 Frartup
[B 5. Mction Technology Editor
|
3 Compat|son
Startup 2
Technology functions ¢ | B¢  Orive Startup for MOVIPLC
Diagnostics b |E» Single axis positioning
B | . "
Motion Technology Editor
[ 3 JTS = d
| Project unit...
¥  Remove
Properties...

6834008971
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Ajustes en el MOVIAXIS® en base al ejemplo del posicionamiento de un solo eje

5.3.2 Ajustes manuales

Ajustes manuales de los parametros de comunicacién y las configuraciones de PDO:
* Inicie el editor de PDO.

f"-- MOVITOOLS &-MotionStudio - [SEW-Delault ]
Plugin  Settings  Window  Help
i1k |+ -

Project  Edit

DEFEBDO

D et

Network,  Wiew
[

B Detait
= = Ethemst

B

ECRT

B [ﬁ 169254 7 254 SMUPEthercal-Gale

Ethercat

I Ii.* 1001: [Mo sgnatune]

il

& |
[

X | [+

11 & o

2| B, PO editor [1007: [No sgnatue]]

Configuration of process data flow

IN process dala interface

%

<

Conversion to internal
system units

&

1 Wrordl Bm:ﬂm
a Dt source Communicabon opiio 'I
0 92 | Data block stat T
il ¥rord 3 il o
i} Yrmdd . g
Time-aul inferval [ms] oo
0 ¥rard s
0 prr— Update On -
5 Vo7 Carfiguration eiror Mot
0 rond & PDO never ieceved before [
0 yrardd
0 wugw ~ [CCAN
0 rord 11 M eszage-D 0
i [ Frud 12 Diata acceplance with Sync ,ﬁ
g Lt Endansss m
a ¥rord 14
0 sl 5 G ophon
PDOID ’l]—
Sender address ’D—
6833792395

« Para el funcionamiento con un sistema de bus EtherCAT® debe configurarse un "IN
buffer" (p. €j. IN buffer 0) libre para el funcionamiento de EtherCAT®:

Number of data words (Numero de palabras de datos): 16 con estado de
firmware 21

0 ... 15 con estado de firmware 22 o superior
En EtherCAT® con MOVIAXIS® se transmiten siempre 16 palabras de datos.

"Number of data words" define cuantas de las 16 palabras de datos transmitidas
se utilizan.

Timeout interval (Intervalo del tiempo de desbordamiento)

Aqui puede ajustarse el tiempo de control para el "IN buffer". Si la comunicacion
de datos de proceso sobrepasa el tiempo ajustado, se genera el mensaje de
fallo 67 "Error tiempo de desbordamiento PDO".

Margen de ajuste 0... 20....100000 ms (0 ms equivale a desactivado, estdndar

100 ms).
Update: On
Actualizacion de los datos de proceso.
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Ajustes en el MOVIAXIS® en base al ejemplo del posicionamiento de un solo eje EEEE
NOTA
@
1 Por motivos de seguridad, el servocontrolador MOVIAXIS® para el control a través del

sistema de bus EtherCAT® se debe habilitar adicionalmente también en el lado de las
bornas. Para este fin debe conectarse la entrada DIOO (funcion "Habilitacion de etapa
final") con +24 V CC. El modo de proceder para la puesta en marcha completa del
servocontrolador MOVIAXIS® con conexion EtherCAT® se describe en las
instrucciones de funcionamiento "Servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS®".
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6 Comportamiento funcional en EtherCAT®

Este capitulo describe el comportamiento basico del servocontrolador en EtherCAT®
con control a través de los objetos de datos de proceso (PDO) configurados de forma
fija para la comunicacion del bus de campo.

6.1 Control del servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS®

El control del servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS® se lleva a cabo a través
de los PDO configurados de forma fija que tienen una longitud de 16 palabras de E/S.
Al utilizar un maestro EtherCAT®, estas palabras de datos de proceso se representan
directamente en la imagen de proceso y de este modo el programa de control puede
activarlas directamente.

EtherCAT
Master

o)

i
ot

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

[ ]

1 Obtendra mas informacion sobre el control mediante el canal de datos de proceso, y
en especial sobre la configuracion de la palabra de estado y de control, en las
instrucciones de funcionamiento y el manual de planificacion de proyecto
"Servocontrolador de ejes mltiples MOVIAXIS®"

NOTA
@
1 Para el funcionamiento correcto de aplicaciones sincronizadas deben ser cumplidas

por el maestro, en funcién del mecanismo de sincronizacion, los requisitos de
temporizacion:

+ Sincronizacion mediante Distributed Clock (DC):

El telegrama de datos de proceso debe llegar poco antes del DC. La compafiia
Beckhoff recomienda un tiempo maximo de 10 % (referido al ciclo DC) antes del DC.

+ Sincronizacién mediante datos de proceso sincronizados:

El servosistema MOVIAXIS® tolera un jitter maximo del telegrama de datos de
proceso EtherCAT® (entre otras cosas, consignas del maestro) de + 40 ps. En
caso de excederse este limite de jitter, ya no puede garantizarse una elaboracion
sincrénica. En caso de problemas, compruebe, por favor, la calidad de
sincronizacion de su maestro EtherCAT®.
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6.1.1 Ejemplo de control en TwinCAT con MOVIAXIS®

Una vez copiado el archivo SEW_XFE24A.xml en el subdirectorio de TwinCAT "IO\
EtherCAT®", puede introducir un MOVIAXIS® en el "offline mode" a través de "Append
Box" (Insertar cuadro) en la estructura EtherCAT® (véase la siguiente imagen).

o iaxis.tsm - TWINCAT System Manager

Fle Edt Actions Wew Options  Help

D@ & (L iBRES(Ad (=ar Fddh e 2(2Q2ews e &0 %

- SYSTEM - Configuration Insert EtherCAT Device
+ I NC - Configuration )
B PLC - Configuration Mame: 51 Muiple: = I
= 1 - Configuration . ” -
= W@ 1o Devices # e Beckhofl Automaton GmbH _IE’“’“'
I"Gﬂ&l. =-i¥ SEW Eurodeive
o Gerit = [ Diivez Indant
-[T Garat 1-Pro B MOVIDRIVESDFE24 &0
53] 2. :w-r_-‘_ P DFE 24 Galeway r
2] sgan-— MDVLEEIS +FE2Y
® Infoba; P Delete Device -
i il Mappangs () online Reset i
W% orfine Relzad (Config Mode only) i e
orilre Delete (Confip Mode orly) e
£ Efus
Bl Export Device...,
6813851275

En el "online mode" (es decir, conectado con el tramo EtherCAT®) puede buscar
MOVIAXIS® conectados en el tramo EtherCAT® con el icono "Buscar dispositivos"
(véase la siguiente imagen).

, Getting_Started.tsm - TwinCAT System Manager

Fle Edit Actions View Opbons Help

C33 ! SYSTEM - Configuration

(= W NC - Configuration General | Adapter
@ [B1 NC-Task 1 SAF
B FLC - Configuration Netld [10364192.211
= M 1/0 - Configuration

= B9 1O Devices
= % EtherCAT-Master (EtherCAT)
s EtherCAT-Mastat-Image

6813854987

Para un funcionamiento sencillo de bus de campo, no es imprescindible definir ejes NC
para cada unidad encontrada.
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Entonces puede vincular hasta 16 palabras de datos de proceso con el programa PLC
0, como se muestra en la siguiente imagen, describirlas para la prueba manual.

getting_started _MX_Welocity.tsm - TwinCAT System Manager
File Edit Actions View Optiors Help

D@l & & )RR 8D S eaavd @& %< 2Qelwste €0 7
=2} H SYSTEM - Configuration -
=) I nC - Configuraticn Variable | Flags D"""ﬂ]
=1 A PLC - Configuration
= [ 1f0 - Configuration alue: |02 32)

=B 10 Devices M Wahae: Foce. | Relesse |

(] =% EtherCAT-Masher (EcherCAT) —zlm
=} Gerbt 1-Prozesssbbild % =]
3= Garst 1-Prozessabbild-Info

-l ﬁ" Engénge ,
=l Ausgange
I
x

+ @ InfoData
=l Asis | (MOVIANIS+HFEZY)
-l InputDatal (Stan

e z
= -
= ow W [E]
@l PO4
P = = __toree_|
&l Poo Float =
B ROT
&, FOB I
:;mg Book ] | HeuEdt_ |

L POLD
. POLL Binary: B F
# PO12 fe
#, POL3 Bit See: C1 8 18 CRCMC?
®, POL4
| POLS
&, POLE

6813902347

Marque primero los datos de salida de proceso PO1. En la siguiente ventana seleccione
la ficha "Online". Haga clic en el botén "Write" (Escribir). Se abre la ventana "Set Value
Dialog". Introduzca aqui sus datos en el campo "Dec" o "Hex". Proceda del mismo modo
con los datos de salida de proceso PO2.
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6.1.2 Control de tiempo de desbordamiento EtherCAT® (MOVIAXIS®)

Con el parametro "Communication\Basic settings\Communication option" (Comunicacion\
Ajustes basicos\Opcién de comunicacion) puede ajustarse el tiempo de vigilancia para la
tarjeta opcional XFE24A de EtherCAT®. Al excederse este tiempo de vigilancia durante la
comunicacion de datos de proceso se genera un mensaje de fallo, véase reaccion de fallo
capitulo 6.1.3.

Ajuste del pardmetro tiempo de desbordamiento: 0 ... 100 ... 650000 ms.

NOTA

Hasta un estado de firmware 21.5 se recomienda el ajuste de 1000 ms.

fde

= A [ MOMIES M Lot s smtings [=)=]
=2 NOVARSIES ML
_-i'_l = Basic sallngs:
o 68 Sinp process data 0
=24 Commune ian Bagic oyole process daty Tr: -
== 10 buser D% Activs hasi: cyols pocass dats | e
* Cortal weads 0]
i metzaoe moek - - N
(= 1N process gt FOID rwecast remponse Sao i e alion i/ wiiing -
IH-PI0 macpe: Estemmia lault isapare Emergency fop / waling h
T Sl mgads -3 =4
=] J——— Faudl imipenio CANcpen CANZ  Emergency siop / wedbing -
* OUT buffer 07 Standand communication
10 Basic: unt
ur
% L0 P00 12 CANN |aiembu] CaMZ
4 58 Enceds Prawcel ssketisn Sk Mook -
+-155) FUB pavencles sefing -
i1 Ui rncicens Bedad ity 1 HBd S0 kE
Addes 1 n
Soope-Dr 13
Syrc- D 12 128
Satzart cpehs CAN Il 1,000 ]
Sorc: made Cenurser » Conmumen -
Sy puaiasd [mz] 5030 500
Syne ot Ima] 5000 SO0
Syr st s of - 0 -
Syrc jllas comperzalian Ha - e -
Communication opiion
B rshe 10mC0I0
Adcims 0o
Timeout Imd Doy
Firddnaz limems mporen Ewes pricy 2bo 7 rasitiong
Synchronization
SynChAIIN S Mone -
“Extemal spnchionoation” kel mspanie Emerganzs scp / mvikng -
Prsiond matval e tignal Il @O0
Pesnd lengihval bate pesnd sl B2%0
Baer seinge

6862354571
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6.1.3 Respuesta a desbordamiento de bus de campo

Con la "Fieldbus timeout response" (Respuesta a desbordamiento de bus de campo) se
ajustan los parametros de la reaccion de error activada por la "Vigilancia del
desbordamiento del bus de campo". El ajuste parametrizado aqui deberia coincidir con
la planificacién del sistema maestro.

El ajuste estandar de la "Fieldbus timeout response” es: Emergency stop/waiting
(Parada de emergencia/esperando)

Teese 2|
=- 2 MOVIEGAS® WA
#- gl Dinplay vahuns
-l Diown ety
'y Coanmiuracslion
A Bas selinge
1 IH Euillei D15
¥ Canticl meick: 03
Ener wzseape wonds
=| IN pocess data
PO mepper
Shabus werde 02
U piegss dala
| DU buer -7
1= 14D benic unl
o 1A PO 12
- Ercode
o () FOB paranstei selbrg
-5 Uik lunclicre:

Rango de valores:

[ MOWEA5® M Commancation'Bans: seibnos

Bacic sollings
Sho process data O
B cycle process dala 1 s
oo b cpcla precess . 1 ma
FOD limasindt ssgiorais Stop o apphcation bt/ wabng
Exdemal laut ieiponee Ensigancy tiog { wating
Fodli jerponse Calapen CANZ  Ensagercy tiog / waling

Stnndard comenunicnion

CARY [ysters bus) CEN3
Protocal selez lon Mk, MLk
EBasdirale T W8 e SO0 B
P 1 o
Soope-l 120
Syncdl B 12
Setgoinl cychs CAN Il 1.009 100
Sync made = | Conoume:
Sy prorae] 5000
Syec ollal Smo
Sy e moce o - O
Sy [Fier compeniaton Fin = Ha

Communicalion opion
Earrae 0IO0ID
L 10:
Timenin fre] o
FieMbur brveosl resgonte [Erauga rey s vriing -
Synchronizaion

Synchurezaten swaren Hamo -
“ ammal synchoration ll mepern E frem geracy ta ! v daing -
Fariced inlerval e sigral ] 000D
Peviod lengih of base pesisd bl 020

Bagc sefing:

* 0= No response (Sin respuesta)

» 1 = Display only (So¢lo visualizar)

6871919883

» 2= Output stage inhibit / locked (Bloqueo regulador / bloqueado)

» 3 = Stop at emergency stop limit / locked (Parar en limite de parada de emergencia /

bloqueado)

» 5= Qutput stage inhibit / waiting (Bloqueo regulador / esperando)

* 6= Stop at emergency stop limit/ waiting (Parar en limite de parada de emergencia /

esperando)

» 8 = Stop at application limit / waiting (Parar en limite de aplicacién / esperando)

» 9 = Stop at application limit / locked (Parar en limite de aplicacién / bloqueado)

* 10 = Stop at system limit / waiting (Parar en limite de sistema / esperando)

* 11 = Stop at system limit / blocked (Parar en limite de sistema / bloqueado)

La reaccion al tiempo de desbordamiento del bus de campo ajusta la reaccion de fallo
de un dato de proceso esperado en la memoria intermedia IN. Sin embargo, antes de
que llegue el mensaje de fallo, el dato de proceso ya se habia recibido una vez y
después no ha aparecido. Después de un reset, el eje esta en el estado C3 “esperar a
datos de proceso” (ningun fallo, sino un estado).
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6.2 Ajuste de parémetros mediante EtherCAT®

El acceso a los parametros de accionamiento se realiza, en el caso de EtherCAT®,
mediante los servicios SDO READ y WRITE habituales en CoE (CAN application
protocol over EtherCAT®).

i

6.2.1 Servicios SDO READ y WRITE

NOTA

Mediante los servicios VoE- (Vendor specific over EtherCAT®), MOVITOOLS®
MotionStudio® puede acceder a todas las funciones de la unidad.

En funcion del maestro EtherCAT® o del entorno de configuracion, la interfaz de usuario
se representa de forma diferente. Sin embargo, siempre se necesitan las siguientes
variables para la ejecucién del comando SDO.

SDO-READ

Descripcion

Direccion de esclavo
(16 Bit)

indice (16 Bit)
Subindice (8 Bit)
Datos

Longitud de datos

Direccion EtherCAT® del servocontrolador del que deben leerse los datos.
Direccion en el objeto diccionario del que deben leerse los datos.

Estructura para el almacenamiento de los datos recibidos y sus longitudes.

SDO-WRITE

Direccién de esclavo
(16 Bit)

indice (16 Bit)
Subindice (8 Bit)

Descripcion

Direccion EtherCAT® del servocontrolador en el que deben escribirse los
datos.

Direccion en el objeto diccionario en el que deben escribirse los datos.

Datos
Longitud de datos

Estructura en la que se almacenan los datos a escribir.

En el caso de los servicios SDO READ y WRITE, pueden ser necesarios otros
indicadores y parametros:

para activar la funcion

para los mensajes de procesamiento o de fallo

para la vigilancia del tiempo de desbordamiento

para los mensajes de fallo en la ejecucién
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6.2.2 Lectura de un parametro en TwinCAT mediante EtherCAT®

Para leer un parametro se dispone de la funcion SDO-READ. Para ello se necesita el
indice del parametro a leer. Puede visualizar el indice de parametro en el arbol de
parametros mediante el tooltip.

Para la implementacion en TwinCAT se requiere el componente funcional
FB_EcCoESdoRead. Encontrara este componente funcional en la biblioteca
TcEtherCAT.lib. Puede integrar este componente funcional en dos pasos.

1. Creacidén de una instancia del componente funcional FB_EcCoESdoRead
2. Las entradas del componente funcional se asignan del siguiente modo:
— sNetID: Net-ID del maestro EtherCAT®

— nSlaveAddr: Direccion EtherCAT® de la unidad de SEW de la que deben leerse
los datos.

— nindex: Datos del indice del parametro a leer.
— nSublndex: Datos del subindice del parametro a leer.

— pDstBuf: Puntero del rango de datos en el que deben almacenarse los
parametros leidos.

— cbBufLen: Tamafio maximo de la memoria para el parametro a leer en Bytes.
— bExecute: Un flanco positivo inicia el proceso de lectura.
— tTimeout: Tiempo de desbordamiento del bloque de funciones.

Los indicadores de salida bBusy y bError indican el estado del servicio, nErrld muestra
el numero de error en caso de ajuste del indicador bError.

La integracion del componente funcional tiene el siguiente aspecto en TwinCAT:

/- TwinCAT PLC Control - ReadPda.pro - [MAIN (PRG-5T)] =10] x|
BB Fie Edit Project Insert Exbras  Online  Window Help — =] x|

BB )| S| eelF|S 2GR ¥ |Cn] 63|

DO0N[PRO GRAR MAIN

= POUs DDOZNVAR:

BRE] M (PRG) D003 Read_Data; DWORD;

(E FeadSdo: FE_EcCoESdoRead:
DOOEEMND_VAR

I | -
01|IF ReadSdo bBusy = FALSE THEM

FeadSdobexecute:=TRLE)(*rising edge for the execute input*)

ELSE

Fead=do(
sMetld:="192.168.187.1.2.1", (*AMSE Met-|D of the EtherCAT-master”)
nSlavesddr= 1001, EtherCAT-Address of the SEW device™)
nindesc= 8325, (“e.g. DC hink voltage index*

nSublndexs= 0,

pOstBuf:= ADR{Read_Data).*pointer to the vanable)

chBufLen:= 4, “number of Bytes of the index®)
00 4
001y bExecute:= FALSE.
oot tTimeout= T#£500ms,
om ;
DOTBEND_IF

4 | »

IE N ER R M »

[ Target Local [192.162.157.1.1.1). Bun Twne: 1 | ESTERCN ST R 00
3018638731

En el ejemplo anterior se ha leido la tensién de circuito intermedio (indice 8325,
subindice 0). Se recibe, p. €j., el nimero 639000, que segun el perfil de la unidad de
bus de campo corresponde a una tension de 639 V.
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6.2.3 Escritura de un parametro en TwinCAT mediante EtherCAT®

Para escribir un parametro se dispone de la funcion SDO-WRITE. Para ello se necesita
el indice del parametro a escribir. Puede visualizar el indice del parametro en el
programa SHELL o en el arbol de parametros a través de la combinacion de teclas
[CTRL + F1].

Para la implementacion en TwinCAT se requiere el componente funcional
FB_EcCoESdoWrite. Encontrarda este componente funcional en la biblioteca
TcEtherCAT.lib. Puede integrar este componente funcional en dos pasos.

1. Creacién de una instancia del bloque de funciones FB_EcCoESdoWrite
2. Las entradas del componente funcional se asignan del siguiente modo:
— sNetID: Net-ID del maestro EtherCAT®

— nSlaveAddr: Direccion EtherCAT® de la unidad de SEW de la que deben
escribirse los datos.

— nindex: indice del parametro a escribir.

— nSublndex: Subindice del parametro a escribir.

— pDstBuf: Puntero del rango de datos en el que se encuentran los datos a escribir.
— cbBufLen: Numero de los datos a enviar en Bytes.

— bExecute: Un flanco positivo inicia el proceso de escritura.

— tTimeout: Tiempo de desbordamiento del bloque de funciones.

Los indicadores de salida bBusy y bError indican el estado del servicio, nErrld muestra
el numero de error en caso de ajuste del indicador bError
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La integracion del componente funcional tiene el siguiente aspecto en TwinCAT:

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

DODI[PROGRAM MAIN

= POUs D002 VAR
i noo3 Write_Data: OWORLD:=100000; (“setintemal setpointn11 10 100 1/min®)

0004 WriteSdo: FB_EcCoESda\Write:
DOOSEMND_VAR

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

0003

NOD4ELSE

DO05'vrteSdol

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

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

0011

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

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

not4

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

IMHEND_IF

4l | »

Loading library "CATWINCAT\PLCLIBASTANDARD.LIB' z

| | »

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

3018642187

Los parametros SEW tienen siempre una longitud de datos de 4 Bytes (1 palabra D).
Encontrara el escalado y la descripcion exacta en el "Manual de planificacion de
proyecto MOVIAXIS®".

En el ejemplo anterior, se ha ajustado la consigna interna n11 (indice 8489, subindice 0)
a una velocidad de 100 rpm.
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6.3 Codigos de retorno del ajuste de parametros
6.3.1 Elementos

Si se produce un error en el ajuste de parametros, el servocontrolador enviara distintos
codigos de retorno al maestro que ajusta los parametros. Estos cédigos proporcionan
informacion detallada sobre la causa del error. Estos cédigos de retorno estan por lo
general estructurados en los siguientes elementos.

» Tipo de fallo
» Cadigo de fallo
» Cddigo adicional

6.3.2 Tipo de fallo
El elemento Error-Class (1 Byte) sirve para clasificar con mayor precision el tipo de fallo.

Tipo (hex) Denominacion Significado

1 vfd-state Fallo de estado del dispositivo de campo virtual
2 application-reference Fallo en el programa de aplicacion

3 definition Fallo de definicion

4 resource Fallo de recursos

5 service Fallo en la ejecucion del servicio

6 access Fallo de acceso

7 ov Fallo en el directorio de objetos

8 other Otro fallo

6.3.3 Codigo de fallo

El elemento Error-Code (1 Byte) proporciona una descripcion precisa del motivo de fallo
dentro del tipo de fallo. Para Error-Class 8 = otro fallo sélo esta definido Error-Code = 0
(otro cédigo de fallo). En este caso, se obtiene una descripcion mas precisa mediante
Additional-Code.

6.3.4 Codigo adicional
El elemento Additional-Code (2 Bytes) contiene la descripcion detallada del fallo.
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6.3.5 Lista de los cédigos de fallo implementados para servicios SDO

Cadigo de Tipode | Cédigo @ Codigo Denominacion Descripcion

fallo fallo de fallo | adicional

0x00000000 | O 0 0 NO_ERROR Ningun fallo.

0x05030000 | 5 3 0 TOGGLE_BIT_NOT_CHANGED Fallo en el bit toggle durante
transferencia segmentada.

0x05040000 5 4 0 SDO_PROTOCOL_TIMEOUT Tiempo de desbordamiento durante
la ejecucion del servicio.

0x05040001 | 5 1 COMMAND_SPECIFIER_UNKNOWN Servicio SDO desconocido.

0x05040005 5 OUT_OF_MEMORY Desbordamiento de memoria
durante la ejecucion del servicio
SDO.

0x06010000 1 0 UNSUPPORTED_ACCESS Acceso no permitido a un indice.

0x06010001 | 6 1 1 WRITE_ONLY_ENTRY El indice sdlo puede escribirse, no
leerse.

0x06010002 | 6 1 2 READ_ONLY_ENTRY El indice sélo puede leerse, no
escribirse; bloqueo de parametros
activo.

0x06020000 6 2 0 OBJECT_NOT_EXISTING El objeto no existe, indice erréneo.
Tarjeta opcional no disponible para
este indice.

0x06040041 6 4 41 OBJECT_CANT_BE_PDOMAPPED El indice no debe mapearse en un
PDO.

0x06040042 6 4 42 MAPPED_OBJECTS_EXCEED_PDO El nimero de los objetos mapeados
es demasiado grande para PDO.

0x06040043 6 4 43 PARAM_IS_INCOMPATIBLE Formato de datos incompatibles
para el indice.

0x06040047 | 6 47 INTERNAL_DEVICE_INCOMPATIBILITY Fallo interno de la unidad.

0x06060000 0 HARDWARE ERROR Fallo interno de la unidad.

0x06070010 10 PARAM_LENGTH_ERROR El formato de datos para el indice
tiene un tamanio erréneo.

0x06070012 | 6 7 12 PARAM_LENGTH_TOO_LONG El formato de datos para el indice es
demasiado largo.

0x06070013 | 6 7 13 PARAM_LENGTH_TOO_SHORT El formato de datos para el indice es
demasiado corto.

0x06090011 | 6 9 11 SUBINDEX_NOT_EXISTING El subindice no se ha implementado.

0x06090030 | 6 9 30 VALUE_EXCEEDED Valor incorrecto.

0x06090031 | 6 9 31 VALUE_TOO_GREAT Valor demasiado grande

0x06090032 6 9 32 VALUE_TOO_SMALL Valor demasiado pequefio

0x06090036 | 6 9 36 MAX_VALUE_IS LESS_THAN_MIN_VALUE | Ellimite superior para el valor es
menor que el limite inferior

0x08000000 | 8 0 0 GENERAL_ERROR Fallo general

0x08000020 0 20 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED Fallo de acceso a datos

0x08000021 | 8 0 21 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED_ | Fallo de acceso a datos debido al

BECAUSE_OF_LOCAL_CONTROL control local.
0x08000022 8 0 22 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED_ | Fallo de acceso a datos debido al
IN_THIS_STATE estado de la unidad.
0x08000023 | 8 0 23 NO_OBJECT_DICTIONARY_IS_PRESENT | No hay objeto diccionario.
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7 Funcionamiento de MOVITOOLS® MotionStudio a través de
EtherCAT®

El uso del software de ingenieria MOVITOOLS® MotionStudio se describe
detalladamente en el manual "MOVITRAC® B Comunicacion y perfil de la unidad del
bus de campo" y en el manual de sistema MOVITRAC®B. En este capitulo se describen
en detalle sélo las particularidades en la comunicacion a través de EtherCAT®.

7.1  Sobre MOVITOOLS® MotionStudio

711 Tareas
El paquete de software le permite llevar a cabo las siguientes tareas:
+ Establecer comunicacion con las unidades
» Ejecutar funciones con las unidades

7.1.2 Principio de funcionamiento

Resumen La siguiente imagen muestra el principio de funcionamiento del paquete de software
MOVITOOLS® MotionStudio.

Tenga en cuenta que la representacion sélo muestra las relaciones de comunicacion
I6gicas y no las interconexiones de hardware.

Control de la instalacién e

Nivel de maquina PLC I
— I T

Control del sistema

Nivel de sistema (1

:}, Funciones Herramientas Servidor de comunicacién de SEW
SBus Profibus = Ethernet [—

Q Ajuste de parametros En serie = S7-MPI
Q Puesta en marcha lﬁi/\?

y 1 L

» 1
E,J Visualizacion y Diag. " ot I [2]
= .3
kﬁ Programacion I I (3]

- [4]

Caontrol del aparato
Nivel de campo

Firmwarel JE Firmwarel
- 0 .

Firmware}
_J Unidades
WA Y7 Accionamientos

1194152459

[1] Canal de comunicacién a bus de campo o Industrial Ethernet

[2] Paquete de software MOVITOOLS® MotionStudio SEW Communication Server integrado
[3] Comunicacion entre las unidades del bus de campo o Industrial Ethernet

[4] Canal de comunicacioén a través de adaptador de interfaces al SBus (CAN) o en serie

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




36

N -~ Funcionamiento de MOVITOOLS® MotionStudio a través de EtherCAT®
~ ~~  Sobre MOVITOOLS® MotionStudio

Ingenieria a través
de adaptador de
interfaces

Establecer
comunicacion con
las unidades

Ejecutar funciones
con las unidades

Si sus unidades son compatibles con la opciéon de comunicacion "SBus" o "En serie",
puede emplear para la ingenieria un adaptador de interfaces apropiado.

El adaptador de interfaces es un hardware adicional que puede adquirir a través de
SEW-EURODRIVE. Con este adaptador conecta su PC de ingenieria con la respectiva
opcién de comunicacion de la unidad.

El tipo de adaptador de interfaces que necesita depende de las opciones de
comunicacién de la respectiva unidad.

Para establecer la comunicacion con las unidades esta integrado el SEW
Communication Server en el paquete de software MOVITOOLS® MotionStudio.

Con el SEW Communication Server usted prepara los canales de comunicacién. Una
vez preparados, las unidades comunican con ayuda de sus opciones de comunicacion
a través de estos canales de comunicacion. Puede operar simultdneamente como
maximo 4 canales de comunicacion.

MOVITOOLS® MotionStudio soporta los siguientes tipos de canales de comunicacion:
» En serie (RS485) a través de adaptador de interfaces

+ Bus de sistema (SBus) a través de adaptador de interfaces

+ Ethernet

*  EtherCAT®

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

* Tool Calling Interface

En funcién de la unidad y sus opciones de comunicacion estan disponibles distintos
canales de comunicacion.

El paquete de software le ofrece continuidad en la ejecucion de las siguientes
funciones:

* Ajuste de parametros (por ejemplo en el arbol de parametros de la unidad)
* Puesta en marcha

* Visualizacion y diagnostico

* Programacioén

Para ejecutar las funciones con las unidades estan integrados en el paquete de
software MOVITOOLS® MotionStudio los siguientes componentes basicos:

* MotionStudio
« MOVITOOLS®

MOVITOOLS® MotionStudio ofrece para cada tipo de unidad y sus funciones las
herramientas adecuadas.
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7.2  Primeros pasos

7.2.1 |Iniciar el software y crear un proyecto

Para iniciar MOVITOOLS® MotionStudio y crear un proyecto, proceda del siguiente
modo:

1. Inicie MOVITOOLS® MotionStudio desde el menu de inicio de Windows en el
siguiente punto del menu:

[Start] (Inicio) / [Programs] (Programas) / [SEW] / [MOVITOOLS®-MotionStudio] /
[MOVITOOLS®-MotionStudio]

2. Cree un proyecto con nombre y ubicacion.

7.2.2 Establecer la comunicacién y escanear la red

Para establecer con MOVITOOLS® MotionStudio una comunicacion y escanear su red,
proceda del siguiente modo:

1. Prepare un canal de comunicacion para comunicar con sus unidades.

Encontrara indicaciones detalladas sobre la configuracién de un canal de
comunicaciéon y sobre el respectivo tipo de comunicacion en el apartado
"Comunicacion a través de ...".

2. Escanee su red (escaneado de unidades). Pulse para este fin el botdn [Start network
scan] (Iniciar escaneo de red) [1] en la barra de herramientas.

DE-EH © + 4+ X DSc‘an

(]

9007200387461515
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7.2.3 Configurar las unidades
Para configurar una unidad, proceda de la siguiente forma:
1. Marque la unidad (por regla general el médulo de potencia [1]) en la vista de red.

2. Con el botdon derecho del raton abra el menu contextual para ver las herramientas
para configurar la unidad.

E' Metzwerk
== 'L-l Ethemet
=& PNIO-10.3.71.129; MTS
EI'L-‘J Intem
1] L 1 MTS
EE 1. Parameter
-
I Comparison (Offling)
Startup » -J Startup
Application medules b BE  Perametertree
Programming p | Manusl speration
Diagnastics » =B Technclogy sctivation
B shai
MOVITOOLS r
Ce—
B Manage component (Default - Leistungsteil)  »
Properties...

2446350859

En el ejemplo se muestra el menu contextual con las herramientas para una unidad
MOVIFIT®. El modo de conexion es "Online" y la unidad ha sido escaneada en la
vista de red.

3. Seleccione una herramienta (p. ej., Parameter tree (Arbol de parametros)) para
configurar la unidad.

Q Tool start page EE Parameter tree [Default - Power section (MTF..A0003-543)]

O ﬁ Tres ﬂ
'g =453 MOVIFIT FC parameters
= % @ 0.. Display values
L @ 1.. Setpoints/mmp generstors
E @ 2. Mator parameters
3 @ 5.. Monitoring functions
-4 6.. Terminal assignment
E, @ 7.. Control functions
* &8 8. Unit functions
=
|z

2446355211
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7.3 Modo de conexién

7.3.1 Resumen

MOVITOOLS® MotionStudio diferencia entre los modos de conexion "Online" vy
"Offline". El modo de conexién lo determina usted mismo. En funciéon del modo de
conexion elegido se le ofreceran las herramientas Offline o las herramientas Online,
especificas de la unidad.

La siguiente representacion describe los dos tipos de herramientas:

(1 (2] (3]

Herramienta offline
— e =

| Herramienta online )
L oramienta onine

[4]

9007200497934219

[1] Disco duro del PC de ingenieria
[2] Memoria RAM del PC de ingenieria
[3] PC de ingenieria

[4] Unidad
Herra-
mientas

Herramientas
offline

Descripcion

Las modificaciones hechas con las herramientas offline primero "SOLO" tienen efecto

para la memoria RAM [2].

» Guarde su proyecto para que las modificaciones se almacenen también en el disco
duro [1] de su PC de ingenieria [3].

+ Sidesea transferir las modificaciones también a su unidad [4] realice la funcién
"Descarga (PC->unidad)".

Herramientas
online

Las modificaciones hechas con las herramientas online inicialmente "SOLO" tienen efecto

sobre la unidad [4].

+ Sidesea transferir las modificaciones a la memoria RAM [2] realice la funcién "Carga
(Unidad->PC)".

» Guarde su proyecto para que las modificaciones se almacenen también en el disco
duro [1] de su PC de ingenieria [3].
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NOTA

* Elmodo de conexién "Online" no es NINGUNA sefial de retorno de que usted esta
conectado con la unidad o de que la unidad esta preparada para la comunicacion.
Si necesita esta sefial de retorno consulte el apartado "Activar el test de
accesibilidad ciclica" en la ayuda online (o en el manual) de MOVITOOLS®
MotionStudio.

+ Los comandos de la gestion de proyecto (por ejemplo "Descargar”, "Cargar", etc.),
el estado de la unidad online, asi como el "escaneo de la unidad" funcionan
independientemente del modo de conexién seleccionado.

« MOVITOOLS® MotionStudio se inicia en el modo de conexion que habia
seleccionado antes de cerrar la aplicacion.

fude

7.3.2 Ajustar el modo de conexion (online u offline)
Para seleccionar un modo de conexion, proceda del siguiente modo:
1. Seleccione el modo de conexidn:

+ "Switch to online mode" (Cambiar al modo online) [1], para funciones
(herramientas online) que deben surtir efecto directamente a la unidad.

+ "Switch to offline mode" (Cambiar al modo offline) [2], para funciones
(herramientas offline) que deben surtir efecto a su proyecto.

Dee-BE © e + + X [#5can

1l 2
9007200389198219

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

2. Marque el nodo de la unidad

3. Con el botdon derecho del raton abra el menu contextual para ver las herramientas
para configurar la unidad.
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7.4
7.41

Comunicacién a través de EtherCAT®

Resumen

e

EtherCAT® le proporciona al usuario servicios de parametros aciclicos ademas de los
datos de procesos ciclicos. Este intercambio de datos aciclico se lleva a cabo a través
de la pasarela del buzén del maestro EtherCAT®.

A través de la pasarela del buzén en el maestro EtherCAT® se insertan los servicios de
ajuste de parametros de MOVITOOLS® MotionStudio en los telegramas EtherCAT®.
Las senales de retorno de los accionamientos se transmiten desde el esclavo
EtherCAT® por el mismo trayecto a la pasarela del buzén y a continuacién, a
MOVITOOLS® MotionStudio.

Para la instalacion de la pasarela del buzén y de MOVITOOLS® MotionStudio se han
de diferenciar los casos siguientes:

Caso 1: Instalacion en la misma unidad (— pag. 42)

El maestro EtherCAT® y MOVITOOLS® MotionStudio funcionan en la misma
unidad. Por este motivo no se precisa ningun hardware adicional.

Caso 2: Instalacion en distintas unidades (sin controlador SEW) (— pag. 43)

El maestro EtherCAT® y MOVITOOLS® MotionStudio funcionan en distintas
unidades. Este caso se presenta cuando no esta disponible ningun sistema
operativo (basado en Windows) adecuado o cuando MOVITOOLS®
MotionStudio debe operarse desde otro PC. El maestro EtherCAT® necesita una
segunda interfaz Ethernet que esta conectada con el PC de ingenieria en el que
funciona MOVITOOLS® MotonStudio.

Caso 3: Instalacion en distintas unidades (con controlador SEW como maestro
EtherCAT®)

La topologia de la red es idéntica al caso 2. Si utiliza un controlador SEW soélo
tiene que ajustar en MOVITOOLS® MotionStudio el acceso de ingenieria para el
mismo. El enrutado a través de la pasarela del buzén y la comunicacion
EtherCAT® a los accionamientos de nivel inferior se produce automaticamente.

Como acceso de ingenieria al controlador SEW tiene disponible PROFIBUS o
Ethernet (SMLP, no EtherCAT®). Encontrara los detalles al respecto en la
documentacion de los controladores SEW.

NOTA

No se pueden usar para la ingenieria las interfaces EtherCAT® no ocupadas en un
esclavo EtherCAT®.

Utilice para la ingenieria exclusivamente la interfaz prevista para este fin en el
maestro EtherCAT®.
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Caso 1: Instalacién ~ La imagen muestra el 1er caso: El maestro EtherCAT® y MOVITOOLS® MotionStudio

en la misma estan instalados en la misma unidad.
unidad
i [2]
[1]
[3]
[4]
EtherCAT |
EtherCAT |
|
[5]
| |
3266486283
[1] Monitor

[2] PC con maestro EtherCAT® con pasarela del buzén (MBX) integrada y MOVITOOLS® MotionStudio
[3] Enrutado IP interno

[4] Interfaz EtherCAT®

[5] Unidades (a modo de ejemplo) con interfaces EtherCAT®
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Caso 2: Instalacién ~ La imagen muestra el 2° caso: El maestro EtherCAT® y el PC de ingenieria con
en distintas MOVITOOLS® MotionStudio estan instalados en distintas unidades.
unidades

[2] Bl [ (8] [6]

[1—

hl-k/l

EtherCAT J

EtherCAT )

[7]

| I
Y -
3266490251

[1] PC con interfaz Ethernet y MOVITOOLS® MotionStudio

[2] Red Ethernet

[3] Interfaz de ingenieria del maestro EtherCAT®

[4] Enrutado IP interno

[5] Maestro EtherCAT® (por ejemplo, sistema TwinCAT) con pasarela del buzén (MBX) integrada
[6] Interfaz EtherCAT®

[7] Unidades (a modo de ejemplo) con interfaces EtherCAT®
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7.4.2 Configuracién de la pasarela del buzén en el maestro EtherCAT®
« Active el VoE/EoE-Support del control EtherCAT®.
» Active la conexion a la pila TCP/IP y el enrutado IP.

* Indique la direccidon IP de la pasarela del buzoén EtherCAT®. Normalmente, la
direccion IP es asignada por la herramienta de ingenieria (por ejemplo, TwWinCAT) y
no deberia modificarse.

En el programa TwinCAT de la empresa Beckhoff, los ajustes mencionados se realizan
de la siguiente forma:

Advanced Settings

- State Machine EnE Support . i
Master Setlings
Slave Sattings Wirtud E Ihemet Switch oz Metwatl,
#1- Cyclic Frames ¥ Enable ¥ Cornect ba TCPYIP Stack
Distributed Chocks 3 :
EcE Support: Ml Proets: 2 x I windeows IP Flouling
+1- Emergency Max Frames: 100 3, ~ IF Enable Foute
#) Diagrosis MarMaClds [l = Changes isquie spstem isbooll
thesCAT Malbox G stewey

¥ Enable 169,254, 36 254 iihsal MAC: ID?U‘IEﬁ'IEIDﬂEIJ
Cornachans: 1E 3.'

3267403275
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7.4.3 Ajustar lared en el PC de ingenieria

Si MOVITOOLS® MotionStudio y el maestro EtherCAT® funcionan en el mismo PC, no
tiene que efectuar ningun ajuste de red adicional.

Si el maestro EtherCAT® esta conectado a través de una interfaz de ingenieria a una
red Ethernet, pueden acceder los PCs en la misma subred con MOVITOOLS®
MotionStudio a accionamientos SEW en el EtherCAT®. Para ello, los telegramas del PC
de ingenieria se conducen a la pasarela del buzdn a través de la interfaz Ethernet del

maestro EtherCAT® (denominado enrutado).
Basicamente hay dos variantes de enrutado disponibles:
1. Variante: Definiendo una ruta estatica.

En esta variante, se afiade una entrada en la tabla de enrutado del PC de ingenieria
que conduce los datos de ingenieria a través del maestro EtherCAT® a la pasarela

del buzén.
El comando para crear una ruta estatica en DOS-Box es el siguiente:

route —-p add [Target] MASK [Netmask] [Gateway]

EX Administrator: C\Windows\system32\cmd.exe E@&J

C(:)Rzl-oute —p add 169.254.36.254 MASK 255.255.255.255 18.3.64.178

(3]
(2]
(1]

9007202522149259

[1] [Target]: corresponde a la direccion IP de la pasarela del buzén EtherCAT® en el maestro EtherCAT®
[2] [Netmask]: normalmente se ajusta a 255.255.255.255 (Hostrouting)
[3] [Gateway]: corresponde a la direccién IP del maestro EtherCAT® (interfaz de ingenieria) en la red

Ethernet

2. Variante: Acceso a la pasarela de buzén especificando la pasarela estandar en el
PC de ingenieria. En esta variante se indica como pasarela estandar la direccion IP

del maestro EtherCAT®.
+ Abraen el PC de ingenieria el didlogo para ajustar las propiedades de la red.

* Anote los siguientes datos en funcién de la red:

" Use the following IP address

IP address
Subnet mask

Standard gateway

IP address:
Subnet mask:
Standard gateway:

[ 10.3.64.60 {
255 .255.252.0

—

10.3.64.170 %

1
—T
I"_

H.‘h—-_--u.w—-—"'-r

3267406603

Direccion IP del PC de ingenieria
Mascara de subred del PC de ingenieria
Direccion IP del maestro EtherCAT® (interfaz de ingenieria) en la red Ethernet
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7.4.4 Comprobar los ajustes de red

Independientemente de si MOVITOOLS® MotionStudio y el maestro EtherCAT®
funcionan en el mismo PC o si se accede mediante enrutado a la pasarela del buzén
EtherCAT® se deberia comprobar el ajuste de red.

Para comprobar con el comando ping si la ruta de comunicacion a la pasarela del buzon
EtherCAT® esta establecida correctamente, proceda del siguiente modo:

+ Abra en el PC de ingenieria una ventana de prompt de comando para introducir un
comando DOS.

* Introduzca "ping" y la direccién IP de la pasarela del buzén EtherCAT®. Para el
ajuste de red descrito (a modo de ejemplo) la linea de comando completa es:

ping 169.254.61.254

+ Sino se contesta el comando ping, repita los pasos de los dos apartados anteriores:
— Configuracién de la pasarela del buzén en el maestro EtherCAT® (— pag. 44)
— Ajustar la red en el PC de ingenieria (— pag. 45)

NOTA

No se aceptan los ajustes del maestro EtherCAT®
» Sino se aceptan los ajustes del maestro EtherCAT®, realice un "Reboot".

fde
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7.4.5 Ajustes de comunicaciéon en MOVITOOLS® MotionStudio

Configurar el canal

de comunicacion
con EtherCAT®

Ajustar los
parametros de
comunicacion para
EtherCAT®

Para configurar un canal de comunicacién para EtherCAT®, proceda del siguiente
modo:

1.

(1]

Haga clic en el icono "Configurar conexiones de comunicacion” [1] en la barra de
herramientas.

DE-H B + + X | [t Scan |

(1
9007200388082827

[1] Icono "Configure communication plugs"
(Configurar conexiones de comunicacion)

Como resultado se abrira la ventana "Configure communication connections".
Configure communication connections @

| W Activ
j Activate Ethercat: No LENEE

| [Ethemet Activate SMLP: Yes
— Edit. ———=—I3]

Seral
SBus

Profibus b Aetivate
i - o S S——
Ll g lals s g ol e )
18014399653863307

[1] Lista de seleccion "Type of communication”
(Tipo de comunicacién)

[2] Casilla de verificacion "Activate" (Activar)
[3] Botén [Edit] (Editar)

Seleccione de la lista de seleccién [1] el tipo de comunicacion "Ethernet".

En el ejemplo estd activado el 1er canal de comunicacién con el tipo de
comunicacion "Ethernet" [2].

. Haga clic en el botén [Edit] [3] en la parte derecha de la ventana.

Como resultado podra ver los ajustes del tipo de comunicacién "Ethernet".

Ajuste los parametros de comunicacién. Proceda del mismo modo que se describe
en el siguiente apartado "Ajustar parametros de comunicacion para EtherCAT®".

Para ajustar los parametros de comunicacién para la comunicacion via EtherCAT®,
proceda del siguiente modo:

1.

Configure el protocolo EtherCAT®. Para este fin, seleccione la ficha "EtherCAT®
settings" (Ajustes EtherCAT®).

2. Active la casilla de verificacion "Activate EtherCAT®" (Activar EtherCAT®)

Si fuera preciso, cambie los parametros de comunicacion preestablecidos. Al
hacerlo, haga referencia a la descripcién detallada de los parametros de
comunicacion para EtherCAT®.
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4. Para agregar una direccion IP haga clic en el icono [Add IP address] (Agregar
direccion IP) [2].

Ethernet ﬁﬁ

(1) Ethernet

SMLF settings  Ethercat settings |

s

V¥ Activate Ethercat (Default: Na)
Basic s=ttings
Timeout: |2'I]-I]I 3: ms (Default: 120 ms)
Scan range start; 1001 5 (Default; 1001)
Scan range end: 1010 . (Default: 1010)
||- Activate access without master [Default: Na) il
™ Show scan duration [Default: Na)

Ethercat master IF addresses

gz ]

X

| + 2
X
r
MOVITOOLS®-MotionStudio [ ok cance o

Add IP address )

IF address: I | j

(3]

r
MOVITOOLS® MetionStudie | - H el "

e &
18014399831358731
[1] Casilla de verificacion "Activate access Si no hubiera ninglin maestro EtherCAT®, se
without master" (Activar acceso sin maestro) puede activar en MOVITOOLS® MotionStudio
Nota: Soélo activar si no existe ninguin otro un maestro de ajuste de parametros.
maestro.

[2] Icono [Add IP address]

[3] Campo de entrada "IP address"
(Direccion IP)

5. Introduzca la direccién IP de la pasarela del buzén (en el maestro EtherCAT®) en el
campo de entrada "IP address" [3] y haga clic en el boton [OK].
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Parametros de
comunicacion
para EtherCAT®

La siguiente tabla describe los parametros de comunicacién para EtherCAT®:

Parametros de comunicacion

Descripcion

Nota

Tiempo de desbordamiento

Tiempo de espera en [ms] en
el que el cliente espera una
respuesta del servidor tras una
consulta.

»  Configuracion por defecto:
200 ms

+ Dado el caso, aumente el
valor si un retardo de la
comunicacién provoca fallos.

Rango de escaneo desde:

Direccion de inicio para el rango
de escaneo EtherCA

Rango de escaneo hasta:

Direccion de parada para el rango
de escaneo EtherCA

Si introduce aqui valores, podra
delimitar el rango de escaneo
EtherCAT® reduciendo con ello la
duracion de escaneo.

Direccion IP del maestro
EtherCAT®

Direccion IP de la pasarela del
buzoén en el maestro EtherCAT

7.5 Ejecutar funciones con las unidades

7.51

7.5.2 Leer o cambiar parametros de unidades

Ajustar los parametros de las unidades

Ajustara los parametros de las unidades en el arbol de parametros. El arbol de
parametros muestra todos los parametros de las unidades, agrupados en carpetas.

Con ayuda del menu contextual y de la barra de herramientas puede administrar los
parametros de unidades. Los pasos siguientes le muestran como puede leer o cambiar

parametros de unidades.

Para leer o cambiar los parametros de unidades, proceda del siguiente modo:

1. Cambie a la vista deseada (vista de proyecto o vista de red)

2. Seleccione el modo de conexion:

* Haga clic en el icono "Switch to online mode" [1], si quiere leer / cambiar
parametros directamente en la unidad.

+ Haga clic en el icono "Switch to offine mode" [2], si quiere leer / cambiar
parametros en el proyecto.

he-E ©

1 2

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

3. Seleccione la unidad que desee parametrizar.

+ X | [*Scan

9007200389198219

4. Abra el menu contextual y seleccione el comando [Startup] (Puesta en marcha) /
[Parameter tree] (Arbol de parametros).

Se abrira la vista "Parameter tree" en la parte derecha de la pantalla.
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5. Abra el "Parameter tree" hasta el nodo deseado.

E Parameter tres [dive - x
EEP [dhive3 MCD7B0004-281)] zdpx
m FIM = 0VITRAC®E Parameters\Motor pa =l x|
-1 )
= |2 ||[= 3 MOVITRAC®B Parameters 310 Start/stop speed 2 [1/min] [60.0
= | @ 33l 0. Display vahues I Mirimum speed 2 [1/minl[i50
H =23 1.. Setpoarts / ramp generators _ i
-2 2. Controller parameters N2 Maamum speed 2 1 "‘""ﬂllﬁﬂﬂ 0
#a | =& 3. Motor parameters N3Cumertimtz  [=nl [3
30, Limits 1
31. Limits 2
32, Mator adjustrment 1
33, Matar adjustmant 2
34 InelUL monitofing
<] 4. Reference sighals
+ (2 5.. Monitoring funchions
+-zl 6. Terminal assigriment
+) (I 7.. Control functions
EI =23 8. Unit functions
%l + ,...J 9., IPOS paramsters
&
31, Limits 2 | 32, Motor adijustment 1 J

947217163

6. Haga doble clic para visualizar un determinado grupo de parametros de unidad.

7. Siquiere cambiar valores numéricos en campos de entrada, confirmelos con la tecla
Intro.

NOTA

i + Encontrara informacion detallada sobre los parametros de unidad en la lista de
parametros para la unidad.

7.5.3 Puesta en marcha (online) de unidades
Para poner en marcha (online) unidades, proceda del siguiente modo:
1. Cambie a la vista de red.
2. Haga clic en el icono "Switch to online mode" [1] en la barra de herramientas.

DE-B &L + 4+ X | [*5scan

(1
9007200438771211
[1] lcono "Switch to online mode"

3. Seleccione la unidad que desee poner en marcha.

4. Abra el menu contextual y seleccione el comando [Startup] (Puesta en marcha) /
[Startup] (Puesta en marcha)

Se abre el asistente de puesta en marcha.

5. Siga las instrucciones del asistente para la puesta en marcha y a continuacién
cargue los datos de la puesta en marcha en su unidad.
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8 Control motriz a través de EtherCAT®

En este capitulo obtendra informaciéon acerca de las funciones EtherCAT®, que
posibilitan el funcionamiento de MOVIAXIS® en un maestro EtherCAT® en ciclos
sincronizados necesario para las aplicaciones de control motriz.

8.1 Introduccion a EtherCAT®

Xref »

Xact o
-

Este capitulo describe las funciones y los términos que se utilizan para el
funcionamiento en ciclos sincronizados de los servocontroladores SEW en EtherCAT®.
Encontrara informacion técnica mas detallada sobre EtherCAT® en la organizacion de
usuarios de EtherCAT®, p. ej. en www.EtherCAT.org y con los fabricantes de sistemas
de maestros EtherCAT®.

Partiendo de la regulacién de cascada habitual en la técnica de accionamientos, a
continuacion se describen los mecanismos basicos para las aplicaciones de control
motriz.

1 [2 [?] 4
Vref -
- oy m
Vact la \\J
T
\
A ‘
\
\
\
(V) |
\
\
\
X 0 @[ﬁ]
\
6821660555
Xref Consigna de posicion [11  Regulador de posiciéon
Xact Valor real de posicion [2] Regulador de velocidad
Vief Valor de consigna de velocidad [8] Etapa final del servocontrolador
Vact Valor real de velocidad [4] Maquina accionada (carga)
tref Consigna de par [5] Encoder (V = velocidad; X = posicion)

[6] Encoder sincrono opcional

El proceso comienza con un valor de consigna de posicion (Xef). Junto con el valor real
de posicion (X,¢t) , €l regulador de posicion [1] calcula un valor de consigna de velocidad
(vref). El regulador de velocidad [2] calcula, a partir del valor de consigna de velocidad
y del valor real de velocidad, el valor de consigna de par (t.of) que genera un par en el
motor que recibe corriente de la etapa final del servocontrolador [3]. En funcién del par
resistente de la maquina accionada [4] se ajusta una velocidad en el motor (medida a
través del encoder [5]). Segun la velocidad del motor se obtiene una modificacion de la
posicion que se registra en el motor mediante un encoder de posicion [5]. En funcion de
la aplicacion pueden cerrarse ahora los lazos de regulacién de par, velocidad o posicion
en el servocontrolador o en el control de nivel superior. MOVIAXIS® puede adoptar
todos los lazos de regulacién incluida la regulacién de posicidon. De este modo puede
efectuarse un movimiento de posicionamiento Unicamente transmitiendo una posicion
de consigna al servocontrolador (p. ej. médulo de aplicaciones "Posicionamiento Bus").
Se envia al control la posicion actual y, una vez finalizada la peticiéon de
posicionamiento, un "Mensaje de finalizacion".
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En las aplicaciones de control de movimiento se gestionan el movimiento de
posicionamiento con posicion de destino y parametros de avance, como la velocidad y
los tiempos de rampa en el controlador de movimiento, es decir, generalmente en el
control de nivel superior. A partir de la curva de pista calculada en breves intervalos de
tiempo se transmite al servocontrolador una velocidad de consigna (véase capitulo
"Modo Velocity") o una posicion de consigna (véase capitulo "Modo Position"). El
servocontrolador ajusta entonces esta velocidad de consigna o esta posicion de
consigna y devuelve la posiciéon actual. El propio controlador de movimiento sabe
cuando ha finalizado el movimiento de posicionamiento.

Dado que el control de nivel superior transmite los valores de consigna de forma ciclica,
también se calculan en este control las rampas de aceleracion y de deceleracion. No se
requiere para ello una funcién de rampa integrada en el accionamiento.

8.1.1 Sincronizacién

Ejemplo

El control lee el valor real de posicién de cada ciclo de regulacion y calcula, a partir de
la diferencia de posicion (dx) y la diferencia de tiempo (dt) del ultimo intervalo de
regulacion, la velocidad actual (dx/dt) y, en caso necesario, otros valores como la
aceleracion, el impulso, etc.

Los intervalos de tiempo de regulacion del control, de la transmision del bus y del ciclo
de procesamiento interno del servocontrolador y, dado el caso, de encoders externos,
deben estar sincronizados.

En un ejemplo debe aclararse como se generan los efectos de Aliasing, si el control, el
bus, el servocontrolador o el encoder no trabajan sincronizados (— siguiente imagen).

* Intervalo de tiempo de regulacion del control: 5 ms
+ Ciclo de bus: 5 ms, sincronizado con el control
+ Tiempo de procesamiento en el servocontrolador: 5 ms, no sincronizado

dtg
A— | | 2| 3| s [ s |
! [ ’ [ ’ [ ’ i
[c) —— | | | | |
| | | |
[ [ [ [ [
dx dx dx dx dx
dtg

6823481739

[A] Intervalo de control dtg [C] Intervalo de tiempo del servocontrolador o encoder dtg

[B] Ciclo del bus dx Diferencia de posicién (tramo recorrido)

Ya que en este ejemplo no estan sincronizados el servocontrolador o encoder y el
control, debido a los osciladores de cuarzo no ideales de ambas unidades, los intervalos
de tiempo diferiran lentamente. Pueden provocar saltos en el valor de posicion
transmitido.

Mientras que en los intervalos de control 1 a 3 s6lo se calcula una velocidad aproximada
(v = dx/dtg = dx/dtg), en el cuarto intervalo de control aparece un error evidente en el
calculo de la velocidad (v = 2dx/dtg). Esta velocidad, calculada de forma errénea para
un intervalo de muestreo, conlleva fuertes reacciones de los algoritmos de regulacion
en el control y puede incluso generar mensajes de fallo.
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La problematica descrita anteriormente, que surge a raiz de la exploracion discreta en
diferentes sistemas, se presentara normalmente sélo en las aplicaciones de control
motriz cuando el tiempo de ciclo del control es menor o es comparable al ciclo de
procesamiento interno del servocontrolador y de los encoders externos.

EtherCAT® esta disefiado basicamente de forma que los ciclos del bus y del control
estén sincronizados.

NOTA

Con el mecanismo Distributed Clock también es posible sincronizar el intervalo de
tiempo de procesamiento interno del servocontrolador.

En el MOVIAXIS®, la sincronizacion de los intervalos de tiempo y de la aceptacion de
datos se controla a través de la memoria RAM de dos puertos de la opcion XFE24A.

8.1.2 Interfaz del valor de consigna de velocidad (modo Velocity)

1 (2] [T] 4
4>Xref Vrefy |
b o m
et (R N
e —
\
A \
\
\
\
" 5 I
(V)-8 |
\
\
(x)8 @[el
\
777777777 \
Al— || —IC]
[B]
6823492875
Xef Consigna de posicion  [1] Regulador de posicion [A]  Control
Xact Valor real de posicion [2] Regulador de velocidad [B] Interfaz del bus de
campo
Vief Valor de consigna de [3] Etapa final del servocontrolador [C] Servocontroladores
velocidad
Vot Valorreal de velocidad [4] Maquina accionada
tef Consigna de par [5] Encoder (V = velocidad; X = posicion)

[6] Encoder sincrono opcional

En el modo Velocity, el control transmite al servocontrolador un valor de consigna de
velocidad y el valor real de posicion es leido por el servocontrolador o un encoder
separado.

En el modo Velocity, el servocontrolador es un actuador simple. Los intervalos de
tiempo de regulacion del control, de la transmisién del bus y del ciclo de procesamiento
interno del servocontrolador y del encoder deben estar sincronizados.
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La busqueda de referencia de la posicion, la vigilancia de los rangos de desplazamiento
o los finales de carrera permitidos, asi como la especificacion de una rampa
dependiente de carga y el control de fallos de seguimiento se realizan en el control de
nivel superior y no son tarea del MOVIAXIS®.

Para evitar grandes aceleraciones involuntarias en los intervalos de regulacion mayores
(>1 ms), el valor de consigna de velocidad del MOVIAXIS® no se acepta directamente,
sino interpolado linealmente. Esto quiere decir que en un ciclo de valores de consigna
de 5 ms, el control no ajusta en el MOVIAXIS® las variaciones de velocidad deseadas
cada 5 ms en un solo paso grande, sino que las ajusta en 5 pequefios pasos de 1 ms
de duracion.

8.1.3 Ajustes para el modo Velocity (interfaz de velocidad)

Datos de
proceso IN
G:| IM process dala interface Canv;;;[::'l::tu?li;amd ‘iEl Data processing Cowarslull:'t:i:t:sar-maﬁiad

|* Binmyinpats %10 |* Enormeszagewonds — > Slatus word I .
w /0 FDOIN 1 [ Coetrctwead 0 i — Sysiem ':: > Staus woad 1
w /0 FDOINZ e [ o FCB:= w st wond 2

i IH Bulfcrd [To7 | FE201 Ca g  Slatus word 3
o0 P |0 | b, w PRarameler rouling ~ —H % OUT procesz dola
0 Hfoae | A w OUT malipleses
it Herd T FCR 19 e eanirel o
[l Moy 0 | Fackreast
) Woad A ] ,‘.;-';j'fu';“m
[ Mo 0| Hobsesen
[75] Rivil1 o I A P
[ T | 0| reeaense
I [0 | wapasine
o s [ —
[ Hed 10 E Jograslazity aalection
) Mo 11 0 | FCE L e
a0 wecad 12 T FEE 12 Rabarance kol
[T e 13 [0 | Fos oo Postioning
EM [0 | rerspbeies
[ il |* Control woid 1
[ 1M budfes 1 w Contralwead 2
w [N bulior2 w Controlwead 3
w |Hbuficr3 ™ |Hpaocessdita
* [Hbullord T 1
w [N buliers e [
[N bulfur b bz fp
w |Nbulter 7 e [
w Wbullor i S L

6888393739
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Enlaces de
la memoria
intermedia IN 0

Ajustes de la
palabra de
control 0

i
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Ajustes de la palabra de control 0

Establezca a continuacion con ayuda de Arrastrar y colocar los enlaces de conformidad
al ejemplo anterior de la memoria intermedia IN 0 a la palabra de control 0 y a los datos

FCE 01 Output stage
inhibit

FCE 13 Stop at
application limits

FCE 15 Stop at system
limit=

FCE 13 Hold control
Fault reset

FCE 10 Interpalated
pasitioning

Mo function

Azcept position

Feed enable

Jog positive

Jog negative

Jiog welocity selection
FCE 20 Jog made

FCE 12 Reference travel
FCE 03 Positioning

FCE 21 Brake test

de proceso.

NOTA

Para poder solicitar el FCB06 Regulacién de velocidad interpolada, éste debe

configurarse en una palabra de control (aqui palabra de control 0).

C &9,

@7

6888395403

Realice en la palabra de control 0 los ajustes que se indican en el ejemplo segun la

imagen "Ajustes de la palabra de control 0".
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Ajustes de
los datos de
proceso IN

Configuracién del
FCBO06 (velocidad
interpolada)

Ajuste los datos de proceso IN segun la siguiente imagen.

g MOV 225 & hEAACommurseation®IM process data F] 'm
| Charnel  Souce J2-bil acoess Spstem vatiahle Cutrenl valie |
1] Ot PD: Channel 00 [kigh) » 32BitBig Endian ~ Posibian - 0

1 Out PD: Channel 01 [high) » 16bit » Velocity - 0

2 Out PD: Channel 02 [high) - 1Ebit » Acceleration -~ 0

3 Out PD: Channel 02 (high) = 1Ebit = Acceleration =0

4 Maone « 1Bbit -+ Moninterpieted - 0

5 Mo - 16bit » Moninterpreted AL

& Mane - 16bit » Moninterpisted w0

7 Mane - 16kt - Momdinterpigted = 0

8 Mone « 16bit - MNonanterpreted =0

9 Mone « 16 bit » Moninterpreted -0

10 Maone w 1Ebit v MNoninterpreted w0

11 Maone - 1GBbit » Moninterpreted -~ 0

12 Mone « 1Ebit = Moninterpreted =0

13 Hore w 1B bit » Mondnterpieted -0

14 Mone ~ 1Ebit ~ Mondnterpeted = 0

15 Mone » 16hit » Moninterpeted -~ 0

6888400139

Ajuste en el parametro "Controller setpoint cycle parameter" (Control de ciclo del valor
de consigna) el tiempo de ciclo de su control EtherCAT®, p. ej. 1 ms. Ademas debe
ajustarse la "Source for the speed setpoint" (fuente para el valor de consigna de
velocidad), aqui "Process data buffer channel 1" (memoria intermedia de datos de
proceso canal 1) (véase la siguiente imagen).

Trea

28 MOWLAMS® MK
F-4E53 Display values
L = Proeess values aclive dive
A=/ Process walues aulpul 1ags
=] Procers value: encoder 1-3
= Unit staluz
= Unit data
=] Unil nameglate
1= Tech Ediors
[ = Faut History 05
(6|5 Drive data
(- [E] Cammurication
(i} Encoder
423 FCB parametes selting
| =] Basis seltings
—~{=" FCB 05 speed cortial 00-01
~[E=] FCB 06 Ineipalzted speed conird

& E MOVIEHIS® M<A\FCE parsmeter selinghFCB O Inlepalsied speed contiol =] z
Gnnn_rE_l_I_EﬁlﬂmE'tErE
| Satpaint cycle contal @] 1.0 —) |
E!Tfﬁrims
Setpoint velocily zowce Process data bulfer charnel 1 -
Setpoint velocity local [1/min] 1]
Limitvalues
Tergue limit mode Single channel -
Torgus limit @1 abs. Saurca Applcation limit torque -
Torgue fimil 1 abs, local [%] 10.000
Actual values
Weloclty 11/minl 1]
6888735627
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Si debe tener lugar una comunicacion de datos de proceso sincronizada con el control
EtherCAT®, tiene que seleccionar en la lista de seleccion "Synchronization source"
(Fuente de sincronizacién) la entrada "Communication option" (Opcion de
comunicacion) (véase la siguiente imagen).

Tres [#] | B Basic sstings E@E |
== I_vID'\.WiI'S! Mid Synchronizakion
4 | synctrerization Commurication op
-0 Drive dsta sl ian aplicn -
= -4 23 Commurication "Extamal spnchwonization” faudl responee: Emergency stop £ waling -
F?:n;:gﬁ Pesod ienval syrc signal (me] 1,000
1= Contvol waids 0-3 Pesind length of base: period [ms] 0,250
Emor mesroge wards
IM process data
IN-D0 mappar
7| Shabuz words 03
QUT piocess dats
=7 0UT budfen 0-7
140 bagic: uril
= vaFD0 -2
+- 5 Encodes
11 |3 FCB parametis selting
+-21 Unik unclions

8223041931
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Datos de
proceso OUT

- Conversionlo user-defined -
<[F [Ciata processing units OUT process data interface
_I_blv Statuz word 0 — > Binary outputz X11
=l
: System 2 wogn | w 1/0 PDOOUT 1
|— ™ ECEs 0 | Ready fot aperation b U'L'l PDOOUT 2
1| Mekuncticn W OUT bulfer0 DL,
¥ Parameler rouling | 0 | ouentetge ON e e
0 | Brakereleased e |~ W W '
INs OUTs —
0 | Hodunceion 0
- Actuzl speed 7| ez 0
= Foshion 0 | Hotunction 0
= Appalent cuirent 0 | Hofmetin 0
= T 0 | Hotunction 0
[ [t iy 0 | Hofunction 0
1= [0 sty 0 | Hofunction 0
|- [t ity | 0 | Motunetion 0
|_ ” o quantity | i Mo function 1}
I :
Ho gy 0 | Holunctin a
Ho quanilly 0 | nNotunction 0
Ho il W Status word 1 At 13y
Mo qussitily w Status word 2 [
B qusitily W Status word 3 W OUT buffer 1
Ho quanitity * DUT process data » OUT buffer2
Ho quanlily [} 0 High Word0 [
[ i ) [y
i 1 High Ifeed 2 0
0 1 Lews Word3 [
' |
0 ZHigh | w 0UT buffer3
0 Zlow wag0 [
|0 2 High werd1 [
i b Lowy Werd2 [
il SHigh Woed2 [

6888738315

La unidad y la resolucion del numero de revoluciones o de la velocidad y de la posicion
o bien del recorrido del eje dependen de los ajustes de las unidades de usuario que se
habian definido durante la puesta en marcha. Siempre que no se hayan definido
unidades de usuario diferentes, ellas son las siguientes:

* Recorrido: 1 [vuelta]
* Velocidad 1 [rpm]

El ajuste de palabra de estado 0, palabra de control 1 y datos de proceso Out
corresponden al ajuste de fabrica.

Enlaces de Establezca a continuacion con ayuda de Arrastrar y colocar los enlaces de la palabra
la memoria de estado 0 y los datos de proceso OUT a la memoria intermedia OUT O .
intermedia OUT 0
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8.1.4 Interfaz de la consigna de posicion (modo Position)

(5] @[6‘]

(1] (2] Bl [4
Xref > Vref‘
Xact‘ Vact bt gt KNI\
A
[Al-— || —1C]

6891758091
Xof Consigna de posicion [11 Regulador de posicion [A] Control
Xact Valor real de posicion [2] Regulador de velocidad [B] Interfaz de bus de
campo
Vief Valor de consigna de [8] Etapa final del servocontrolador [C] Servocontroladores
velocidad
Vot Valor real de velocidad [4] Maquina accionada
tef Consigna de par [5] Encoder (V = velocidad; X = posicion)

[6] Encoder sincrono opcional

En el modo Position, el control transmite ciclicamente al servocontrolador un valor de
consigna de posicion y el valor real de posicién se lee del servocontrolador o de un
encoder independiente.

En el modo Position, el servocontrolador sigue el valor de consigna de posicién que
cambia continuamente y genera el mismo, a partir del valor de consigna de posicién (de
[5] o [6]), el valor de consigna de velocidad necesario para el regulador de posicién [2].
Los intervalos de tiempo de regulacién del control, de la transmision del bus y de los
ciclos de procesamiento internos del servocontrolador y del encoder deben estar
sincronizados.

Tras la busqueda de referencia de la posicion en el control a la posiciéon en el
servocontrolador, puede realizarse la vigilancia de los rangos de desplazamiento
admisibles o los interruptores de fin de carrera en el servocontrolador. El ajuste
adecuado de la especificacion de una rampa dependiente de carga asi como de un
control de fallos de seguimiento en el servocontrolador debe comprobarse
detalladamente.

Para evitar grandes aceleraciones involuntarias en los intervalos de regulacion mayores
(> 1 ms), el valor de consigna de posicién del MOVIAXIS® no se acepta directamente,
sino interpolado linealmente. Esto significa que en un ciclo de valores de consigna de
5 ms, el control no ajusta en el MOVIAXIS® |a variacion de posicion deseada cada 5 ms
en un solo paso grande, sino que la ajusta en 10 pequefios pasos de 0,5 ms de
duracion.
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8.1.5 Ajustes para el modo Position

Datos de
proceso IN
. Canversion o imemal . Comersion to user-defined
|C-|:| IMN process data interface CD SyS16m units C-I:l Diala processing q:l units
-V-Bl'nnlp'nplls}ﬁil TEmnuiagr_‘unnh - | [ Status word 0 —_—
170 POOIN 1 | Conuolwoido - ' System :memdi
¥ imroomz ,—Lﬂ om— S s r—
‘=—'-1mmmu I Fl':'gilununmage | (1]
g L9} FZ':‘?I::I it * Paramelter routing | [205) neeca
051 :f:—'—} |0 | e N5 auUTs w Statuz word 2
[F¥] » 0 | FEB 12 Hodanal w Status word 3
[ — (= ersal speed
21 0 | Festisaa DT procoss dala
ol s o | LR B Fikpaiied [= Foskieh —| o
o0 EE I [0 ] vonmzsen = frenenicmn | = He ——
B et 0 | acceseainn = T =
) YT ? Fead enable — Ha gty » 1 lomt
B s [0 ssopusn - oty 2 |
B0 L [ e [= sy . e
Ol i E Jag ekt pelection |— W iy = m—
[2¥] E=EET | O | Fepzosg mese lla gty - ——
0 a2 (o | FCB12 Aelearcstiansd e pasity
I dlmh
[P Yuioud 1. 0 | FCB#5 Pusidaring Ha ity ﬁ I
[2¥] Yo 14 | 0 | Feezi bubaan Ha cpuity 5
[ s ¥ Conlol woid 1 - Ha ey 2
fr— [:| 5 lorm
 |H bulle: 1 w Conliodwol 2 - Nz quoiagy R Ehh
W |H butfer2 W Contidwodd 3 - 2 quiniity = ——
w |H bufferd | INpracessdata —! Ha ity 0 Thh
w H buiferd 5 _[p ] Tl
W |H buffers e [ 3 Elh
* [Hbulle Lz g T B lam
w |Hbulle? il 3 At
6894362379
¥ LControl word0
‘iiord O 0
o FCE 01 Output stage
inhibit
i FCEB 13 Stop at
application limits
a FCEB 15 Stop at system
limit=
0 | FCE 19 Hold control
0 | Faultreset
o FCE 10 Interpalated
pasitioning
0 | Nofunction
0 | Mcceptposition
I} Feed enable
0 | Jogpositive
1 Jog negative
I} Jog welacity selection
0 | FCEB20.Jogmode
o FCE 12 Reference trawel
0 | FCE 09 Positioning
0 | FCE21 Eraketest
6894364043

Ajustes de la palabra de control 0

60 Manual — MOVIAXIS® Interfaz de bus de campo XFE24A EtherCAT®




Control motriz a través de EtherCAT®
Introduccién a EtherCAT®

Enlaces de
la memoria
intermedia IN 0

Ajuste de la
palabra de
control 0

fude

Ajustes de
los datos de
proceso IN

Configuracion
del FCB10
(posicionamiento
interpolado)

C &9,

@7

Establezca a continuacion con ayuda de Arrastrar y colocar el enlace de la palabra de
estado 0 y los datos de proceso IN a la memoria intermedia IN O .

A diferencia del enlace de los datos de proceso en el modo Velocity, la asignacion de
la palabra de control es 0.

NOTA

Para poder solicitar el FCB06 Regulacién de velocidad interpolada, éste debe
configurarse en una palabra de control (aqui palabra de control 0).

Realice en la palabra de control 0 los ajustes que se indican en el ejemplo segun la
imagen "Ajustes de la palabra de control 0".

Ajuste los datos de proceso IN segun la siguiente imagen.

g MOW&RIS® hE=aCommurecationtIN process data

Channel Sowce

0

L= R L S

s G R, e
[ -

Out PD: Channel 00 [high]
Out FD: Charnel 01 [high]
Ouit PO Charnel 02 [high]
Out PD: Channel 03 [high]
Mo

Mane

32-hit access
w 32 Bit Big Endian
= 1Ebit
+ 16bit
» 1Ebit
~ 1Ebit
~ 1Ebit
~ 1Ebit
~ 1Ebit
- 1Ekit
~ 1Ebit
- 1Ebit
~ 16 bit
- 1B kit
- 16 kit
~ 1E kit
+ 1Ehit

-

L]

4

A4

System vaiahle
Position
Velacity
Accelatation
Accelaration
Moreinterpreted
MNon-interpreted
Mon-nterpreted
Morenterpreted
Horenterpreted
MHornterpreted
Mor-nterprated
Horvnterpreted
Horvnterpreted
Horvnterpreted
Morinterpreted
MHorvinterpreted

Current value

o o o o o o o o oo o0 o000 o0 o0 o0 o0

6894368779

Ajuste en el parametro "Control de ciclo del valor de consigna” el tiempo de ciclo de su
control EtherCAT®, p. ej. 1 ms.

Los valores de consigna de posicion son alisados por el control con estos filtros de valor
medio ajustables para conseguir un comportamiento "tranquilo" y continuo de la
velocidad.
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Control motriz a través de EtherCAT®
Introduccion a EtherCAT®

Ademas debera ajustar la fuente para el valor de consigna de posicion, aqui el canal 0
de la memoria intermedia de datos de proceso.

Tres

[ijl [ MOVIARIS S MHANFTE parametar selting'FCE 10 Iniepolated poslioning

E-E MOWISAIS S Mgy
-5 Displap wabizs
[t 23] Dnive data
[ (&1 Commuricalion
-3 Ercader
(=25 FCH parametes setling
| =] Badc sellings
{71 FCE 05 spesd canliol 00411

|=| FCE 06 Inlerpalated speed coriml

(=71 FCE O7 rorcue correl 0001

—[=| FCE 08 Inlepalstad Latgues corlnal

[E7] FCE 09 Positioning 0061

— General parameters

Seipait cpcle conncl /IME] 1.0 Y

Filler schpoint pasiion e dmel 10 __,/

Lag eior posilioning iesponze: _\-_DJB:; slage inhitel / waling
Selpoinls

Setpart posilion source

Selport local pasition  [Lmd ] 10.0000

Limit values

= | FLE 10 Infemalsted positionirg| Lag etict inlerpolated postoring  [Umer,] 10000
~|= FCE 12 Aefeierme liavel

[=| FCE 18Enceds adutmeni Actual values

=] FCE 20 Jo mode Paslian |Uereke | 0.0000

= [ Mol postion Uk | E3800000

[=] FCE 25 Fotor pasion identfication Laxg e |Uereke | 0.0000

L= OB 26 Skap & uset bivils
(-2 Urit hnctions

Fracess dala buller channel 0

6894371467

Si debe tener lugar una comunicacién de datos de proceso sincronizada con el control
EtherCAT®, tiene que seleccionar en la lista de seleccion "Synchronization source" la
entrada "Communication option" (véase la siguiente imagen).

Tres E
-2 MOVIASIS® M
120 Display values
+- 1) Diawe dals
= -4 23 Commuricabion
2 Basic setting:
157 IN bufter 015
1=7 Conteol woids 0-3
Emor message wonds
IM process dsta
IN-PD0 mapper
| Stahug words 03
QUT piocess dats
=7 0UT budfer 07
140 basic uril
= apPooT-2
+- 5 Encode
11 |E3 FCB paramelts seiting

-0 Unit functions

bt B st o]
Synchronizakion
| Syncrecrization scurce Comtmuicatian apiion -
"Extamal spnchuorization” faull responee: Emergency stop / waailing -
Pescd inlerval pnic signal [ms] 1.000
Pesicd langeh of basa period [ms] 0250
8223041931

La configuracion de los datos de proceso OUT es idéntica con la configuracion del modo
Velocity y puede consultarse alli.

La unidad y la resolucion del numero de revoluciones o de la velocidad y de la posicion
o bien del recorrido del eje dependen de los ajustes de las unidades de usuario que se
habian definido durante la puesta en marcha. Siempre que no se hayan definido
unidades de usuario diferentes, ellas son las siguientes:

* Recorrido:
* Velocidad

1 [vuelta]

1 [rpm]
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Ajustes en el maestro EtherCAT® @

Para sincronizar los intervalos de tiempo debe activar la funcidon Distributed Clock.
El ciclo de bus del MOVIAXIS® debe corresponder exactamente al control externo, que
se habia ajustado durante la puesta en marcha. Compruebe ademas la vigilancia del
control del tiempo de desbordamiento sélo para el gestor de sincronizacién 0x1000
(Output Data). La vigilancia de control del tiempo de desbordamiento esta ajustado por

« El valor de consigna de velocidad se transmite a través de la palabra de entrada

* La posicidn se transmite a través de la palabra de salida parametrizada en el editor
PDO. La resolucion se define durante la puesta en marcha.

8.2 Ajustes en el maestro EtherCAT®
defecto.
8.2.1 Ajustes para el modo Velocity
parametrizada en el editor PDO.
8.2.2 Ajustes para el modo Position

« El valor de consigna de posicion se transmite a través de la palabra de entrada
parametrizada en el editor PDO.

* La posicidn se transmite a través de la palabra de salida parametrizada en el editor
PDO. La resolucion se define durante la puesta en marcha.

8.3 Ejemplo TwinCAT

8.3.1 Ajustar los parametros para el funcionamiento en ciclos sincronizados

Realice los ajustes indicados en las siguientes figuras.

SYSTEM - Configuration
N - Configuration
PLC - Configur aticn
TI0 - Carfiguration
D [0 Devices
= =% EtharCAT-Master (EtherCAT)

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

| Advemced Seltngs |

Operation Mode |U|,' far spnchonzaton ;I ‘

sf= FtherCAT-Master-Image !'F'F-F:E:

fa EtherCAT-Master-Tmage-Tnfo

- §1 Inouks Distributed Clock Distriby
¥l Ouputs
5§ InfoData Eycic Moda
+ l Axis 1 (MOUGLE mik DFEZ4E) Oiperation Mods: |I:IC for gmchionization i
i i
&8 Meppings ¥ Enazble Sy Urak Cycle |pef: 0
SYNCO
& Sync Uri Cycle «l vl Cpele Time [ps} 1000
" User Defined Shift Time [ps] i
¥ Enable SYMC O
6824466059

Para el funcionamiento sincronizado, seleccione la opcién "DC for synchronization" en
la ficha DC (Distributed Clock). Asegurese de que el tiempo de ciclo del campo "Cycle
time" se corresponde exactamente con el tiempo de sincronizacién ajustado en el
parametro 9963.1.

Compruebe, por favor, los ajustes de la vigilancia.
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Tiempos posibles para "Distributed Clock": 500 ys, 1 — 10 ms.

CrTETE—— x
Behavior
Timecut Settings — Startup Checking © [ State Machine
FHIMU f 59 ¥ Check Yendar Id [ Auto Restars States
Ik S ds
i ey ¥ Check Product Cade ¥ Flelni after Communization Ence
Distributed Clack, ™ Check Aevision Mumber ' Log Communication Changes
[+ ESC Access ; LI
- e —
I Check Serial Humbe: oF & SAFEDF in Canfig Mode
 SAFEOP  FREDP  INIT
Pioces: Data Into Data
™ Usa LRDVLWR instead of LRW ¥ Inchide Siate
M Inchude W Siate Bitls) I Include Ads Addrezz
[ I/ Inchide40E Netld
I N Adtalric - Use 2, dikdies ¥ Inchide Ditve Channels
\Waichdog

¥ Set Muliplier [Reg. 400h}
¥ 5et PDI ‘Walchdog (Reg. 410k}
¥ Set SM Wakchdog [Reg 420k

113 Abbeechen

6824750603

Active la vigilancia de tiempo de desbordamiento para Sync Manager 0x1000. Marque
para este fin en la ventana "Edit Sync Manager" la opcién "Watchdog Trigger" (véase la
siguiente imagen) e introduzca el tiempo de la vigilancia en el campo "Value" (Valor).

Aovanced sttngs = x4
& General [FMMU 1 5M Tipe: Buter
iy T I
Timeauit Settings L Stast [ Lengin [ L Endat Cancsl
FiL [ 5M eOD0T00000 4 7 Start Addeess: bl
Irit Commands 0000000 20 7
- Maibes £ oo
Dstributed Clock Lt  Aead
B ESC Access [ | F wie
g -~ Irkemupts
_ 7 Enabk I toEtherCAT
Slail [Lergh | Daa F Pl
BABOD 250 D0010025 |
BABFA 260 DA0010022 [ | Wealchdog
(ST T 0010084 [ : .
BA20  m neotonz2 | (L7 Tioeer ) v o5
Time ms): IU
dpgend.. | Delte. | EdL. |
ok, I Abbrechen
6824775435
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Ejemplo TwinCAT

8.3.2 Ajustar los parametros del eje NC

jde

A continuacion se ajustan los parametros del eje NC (véase la siguiente imagen).

=, EtherCAT-Doku.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Options Help

Dl &G 2R A Zavda s e %2alle

- B 5¥STEM - Configuration

EI' MC - Configuration

{1 NC-Task 1 S4F

L[R2 NC-Task 1 SWB

-I- MC-Task 1-Prozessabhild

- S Achsen
H- s 1

-8 PLC - Configuration

[#-l 1/0 - Configuration

General Settings |§Iobal| Ql,lnamicsl Dnlinel Eunctionsl Qouplingl Eompensationl

e -
Bz Tope: Standard (Mapping wia E ncodi?d_[ﬂe_]) j
UrkTo.. | |

L rit: @ Dizplay [Dnly]
o

Position:

™ Modulo
Yelocity: [ */min

6824778379

En la ficha "Settings" (Ajustes), seleccione la opcién "Standard" (Estandar) en el campo
"Axis Type" (Tipo de eje) y la unidad de sistema (p. €j. °) en el campo "Unit" (Unidad).

En la ficha "Global" ajuste la velocidad maxima y el control de seguimiento.
En la ficha "Dynamics" (Dinamica) ajuste los tiempos de rampa.

NOTA

Los ajustes realizados deben adaptarse a la mecanica y a
correspondientes en el servocontrolador.

los ajustes
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@ Ejemplo TwinCAT

8.3.3 Ajustar los parametros del encoder

El "CANopen DS402" se define como encoder (en "Axis x_Enc") y sus parametros se
ajustan del siguiente modo (véase la siguiente imagen).

. getting_started_MX_¥elocity.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions WYiew Options Help

IDSEE SR =RR | Hd Havsydadnie(d(zQ

=

G

# ﬁ SYSTEM - Configuration
= I8 N - Configuration Eenadl MC-E Global |[mrfmentd] Clri'lel
E1-[Ba NC-Task 1 SAF ; ;
nNe-Taskisve | RN I mn-'"ércdﬁmnﬁ"b-e'&t]m ...... S S .F'USE{ELFJ ...........
=a NC-Task 1-Prozessabbild o Factor NG
] Tables 4 Postion Bias 1L :
£ 2 achsen 7 |Modulo Factor (.. 350.0°) F 350.0 ‘
1l fs 1 - Toberance Window for Modulo Start F 00 i
& - EMNABLE: Min Soft Position Limit B FALSE
[+ #, Axis 1_Enc - Software Position Limit Min F 00
#-a 1 Axis 1_Drive EMABLE: Max Soft Position Lirmit B FALSE
T Axis 1_Crd F—_|50€!|_uya|efF'o;::nn :_;nil 'MGH[F'H] II:: 33
. T——— ilter Time for Actual Posibion [F- | %
- Q Eingéinge Filter Time for Actual Velociy P-T1) F oo s
- § Ausgange Filtes Time far Actusl Acceleration [P-T1) F o1
B PLC - Configuration Encoder Mazk [Maximal .ahue) 1 D OsFFFFFFFF
- 1/0 - Configuration EMABLE: Actual Position Conection B FALSE
Filter Time Actual Position Correction [P-T1) F 00 3
6900927499
El factor de escalado se obtiene de la siguiente formula:
360° x Posicion Numerador
216 Inc x Posicién Denominador
8021890059

8.3.4 Modo Velocity

En el modo Velocity se selecciona "Drive connected to KLXXX..." (Accionamiento
conectado a KLXXX...) como accionamiento (en "Axis x_Drive"). En la ficha "Analog"
(Analogico) se introducen los siguientes valores (véase la siguiente imagen):

. getting_started_MX_¥elocity.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions WYiew Options Help

D@@FHEE SRR ) Havdd dt<aad|2Qem
= ﬁ SYSTEM - Canfiguration -
= i MC - Configuration General | NC-Diive | %E"‘“g ]
B MC-Task 1 SAF -
36000.0 /3
NC-Task 1 5vB . i (0.0 .. 1.0] 015310546875
== NC-Task 1-Prozessabbild mzation [DAC-Offsef) FO ih
] Tables iaqrame T able 1d oo
=) e ach ahve Diagram: |ntespolation type E 'LINEAR'
L r& Valve Diagiam: Outpu offset [1.0 .. 1.0] F 00
[+, Axis l_Ent/
[+ it-l A ]
T, Acis 1_Ckrl
= ﬂT Eingange
= § Ausgange
6895409931

La consigna de velocidad ("Reference Velocity") = (Velocidad maxima del motor) x 6 se
introduce con el factor de conversioén "at Output Ratio [0.0 ... 1.0]" = (Velocidad maxima
del motor) / 2'®, en funcion del factor de escalado en MOVIAXIS®.

Unidades de usuario MOVIAXIS® y factores de escalado que difieren del ajuste de
fabrica, tendran que adaptarse correspondientemente con ayuda de las conversiones y
los factores antes mencionados.
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Ejemplo TwinCAT

Finalmente se vinculan la consigna de velocidad y la posicion real del accionamiento
con el eje NC y se activa la palabra de control y de estado 1 con la tarea PLC, segun la
descripcién en el manual de planificacién de proyecto MOVIAXIS® (véase la siguiente

imagen).
[ = W Wy P T L e rmEn i rm
B3 NC-Task 1 5vB MC-Task 1 S¥B
ot NC-Task 1-Prozessabbild == NC-Task 1-Prozessabbild
7 Tables ] Tables
(-2 Achsen [ Svm Achsen
= i Axis 1 | =i Axis 1
[=)-4f, Axis 1_Enc -4, fixis 1_Enc
- @' Eingdnge =]l Axis 1_Drive
i B8 &1 Bxis 1_Enc_In [ @1 Eingénge
=& ninDatal - §) Ausgange
41 ninDatal[0] =%l Axis 1_Drive_Out
&1 ninDatal[1] t =@l noutDatal
& %1 ninDataz | noutDatai[0]
&1 nStatust &/ nOutDakal[1]
@l nStatusz =@l noutData?
G nStatus3 &/ nchrl
H & nStatuss &/ nctriz
$! Ausgange &) nCirl3s
@ &l fxis 1_Drive . nctrid
T, Axis 1_Chrl T, Bocis 1_Chrl
& §T Eingange & @1 Eingange
- §| Ausoange - @] Ausgange
=B PLC - Configuration =I5 PLC - Configuration
oo = %5 s
%= 5ps-Image afa 5PS-Image
=l Standard [=-[®1 Standard
= T Inputs &1 Inputs

el Statuswurd*_- : =l Outputs
@l Outputs @] Controbword ‘_—
= 1/0 - Configuration = [ 10 - Configuration
Eﬂ IO Devices =) @ 1JO Devices
| [F-=% EtherCAT-Master (EtherCAT) . 7= EtherCAT-Master (EtherCAT)
ofa Gerbt 1-Prozessabbild =% Gerat 1-Prozessabbild
== Gerdt 1-Prozessabbild-Info =fa Gerdt 1-Prozessabbild-Info
= §1 Eingénge # @1 Eingénge
= @l Ausgdnges : =@ Ausgdngs
# § InfoData =-§ InfoData
= -l Axis 1 (MOVIARIS+XFE24) =g Axis 1 (MOVIAXIS+HFEZ4)
- &1 InputDatal (Standard 16 PT) - @7 InputDatal (Standard 16 PI)
- = @ QutputDatal (Standard 16 PO)
BT P12 ;-@lpm‘_—.
ST PI3 : -] POZ
< PI4
...... ot PIS
T PIs
QT PI7
o7 PI8
ST PI9
<1 PI1D
QT PI1L
QT PI12
gt PII3
L T PI14
QT PIIS
of PII6 ! §
- § OutputDatal (Standard 16 PO) @ POLE

3] . WicState

6896872459
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9 Diagnostico de fallos

9.1 Procedimientos de diagnéstico

Los procedimientos de diagndstico descritos a continuacién le mostraran el modo de
proceder para el analisis de fallos de los casos de problemas siguientes:

» El servocontrolador no trabaja en EtherCAT®
» El servocontrolador no puede ser controlado por el maestro EtherCAT®

Encontrara indicaciones adicionales relacionadas con el ajuste de parametros del
servocontrolador para distintas aplicaciones del bus de campo en el manual de
planificacion de proyecto "Servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS®".

Paso 1: Comprobar la conexion correcta del servocontrolador a EtherCAT®

¢ Esta enchufado el conector del bus al maestro / servocontrolador? ‘ NO — [A]
Si
!
,Cémo se comporta el LED Link/activity en la opcion XFE24A? \ APAGADO — W
ILUMINADO
!

¢ Esta conectado el servocontrolador fisicamente de forma correcta a
EtherCAT®? Compruebe la conexion correcta de EtherCAT® a X30 IN

(conexion EtherCAT® de entrada) / X31 OUT (conexion EtherCAT® de | VO [Al

salida).
Si
l
Continde con el paso 2: ; Como se comporta el LED RUN? ‘
[A] jCompruebe el cableado del bus! ‘

Paso 2: ;Cémo se comporta el LED RUN?

Sl — [A]
OFF ¢ Ha conmutado el maestro el esclavo a la fase INIT?
NO — [B]
Naranja El bus en el maestro no ha arrancado. . [C]
parpadeante
[ Verde intermitente [El esclavo esté en la fase PRE-OPERATIONAL. | — [ [C] |
Se ilumina una El esclavo esta en la fase SAFE-OPERATIONAL. - [C]
vez en verde
Se ilumina en El esclavo esta en la fase OPERATIONAL. . [C]
verde
[A] Realizar puesta en marcha del bus en el maestro.
[B] Opcién XFE24A defectuosa.
[C] Continue con el paso 3:  Cémo se comporta el LED ERR?
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Paso 3: ;Coémo se comporta el LED ERR?

OFF

Caso 1: EI LED RUN se ilumina en verde (el esclavo esta en la fase
OPERATIONAL).

|

La comunicacion EtherCAT™ de la opcién XFE24A se encuentra en estado de
trabajo.

Caso 2:
» EILED RUN parpadea en verde (el esclavo esta en la fase PRE-
OPERATIONAL).

» EILED RUN se ilumina una vez en verde (el esclavo esta en la fase
SAFE-OPERATIONAL)

!

Realizar la puesta en marcha del bus en el maestro y llevar el esclavo a la fase
OPERATIONAL.

!

Iniciar la comunicacion de datos de proceso.

Centelle-
ante

Requisito previo:

+ EILED RUN parpadea en verde (el esclavo esta en la fase PRE-OPERATIONAL)

» EILED RUN se ilumina una vez en verde (el esclavo esta en la fase
SAFE-OPERATIONAL)

!

Se ha detectado un error de arranque. Arranque la opcion XFE24A.

!

Si el LED ERR sigue centelleando, la opcion XFE24A esta defectuosa.

Parpadea
dos veces
en rojo

Caso 1: EI LED RUN se ilumina en verde (el esclavo esta en la fase
OPERATIONAL).

!

Tiempo de desbordamiento del bus de campo, activar los datos de salida de
proceso.

Caso 2:

» EILED RUN parpadea en verde (el esclavo esta en la fase PRE-OPERATIONAL)
+ EILED RUN se ilumina una vez en verde (el esclavo esta en la fase
SAFE-OPERATIONAL)

!

Tiempo de desbordamiento de la vigilancia — Realizar el arranque del bus en el
maestro y llevar el esclavo a la fase OPERATIONAL.

!

Iniciar la comunicacion de datos de proceso.

Se ilumina
una vez en
rojo

Requisito previo:

» EILED RUN parpadea en verde (el esclavo esta en la fase PRE-OPERATIONAL)

+ EILED RUN se ilumina una vez en verde (el esclavo esta en la fase
SAFE-OPERATIONAL)

!

Se ha producido un cambio de estado espontaneo. Subsane el fallo de
configuracion y, a continuacion, realice el arranque del bus en el maestro.

!

Lleve al esclavo a la fase OPERATIONAL.

!

Inicie la comunicacién de datos de proceso.
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Parpa- Requisito previo:
deante » EILED RUN parpadea en verde (el esclavo esta en la fase PRE-OPERATIONAL)

» EILED RUN se ilumina una vez en verde (el esclavo esta en la fase
SAFE-OPERATIONAL)

!
Se ha producido una configuracion no valida. Subsane el fallo de configuracion vy,
a continuacién, realice el arranque del bus en el maestro.

}
Lleve al esclavo a la fase OPERATIONAL. |

!

Inicie la comunicacién de datos de proceso. |

9.2 Lista de fallos
NOTA

@

1 En caso de funcionamiento de la opcion XFE24A en MOVIAXIS®, encontrara los
coédigos de fallos correspondientes en las instrucciones de funcionamiento de
MOVIAXIS®.

9.3 Eliminacioén de residuos
Observe las normativas nacionales vigentes.

Si fuese preciso, elimine por separado las distintas piezas de conformidad con su
composicién y las prescripciones nacionales vigentes, como por ejemplo:

+ Desperdicios electrénicos
+ Plastico
* Chapa

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




Datos técnicos

Opcidon XFE24A para MOVIAXIS® 7

Datos técnicos
10.1 Opciéon XFE24A para MOVIAXIS®

Opcion XFE24A (MOVIAXIS®)

Ref. de pieza

1821249 2

Consumo de potencia

P=3W

Estandares

IEC 61158, IEC 61784-2

Velocidad de transmision
en baudios

100 Mbaudios de transmisién duplex

Medio de conexion

Terminacion de bus

2 x RJ45 (8x8 modularJack)

No integrado, ya que la terminacién de bus se activa automaticamente.

OSl Layer

Ethernet Il

Direccion de la estacion
Nombre del archivo XML

Ajuste mediante el maestro EtherCAT®

| SEW_XFE24A.xml

Vendor ID

0x59 (CANopen Vendor ID)

EtherCAT® services

«  CoE (CANopen over EtherCAT®)
+  VoE (Simple MOVILINK®-Protocol over EtherCAT®)

Estado de firmware
MOVIAXIS®

A partir del estado de firmware 23 o superior

Herramientas para la
puesta en marcha

Software de ingenieria MOVITOOLS® MotionStudio a partir de la
version 5.40
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