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. Introduccion. Generalidades:

e NJ es compatible con CJ. Lleva el bus compatible, el conector lateral tipico. Le sirven
sus médulos de E/S. La CPU NX no es compatible.

e El nimero de servos que vamos a controlar como si fueran un eje es el patron
diferenciador de escoger una CPU u otra. La diferencia no es la memoria de programa.
En memoria de programa todas las CPU NJ y NX van sobradas.

e Las CPU NJy NX no son un simple PLC, tienen instrucciones de motion (ejes), de base
de datos (DB connection), de robética (cinematica inversa para robots, la CPU coordina
todos los ejes)...

e Elrefresco de datos de la cabecera Ethercat en NX/NJ es mas rapido que el protocolo
qgue usa Omron en las CPU CJ2 (PCI 21). Esto permite mas precision en el movimiento
de servomotores. Al tener una rdpida actualizacidn en EtherCat, tenemos buena
resolucién en el movimiento.

e Por defecto el Sysmac guarda los archivos en una ruta propia. No tenemos “Abrir”
proyecto/”Guardar como”, tenemos “Importar”/”Exportar”.

e Se pueden arrancar programas desde la SD sin necesitad de cargarlos en la CPU. Para
ello el Switch 2 debe estar a ON. Y debemos cargar el programa en el directorio
/autoload/ en donde se encuentra el archivo “NJBackup.dat” .
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II. Primeros pasos:

1. Seleccionar “conectar con dispositivo”.

Online

4 Conectar con dispositivo

Licencia

Debemos elegir si conectarnos por USB o por ETHERNET. Si nos conectamos por
Ethernet recomendamos usar el tipo de conexién “HUB” y especificar la direccion IP. Si
escogemos conexion directa por Ethernet nos ahorramos poner la IP pero a veces falla.

6 Conectar con dispositivo

¥ Dispasitivo
Seleccione el dispositive con el o _a conectar, Controlador
¥ Tipo de conexion
Seleccione un método p~ ectarse con el
dispositivo para que = - cada vez que se
conecte.
@ Coner .cta a través de USB
@ C directa a través de Ethernet
@ C i remota a través de USB
© Conexi6n Ethemet a través de un hub
¥ Configuracién de conexion
Especifique |a direccién IP remota.
192,168.001.004 |
¥ Operacion tras la conexion
M Reslice una transferencia desde el dispositivo.
Il Abra el cuadro de dislogo de solucion de problemas.

Detectard el modelo de CPU y versidn y se conectara automdticamente.
Una vez conectado se quedara en amarillo una linea horizontal indicando que estamos

online.

B Acchive . Edit Wi Insertar C Sii i 1 i Avuda

Explorador de vista malt

new_Controller 0 v
>

S Fogomecir |

Descripcion | Programa | Posicién ONLINE

ERR/ALM
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Ahora si ponemos el cursor encima de la CPU, tal y como se ve en la imagen siguiente,
podremos ver el dispositivo exacto y version.

dor de vista mathple -

ontroller 0

Dispositiva: NX1P2-0024DT1
Igramacion P version: 112

2. Los siguientes pasos los dedicaremos a configurar la CPU. Sysmac studio esta pensado
para hacer la configuracidn siguiendo el orden de arriba hacia abajo. Asi que primero
comenzamos a configurar las comunicaciones EtherCAT.

3. Configuramos Ethercat. Primero tendremos que poner fisicamente el numero de nodo
en cada dispositivo que tengamos conectado. Ya sea una cabecera de E/S distribuida,
un servo o un variador, tendremos que asignarle un nimero de nodo con unos
interruptores rotatorios.

El arbol con dispositivos y nodos se puede hacer manual o detectarlo
automaticamente. Para que detecte automdaticamente la red EtherCAT, hay que darle
doble click a “EtherCAT”. Y luego botén derecho en la CPU “Comparar y fusionar con la
configuracion de la red real” anatorregrosa@inemur.com
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orador de vista maltiple  + 1 ﬁ

’—‘ Direccion de nodo|Configuracion de Red

Célculo del tiempo de retardo de transmisién del maestro

Comparar y fusionar con la configuracion de la red real

Cri =
1

4. Ahora vamos con los “Bastidores de expansion CJ”. Aqui hacemos lo mismo. Clicamos
dos veces. Y una vez dentro, en el dibujo de la CPU le damos botdn derecho
“Comparar y fusionar con la configuracion de la red real”. Y una vez dentro le damos a
“Aplicar configuracidn de unidad real”

Configuracion en Sysmac Studio

MNX1P2-0 M-
024DT1 ENDO2

NXBus

& Aplicar configur: de unidad real

5. Clicamos en “Mapa de E/S”. Veremos los nodos que tenemos en la red, servos,
cabeceras, tarjetas de cada cabecera, etc. En las CPU de Sysmac la zona de memoria es
fija, no hay que asignar una direccidn. Sélo tenemos que ir ligando etiquetas a las
entradas/salidas fisicas.

Podemos ver todas las variables que hemos asignado en “Programacion” = “Datos” =
“Variables globales”.
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o Ethemet/IP integrac

grada

L [E Configuracion de tarjet icnal

Aqui podemos configurar el modo de arranque de la CPU. Por defecto lo dejaremos en
modo RUN, para que al arrancar se ponga en marcha.

7. En “Configuracién del puerto Ethernet” ponemos la IP que va a tener la CPU.

8. Ahora vendria“Configuracién de control de movimiento” pero esto lo dejaremos para
mas adelante.

9. Tenemos después “Configuracion de evento”. Esto se utiliza si queremos meter el log
de fallos internos de la CPU en el histérico de alarmas del HMI. Esto nunca se suele
utilizar asi que lo vamos a obviar.

10. Entramos en “Configuracién de tareas”. Aqui tenemos que crear tareas, asociar
prioridades de tiempo/eventos y luego indicar qué programas se van a ejecutar en
cada tarea. A menor nimero mayor prioridad.

Al poder gestionar los hilos de ejecucion permitimos el tiempo real.
Una tarea con mayor prioridad puede llegar a interrumpir las de menor prioridad. Y
estas sélo se ejecutaran en los intervalos en los que la prioritaria no actua.

amomom o

2 | V777, Prioridad 1
| |

. Prioridad 0

D Prioridad 2

Este concepto de alternar tareas permite ejecuciones en tiempo real y es necesario
para aplicaciones de Motion, donde es fundamental la rapidez para tener precision.
Esto permite asignar tareas de 1ms prioritarias en donde en ese intervalo leemos la
posicidon del encoder y se ejecuta el envio de la informacion por EtherCAT.

11. En “Ajuste de seguimiento de datos” si le damos al botén derecho pordremos afadir
un seguimiento de datos. En esta pantalla podemos monitorizar datos de los servos
(torque, intensidad...) para poder hacer ajustes durante la puesta en marcha.
Podemos representar una vista en 3D y ver el movimiento real de los ejes.
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R

2T J1Eg ¢ &" | EeX |Tiempo (ms) v -

s =R SIS = Y

1R

uimiento Ufiea ™ ¥ Intervalo de muestreo d- Etarea v Primarylask ¥ N.° de seguimiento [0 hd

W Activar condicion de trigger |

10000
RUN M Actualizar grafico durante seguimiento

Tiemnn (m<l

lo de equipamiento 3D |Ne se ha registrado ningtin modelo de cquipamiento 3 | v

alores de comando.
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Ill. Empezando a programar:
1

Para comenzar a programar vamos a
“Programacioén”>”P0OU’s”>”Programas”=>"Programa 0”->”Seccién 0”

2. Sile damos a “Ayuda”—>”Referencia de asignaciones de teclado” podremos ver cémo
estan mapeadas las teclas. A diferencia de CX-Programmer el mapeado no se puede
modificar/personalizar.

Las teclas mas importantes son:
1. Cparacrear un contacto NA

/ para crear un contacto NC

O para poner una bobina

R para crear una nueva linea

F para introducir una funcion

| para introducir una instruccion

S o

3. En el programa podremos afiadir variables globales (se representan en rojo) y variables
locales (se representan en negro). Para crear una nueva variable local basta con
introducir una etiqueta que no exista y la tomard como variable local.

4. Cuando tengamos que declarar muchas variables del mismo tipo de golpe podemos
usar vectores. Por ejemplo, si declaramos una variable con nombre PILOTO y tipo de
dato BOOL[1000], habremos generado de una tacada 1000 variables de tipo booleano.
Tendremos que hacer referencia a ellas de la siguiente manera: PILOTO[numero]. Esto
tiene la ventaja que podemos recorrer todo el vector con una variable que actue de
puntero. Segun valga “numero” activamos un PILOTO u otro. Es decir podemos hacer
direccionamiento indirecto con arrays.

5. Podemos crear una estructura de datos de la siguiente manera. Nos vamos a Datos 2>
Tipos de datos = Estructuras.

Explorador de vista maltiple « I ﬁ

new Controller 0 - |:| ——

3 Configuraciones y ajustes Unidn
Enumeracian

Ll Programacion

L b= Wariables globales
- A Tareas
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Clicamos dos veces e introducimos el nombre de la estructura. En este caso se llamara
“Palet”. A continuacién le damos botén derecho = Crear nuevo miembro.

Mombre
Unian

Enumeracion Crear nuevo tipo de datos

Crear nuevo miembro

Cortar

Copiar

Eliminar

Deshacer

Actualizar desplazamiento

Seleccionar Todo
Contraer todo
Expandir tedo

Y vamos afiadiendo todos los tipos de datos que contendra nuestra estructura. Para
este ejemplo el tipo de datos “Palet” contendrd los datos: “largo”, “ancho”, “modelo”

7 7

y “peso

”

Nombre
Unidn

Enumeracion

Para hacer uso de esta estructura podemos crear una variable que se llame
“Bote_99mm”, en donde el tipo de dato es “Palet”. Para ello nos vamos “variables
globales” y lo creamos de la siguiente manera:
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Explorador de vista mialtiple

A Configuraciones y ajustes
Ll Programacicn

e O Tareas

Pero... también podemos crear un array de tamanfo 8 para crear de una tacada 8
variables, y asi poder acceder a cada una a través de un puntero. Una aplicacidn que
tiene esto es para las recetas y formatos. Con esta técnica organizamos el cambio de

receta rapidamente.
e

Explorador de wista multiple pos de datos
Nombre | Tipo de datos

ARRAIG 1) OF Pl

- F3 Tareas

Una forma de trabajar es guardar la posicidn 0 del vector para usarla como variable de
trabajo. Como receta activa. Y en ella cargamos la receta que queramos cambiar.
En el programa queda de la siguiente manera:

0 Cargar _receta MOVE
|11 EN ENO

i Out —Bote 99mm[0]

Bote 99mm[puniters]—

Asi cuando queramos cargar una nueva receta nueva, sélo tendremos que cambiar el
valor de “puntero” en el HMI. Y después activamos el bit “Cargar_receta”. De esta
manera tan simple hariamos el cambio de receta/formato.
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6. Ahora vamos a explicar el uso de la programacion en texto estructurado ST. En un
programa de diagrama de contactos podemos introducir bloques de programacién
estructurada de la siguiente manera: Nos situamos encima de una linea de programa,
le damos botdn derecho = “insertar ST en linea”.

Insertar Entrada
Insertar Salida

Insertar Bloque de Funcién
l=—Bote_S9mm(0]

Insertar Funcién
InsertarSalto

Inzertar 5T en linea

Se nos crea un bloque donde podemos escribir instrucciones en texto estructurado.

1 | Cargar _receta | MIOVE |

El texto estructurado es muy util para inicializar variables, hacer operaciones
matematicas... que de otra manera seria muy tedioso hacer el diagramas de contactos.

Por ejemplo, podemos inicializar arrays en el primer ciclo de scan con un bucle FOR de
la siguiente manera.

P_First_Run
|| 1{=FOR puntero:=1TO 7 BY 1 DO |
2 Bote_99mm(punterc].modelo:=punterc;
31| END_FOR;
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Siguiendo con el texto estructurado, podemos comentar lineas para que no se
ejecuten haciendo uso de // 6 (* *). Esto es muy Gtil cuando estamos haciendo
pruebas.

4

//esto es un comentario y no se gjecuta

5 H
6i=(*
71| esto también es un comentario

8| %)

7. Tipos de dato UNION. Permiten ver una zona de memoria con diferentes formatos. En
CX-Programmer si teniamos una variable tipo WORD en la zona de memoria W100 y
gueriamos acceder a cada uno de sus bits individualmente podiamos hacerlo
accediendo a W100.XX . Esto en Sysmac no es posible porque no tenemos acceso a las
direcciones de memoria. Trabajamos con etiquetas y a las direcciones no podemos
acceder. Para poder acceder a diferentes bits de una variable Word, la manera de
hacerlo es creando un tipo de dato que Omron llama UNION.

Este tipo de dato Union se usa mucho para leer el estado de los variadores de
frecuencia, veamos un ejemplo:
1. Primero nos creamos el tipo de datos Union. Para ello nos vamos a “Tipos de
datos” y debajo de “Estructuras” entramos en “Unidn”. En este ejemplo vamos
a crear un tipo de datos unidén que llamara VFD.
2. Cremos nuevos miembros. Boton derecho—>”Crear nuevo miembro”

Nombre

Bits Crear nuevo tipo de datos

syes | Creornuevo miembrs |

Words Cortar

Copiar

Eliminar

Deshacer

Seleccionar Todo
Contraer todo
Expandir todo
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Aqui insertamos miembros de tipo Booleano, Byte y Word tal y como vemos
en la siguiente imagen. La variable principal queremos que sea tipo Word, por
eso hacemos un array de 16 bits y un array de 8 bytes.

Estructuras Mombre
Enumeracion ARRAY[0..15] OF BOOL
Bytes ARRAY[0..7] OF BYTE

WORD

Como vemos, la forma se asemeja mucho al tipo de datos Estructura visto
anteriormente. Realmente, una Union es una Estructura con la peculiaridad que cada
miembro apunta a la misma direccién de memoria.

3. Ahora creamos una variable global que se llame “Variadores” y en tipo de
datos ponemos “VFD[10]”. Se nos quedara algo de la siguiente manera. Lo que
hemos hecho ha sifo crear 10 variables de una tacada para leer el estado de
los variadores de frecuencia.

v

Nombre Tipo de datos Valor |

4. Ahora podremos acceder a cada variable de cada variador y leerlo en formato
Word, Byte o Bit. Por ejemplo, si queremos acceder al bit 4 del variador 2 se
hard de la siguiente manera.

Variadores[2].Bits[4]

8. Parasimular un programa simplemente le damos a “Simulacion” = “Ejecutar”
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LI I

Ejecutar en modo PROGRAM Alt+F5

Explorador de vista mltiple

+Alt+Break

Shift+F5
new_Controller_ 0

Ejecutar un Paso F10
Paszo de Entrada F11

Paso de Salida Shift+F11
Ejecucién por pasos continuos

Ejecutar un ciclo

Wentana de Puntos de ruptura Alt+F9

Calibracion

Ejecutar en modo de estimacién de tiempo de ejecucion

Iniciar la simulacién integrada de NS

9. Una vez tengamos un programa hecho y queramos transferirlo, para compararlo con el

que tiene la CPU le damos a sincronizar. .

10. Una vez hemos cargado el programa en la CPU y estamos en modo PROGRAM o
estamos simulando, podemos visualizar los valores que van tomando las variables de
la siguiente manera. Clicamos en “Pagina de vigilancia”.

Pagina Vigilancia

Esta herramienta es muy util para diagnosticar y probar. Porque podemos visualizar y
modificar el valor de las variables (globales y locales). Para las variables locales hay que
indicar el programa al que pertenecen. Siguiendo con el ejemplo anterior, si queremos
ver el valor de la variable local “puntero” tendriamos que poner “Programa0.puntero”
tal y como vemos en la siguiente imagen:
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Mombre Valor Online Modificar
Programal.puntero

Si queremos modificar el valor de una variable tenemos que introducirlo en la casilla
“Modificar” y pulsar la tecla Enter.
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V. Funciones:

1. Funciones interesantes:
a. GetlOmsClk. En sysmac studio los generadores de pulsos vienen en formato
funcion.

Get100msClk

Get20ms=Clk

b. PWLApprox. Hace una aproximacion lineal. Util para sensores que no tengan
un escalado lineal, por ejemplo si queremos atacar a un termistor NTC sin
tarjeta de linealizacion. Si sabemos la ecuacidn la metemos en texto
estructurado y no hay problema. Pero si no tenemos una ecuacion, y tenemos
por ejemplo una serie de puntos que hemos obtenido empiricamente, esta
funcién hace un multiescalado, permite linealizar entre punto y punto por lo
gue podemos calcular todos los puntos intermedios.

Antes esto se tenia que hacer con Excel, se metian los puntos en Excel y se le
pedia que nos sacase una ecuacién que aproximase lo maximo posible a esa
nube de puntos. Pero con esta funcién es mas cémodo.

c. TimeStamp. Para las E/S EtherCAT podemos leer y establecer cuando
qgueremos desactivar o activar una cabecera de E/S.

2. Para cambiary visualizar el valor de un temporizador desde un HMI tenemos que

hacer uso de las funciones siguientes: “TimeToSec” y “SecToTime". Estas funciones
cambian el tipo de dato de la forma “T#1m4s” a tipo entero y viceversa.
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2 TimeToSec
EM ENO
Infroducir Variable— In I~ Introducir Variable
3 SecTaTime
EM ENO
Introducir Varioble—{In I—Infroducir Varioble

3. Las funciones aqui trabajan dentro de librerias. Porque llevan funciones y datos. Para
importar funciones tenemos que importar librerias. La forma de cargarlas es la
siguiente:

Auto Connect Project - new_Controller_0 - Sysr

Comprobar todos los programas F7

Comprebar programas seleccionados Shift+F7

Crear controlador F&

Volver a crear controlador

figuracicnes y ajustes

Valor inicial | Retentiva | Co
] |

Uso de memeria

jramacicén

Edicién online r Luntero]—‘ln Oull—Bote_BQmm[D]

gramas

| Programa( z TimeTa!

EM - - -
Introducir Variable— In I
3 SecToTime
EM ENO |

Mombre de la biblioteca | Namespace | Versién | Autor | Organizacién | Creado | Modificado e

M Incluya las bibliotecad

Crear referencia
Aceptar

Una vez cargada, nos apareceran las funciones nuevas en la caja de herramientas.
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<Borrar blisqueda> vy P

Analog Conversion
BCD Conversion

Bit String Processing
Communications
Comparison
Conversion

Counter

Data Movement

>
S
S
S
-
»
>
b
>

Data Type Conversion
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V. Servomotores:

Primero vamos a explicar la diferencia entre ejes controlados, ejes reales y ejes virtuales.

e Numero de ejes controlados = nimero de ejes que la CPU puede controlar. Incluye
reales y virtuales.

e Numero de ejes reales = numero de ejes fisicos que se pueden conectar. En definitiva,
numero de drivers que podemos pinchar.

e Numero de ejes virtuales = Numero ejes controlados — Numero ejes reales.

Un eje virtual es un eje que creamos por software.

Un eje virtual puede ser un enconder. Si tenemos un cinta transportadora, que no estd movida
por servo sino por VFD, al ponerle un encoder, al ser un sincronismo, puede ser un eje. Pero no
es un eje real porque no tiene entrada directa por driver de servo. Entonces es eje virtual.

Un eje virtual también puede ser una unidn de dos ejes reales. Por ejemplo, si dos ejes reales
gueremos unirlos para que se muevan en conjuncién, estamos creando un eje nuevo
realmente, un eje virtual.

1. Afadir un nuevo servomotor. Nos vamos a “Configuracion de eje” >”Afadir’ >"Eje de
control de movimiento”.

Tabla de Configuracién de Ejes

2. Cambiar el nombre del eje. Nos ponemos encima del servomotor y le damos botdn
derecho “Renombrar”.
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Editar
Cortar
Copiar

Eliminar

¥ = Programas

¥idP rograma 0

3. Configuracién. Pulsamos dos veces sobre el eje.
1. Configuracién basica del eje.

MNimero de eje
Uso de eje Eje utilizado v
Tipo de gje Servoeje v
Control de realimentacion 5in lazo de control ¥

Dispositive de entrada 1 <No asignado> v
Dispositive de entrada 2 : I -
Dispositivo de entrada 3 <IN gnado>
Dispositivo de salida 1 MNodo: 1 RESD-KNOTH-ECT(EOOT) *
Dispositive de salida 2 <MNo asignado> ¥
Dispositive de salida 3 <No asignado> v

asignaao -

p Configuracion Detallada

2. Configuraciéon de Conversion de Unidades. Aqui configuramos los pulsos por
vuelta y escalamos el servo.
En nuestro caso tenemos un servo con un encoder que tiene una resolucion de
20 bits. 27420=1045876. Este es el valor que ponemos en el dato de pulsos/rev.
Para este ejemplo vamos a escalar el servo en grados y para simplificar
pondremos 360 grados/rev.
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[T
B

¥ Umidad
Unidad de visualizacién @@ pulso ® mm ® um ® nm © grade @ pulgada

¥ Distancia de recomdo
Contador de impulsos de comando por rotacién del motor 1045876 IR i )]

© No usar la caja de engranajes
Distancia de recorrido de trabajo por rotacion del motor grado/rev —- (2)

Referencia: Férmula de conversidn de unidades
_ (1) Contador de impulsos de comando por rotacion del motor [UDINT]

"~ {2) Distancia de recorrido de trabajo por rotacién del motor [LREAL] BRI Es IR

Ndmero de impulsos [impulso]

@ Usar la caja de engranajes

3. Configuracién de operacion. Aqui configuramos las velocidades segun los
limites que tenga nuestro accionamiento real.

w Velocidad/Aceleracidén/Deceleracién
Veloadad maxima
Inicio de velocidad
Velocdad maxima de jog
Aceleracion maxima
Deceleracion maxima
Exceso de aceleracion/deceleracion [Usar la deceleracion/aceleracion rapida (§

Seleccion de operacion para Inversion |Parada de deceleracion v

Valor de advertencia de par positivo ‘ %

¥ Maonitor

Rango de posiciones Il grado
Constante de tiempo de filtro de velocidad real ] ms

4. Comprobacién de funcionamiento. Nos situamos encima del servo, boton derecho 2>
“Iniciar prueba de funcionamiento MC”.
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Editar
L ¥ Configura wertar
& Configuracio Sy
® Configuraciol Eliminar
I, Configuracidl Renombrar

B [+ Ajustes de se

] Progromcin

Se nos abrira un asistente en el que podemos mover manualmente el servo para
comprobar que la configuracion es correcta. Para ello tenemos que activar el servo
primero donde pone “Servo OFF” y le damos después al botdn de desplazar.

5. Movimiento relativo.

Si queremos hacer movimiento relativo tenemos que hacer uso primero de la funcidn
“MC_Power” y después “MC_MoveRelative”.

La funcion “MC_Power” pone el servo a ON, es decir el servo empieza a aplicar un par a
velocidad cero, para quedarse bloqueado. Esta seial se mantiene por nivel, mientras que la
sefial de las siguientes funciones que vamos a usar se mantiene por pulso. La funcion
“MC_MoveRelative” es la que ejecuta el movimiento, y es donde le indicamos la consigna de
distancia y los valores de velocidad, aceleracién, deceleracidn...

A continuacidn se muestra un programa para movimiento relativo:
Disco_MCPower

MC_Power
Disco— Axis ————— Axis[—Disco

|/ Enable Status
Busy |— Introducir Variabie
Error — Infreducir Variable

ErrorD |— Introducir Variable

Cimta_MCPower
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MueveDisco
MC_MoveRelative
Disco— Axis —— Axis—=Disca
mueve
I T I Execute Dane
distancia— Distance Busy |—Introducir Variable
velocidad— Velacity Active [—introducir Variable

aceleracion— Acceleration CommandAborted |—/niroducir Variable

deceleracion— Deceleration Errorf=Introducir Variable

icir Variohie— Jerk Emorl D|—introducir Variable

ducir Variable— BufferMode

Con un flanco ascendente es como movemaos

6. Movimiento absoluto.

Para movimiento absoluto usamos los bloques “MC_Power”, “MC_Home" y
“MC_MoveAbsolute”. El bloque “MC_Home” se usa para referenciar el origen. Si queremos
hacer movimiento absoluto es necesario tener una referencia, un origen. Mientras que en
movimiento relativo el origen del movimiento siguiente es el punto actual.

Hay que ajustar en “Configuracién del Homing” cémo queremos que sea el proceso de
Homing. A continuacién se ve cdmo se accede a dicha configuracion.

Explorador de vista multiple

~ 1 )
new_Controller_0 A ‘ l ‘ m _$_ : O
&4
» = Basti de expansién de CPU
v Méto . ..
Método de homing [Giro inverso de proximidad/Entrada de proximidad de ongen ON ¥
Sefial de entrada de inicio |Usar entrada de fase £ como onigen v
Direccion de inicio de homing Seleccién de operacion para e
Direccién de deteccién de entrada de inicio Seleccién de operacién para er

]

Entrada de fase Z

n de grupos de e Entrada de limite positivo

ifiguracion de datos de cam

nfigur 1 d Entrada de limite negativa

Inici
de sefial de proximi

¥ & Programas
o Iniciar desde activacion de
sefial de proximidad de
origen

¥ [ Programal

Iniciar desde lado positivo
de sefial de proximida

Para configurar el homing se toma como referencia la fase Z del encoder (1 pulso por vuelta), para
tener mas precision.
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Veamos un ejemplo del programa con movimiento absoluto:

Disco_MCPower
MC_Power
Disco— Axis ————— Axis|—Disco

C
vd Enable Status

Busy [— Infroducir Variable
Error —Infroducir Variable

ErrorD |—Infroducir Varicble

EnnnD'—Jntmducir Variable
Disco_Home
MC_Home
Disco— Axis ———— Axis—Disco
Hacer_Horme
IT I Execute Done

Busy|—Introducir Varighle
CommandAborted |—Introducir Vaoriable
Error|—Introducir Variable

Errorl D—Introducir Variabie

Disco_Abs
MC_MoveAbsolute
Disco— Axis ————r Axis— Disco
Mover_Absoluto
[1} Execute Done
Abs_Position—{ Position Busy|—introducir Variable
Abs Velocity— Velocity Active |—introducir Variable

Abs_Acc— Acceleration CommandAborted |—Introducir Variable
Abs Dec— Deceleration Errorp=Introducir Variable
Introducir Varioble— lerk Emor| D= Introducir Variable
Introducir Varioble—] Direction

Introducir Varioble— BufferMode

7. Senales de salida de los bloques.
En todos los bloques de movimiento vemos que tienen las sefiales de salida:

e Busy: Dard un 1 si le hemos lanzado la peticidn de movimiento. Pero no significa
que todavia se mueva.

e Active: Dard un 1 si el eje se estd moviendo.

e Error: Muestra un cédigo de error.
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e Done: Se pone a 1 cuando ha ejecutado el movimiento. Cuando enlazamos
movimientos es util.

8. Buffer de movimientos.

En las funciones “MC_Move” podemos configurar el Buffer.

Disco_Abs
MC_MoveAbsclute
DisCco=— AXiS =———— Axisp—Disco
Execute Done
Abs_Position— Position Busy }—=Introdu
Abs_Velodity— Velocity Active |—Introdu

Abs_Acc— Acceleration CommandAborted |—/nirodu
Abs_Dec— Deceleration Error f=Introdu

Infroducir Variable— Jerk EmroriD=Introdu

Introducir Variable— BufferMode

Pasemos a explicar las diferentes funciones que podemos configurar en el buffer.
Imaginemos que tenemos dos instrucciones de movimiento en el programa, una tras otra.

Vamos a ver el comportamiento que hace el servo en funcién del buffer configurado:

e ABORTING. Por defecto si no se rellena el campo “BufferMode” se queda en
abortig. En el programa tendriamos lo siguiente.
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Clnta_mowv
MC_MoveRelative
Cinta— AXIS =— Axisf—Cinta
Execute Done
distancia— Distance Busy—Introducir Variabl
velocidad— Velocity Active | —introducir Variah!
aceleracion— Acceleration CommandAborted |~ introducir Variab!
deceleracion—| Deceleration Ermrorf=—introducir Variabl
Introducir Variabie— Jerk Emor D= Introducir Variabl
Introducir Varioble—{ BufferMode
Cinta_mov2
MC_MoveRelative
Cinta=— AXiS ——— Axisp=Cinta
Execute Done
distancia2— Distance Busy|—introducir Variabl
velocidad— Velacity Active | —Introducir Variabl
aceleracion— Acceleration CommandAborted |— introducir Variabl
deceleracion— Deceleration Error = introducir Variab{
Introducir Variobie— Jerk Emorl D= introducir Variabl
Introducir Variabie— BufferiMode

Lo que ocurre aqui es que la CPU lee el movimiento 2. Como si se tratase de una
bobina, se queda con el dltimo movimiento que lee. Asi que sélo se ejecuta el
movimiento 2 tal y como vemos en la siguiente imagen:

2

BUFFER. Para configurarlo en este modo tenemos que rellenar el campo
“BufferMode” con lo siguiente: “ eMC_BUFFER_MODE#_mcBuffered”.
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Clnta_mowv

MC_MoveRelative
Cinta— Axis ——

Axisp=Cinta

Execute Done

distancia— Distance Busy|—Introducir Variahle
velocidad— Velocity Active |—introducir Variable
aceleracion— Acceleration CommandAbarted = introducir Variable
deceleracion—| Deceleration Errorf—Introducir Variable
Introducir Varigble—|{Jerk Emor D= Introducir Variable

_eMC_BUFFER_MODE#...—| BufferMode

Clnta_movz2
MC_MoveRelative
Cinta— Axis —— Axis—Cinta
Execute Done
distancia2— Distance Busy|—Introducir Variahle
velocidad— Velocity Active |—introducir Variable

aceleracion—{ Acceleration CommandAborted f=Introducir Variable
deceleracion— Deceleration Errorf=—Introducir Variahle
Introducir Variable— Jerk ErmrorlD—introducir Variable

_eMC_BUFFER_MODE#...—| BufferMode

En este modo lo que ocurre es que si activamos los dos movimientos con el mismo
trigger, se ejecuta primero el movimiento 1, y el movimiento 2 se guarda en buffer
para ejecutarlo en cuanto termine el 1. Tal y como vemos en la siguiente imagen
se ejecuta un movimiento y después otro:

1 2

e BLENDING. Para configurarlo en este modo tenemos que rellenar el campo
“BufferMode” con lo siguiente: “_eMC_BUFFER_MODE#_mcBlendingLow”.
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Clnta_mov
MC_MoveRelative
Cinta— AXis — Axisp=Cinta
Execute Cone
distancia— Distance Busy|—Introducir Variahle
velocidad— Velocity Active |—introducir Variable
aceleracion— Acceleration CommandAbarted = introducir Variable
deceleracion—| Deceleration Errorf—Introducir Variable
Introducir Varigble—|{Jerk Emor D= Introducir Variable
_eMC_BUFFER_MODE#...— BufferMode
Clnta_movz2
MC_MoveRelative
Cinta— AXis — Axisp=Cinta
Execute Cone
distancia2— Distance Busy|—Introducir Variahle
velocidad— Velocity Active |—introducir Variable
aceleracion— Acceleration CommandAbarted = introducir Variable
deceleracion—| Deceleration Errorf—Introducir Variable
Introducir Varioble—) Jerk Error| D= Introducir Variable
_eMC_BUFFER_MODE#...— BufferMode

Lo que ocurre en este modo es que se mezclan las dos instrucciones tal y como vemos
en la siguiente imagen:

Cabe destacar que en movimiento eje a eje, el buffer es de 1 solamente. Por lo que
si queremos concatenar mas de dos movimientos a través de buffer, tenemos que
usar las sefales “Active”. Vamos a mostrar un ejemplo de como se haria para
concatenar 3 movimientos:
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MC_MoveRelatve

Cinta— Axis Auis—Cinta
Execute Done
distancia— Distance Busy }=Introducir Variahle
velocidad— Velocity Active |—Introducir Variahle

aceleracion— Acceleration CommandAborted |—/ntroducir Variable
deceleracion—| Deceleration Error—introducir Variahle
Introducir Varioble— Jerk Emor|Df—Introducir Variable

Introducir Varioble— BufferMode

Clnta_mov2
MC_MoveRelative
Cinta—Axis —— Axis—Cinta
Execute Done
distancia2— Distance Busy }=Introducir Variahble
velocidad— Velocity Active |—Introducir Variable

aceleracion— Acceleration CommandAborted |—/ntroducir Variable
deceleracion— Deceleration Errorf=introducir Variable
Introducir Varioble-— Jerk Emor| D f=Introducir Variahble

_eMC_BUFFER_MODE#...—| BufferMode

. i e )
Clnta_mev3
MC_MoveRelative
Cinta— AXiS — Axisf—Cinta
Clnta_maowv.Active
I/I Execute Daone

distancia3— Distance Busy|—introducir Variable

Parg concatenar mas velecidad—| Velacity Active|—Introducir Variabile
de 2l movimientos es aceleracion— Acceleration CommandAborted | Introducir Variable
necesa rio usar esto deceleracion—| Deceleration Error = introducir Variable
Introducir Varioble—] Jerk EmrorlDj—Introducir Variable

_eMC_BUFFER_MODE#...— BufferMode

9. Cambiar la velocidad del servo en orden de marcha: se puede usando la instruccién
“MC_combine_axis”.

10. Enlazar dos ejes. Es decir sincronizacion servo-servo. Se hace usando la instruccidn
“MC_GearIn”. Habra momentos en los que interese tener “conectados” los dos servos

y otras veces no. Para desacoplarlos usamos la instruccion “MC_GearOut”.

11. Hacer una leva. Es decir sincronizacién servo-objeto. Se hace usando
“MC_DigitalCamSwitch”.
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12. Creacidén de grupos de ejes. Cuando hacemos interpolaciones tenemos que asociar los
ejes a un grupo. Una interpolacién es cuando dos ejes arrancan y paran a la vez
haciendo distancias diferentes. Las instrucciones que tenemos que usar son
“MC_GroupEnable” y “MC_Movelinear”. Para hacer una interpolacién circular usamos
“MC_MoveCircular2D”.

13. Control de par. Usamos “MC_TorqueControl”. Le ponemos el torque y la velocidad
limite. En control de par siempre es necesario poner una velocidad maxima, porque si
en algin momento no hay par resistente interesa que la velocidad aumente hasta
cierto limite buscando el par.

14. Observaciones.

Algunos servos controlan el encoder desde el driver. En otros, es el PLC el que lee el valor
del encoder del servo. Como el ciclo de scan es de 1ms, a cada ms lee el valor del encoder
y envia el valor de correccidn al servo segun la consigna. Realmente nosotros usamos una
instruccién Move. Pero por debajo, de manera transparente, cuando lanzamos una
instruccién MOVE, la CPU hace muchos procesos de lectura del encoder y calculos segln
consigna.
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VI. Actualizacion de firmware v backup

1. Actualizacidn de firmware de la CPU.
1. Solicitamos el firmware a Omron (no se puede descargar de su pagina ni por
Sysmac Studio).
2. Lo cargamos en una SD.
Con la CPU apagada introducimos la SD y ponemos los 4 dip-switch a ON.
4. Encendemos la CPU.

w

2. Generacién de Backups. Varias formas de hacerlo:
1. Desde Sysmac Studio. Si le damos a “Herramientas” = “Copia de seguridad”
- “Copia de seguridad del controlador” hacemos una copia de seguridad de
todo (programas, configuracién, memoria).

Solucién de problemas...

Exportar variables globales Restaurar controlader...
Comentarios de variables y tipos de datos Comparar con archivo de copia de seguridad...

mportar programa ST..

srencia de configurac < y ajustes Copia de seguridad de variables y memoria

Configuracion de conexion EtherMet/IP Restaurar variables y memoria

Opcidn..

Si le damos a Restaurar controlador podremos cargarle un Backup previamente
realizado.

2. Por Switches. Poniendo los dip-switch en el modo Backup se hace una copia de
todo: programa, configuraciones, memoria. Se guarda en la SD.

3. Por HMIL. Si estd conectado a un HMI podemos usar la instruccién
“BackupToMemoryCard”. Se guarda en la SD. Para poder hacer el Backup hay

que activar el bit de programa desde el HMI. Ver seccion 9 del manual de NJ,
NX.
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