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1 Introduzione.

1.1 Scopo del documento
Lo scopo del presente documento € illustrare il funzionamento del Function Block per la gestione di un

servoazionamento MR-J4-TM dotato di scheda Profinet ABCC-M40-PIR quando il master Profinet & un
PLC Siemens, in questo caso una CPU della serie S7-1200.

1.2 Manuali di riferimento

Manuali — SH(NA)030193A.pdf Manuale generale MR-J4-TM
Manuali — SH(NA)030240a.pdf Manuale Profinet MR-J4-TM

1.3 Software di riferimento

Software — MR-J4-TM_Profinet_Siemens Software TIA Portal v15.1 contenente il FB
Software — GSDML-V2.32- GSD File
MitsubishiElectric-MELSERVO_MR-J4-TM-

20181001.xml

2 Hardware.

2.1 Panoramicadel sistema

Il sistema oggetto di questa TSD & composto da una CPU Siemens serie S7-1200 e un
servoazionamento MR-J4-TM dotato di scheda Profinet ABCC-M40-PIR collegati tra loro tramite un
cavo Ethernet.

2.2 Configurazione hardware

e PLC: S7-1212-DC/DC/DC
e Servoazionamento: MR-J4-TM
e Scheda Profinet; ABCC-M40-PIR

3 Configurazione PROFINET (TIA PORTAL).

3.1 Installazione file GSDML

Copiare la cartella GSD-Files in una posizione del computer in cui TIA Portal pud accedervi.
Aprire il TIA Portal senza aprire un progetto.
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by Siemens - Z:\Documents\MRJ4TM_v3\MRJ4TM_v3

Project Edit View Insert Online  Options Tools Window Help

F TR saveproject 1 S X = ] ¥ Settings
Support packages

= Manage general station description files (G5D
Devices 9= L D)

Start Automation License Manager

e @¥ Go offline &? /AR

1]

[#] Show reference text

LLl Global libraries

B Add new device

gy Devices & networks

(78 PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly]
i Ungrouped devices

5% Security settings

I3 Cross-device functions

';i Common data

[5]) Documentation settings

v v v v v v w

[@ Languages & resources
» (& Versien control interface

» i@ Online access

» (53 Card ReaderlUSB memory

In Opzioni, selezionare “Manage general station description files (GSD)”.
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‘Manage general station description files [?
Installed GSDs GSDs in the project

Source path: |Z:'.Dncument;‘.MR-!—q--TI\-'l-PNTRelease PackliGSD Files | D

Content of imported path

[:I File Wersion Language Status Info

[[] esDMLYZ 25-MitsubishiElectricM.. V225 English Already installed MELSERVO
D GSDMLV2 32-MitsubishiElectric-M... V232 English Already installed MELSERVD ...
[[] GsSDMLZ 32-MitsubishiElectricM . V2 32 English Already installed MELSERVO

(<] i e

Come percorso di origine, ora selezionare il percorso nel luogo in cui € salvata la cartella GSD-Files.
Selezionare la casella a sinistra dei file che si desidera installare e selezionare “Install”.
| file verranno ora installati e la directory Hardware verra aggiornata.

3.2 Aggiunta del servo MR-J4-TM al progetto

Dopo aver creato un nuovo progetto e inserito una CPU, ora € possibile aprire “Devices & Networks”
dove nella scheda “Network View” & possibile aggiungere nodi Profinet.

‘E Topology view Hb%h Network view m Device view ‘ Options

1

i Newwork| £ Connections [HM connection [E2RR | J [O% = J Network overview ‘l Connections | “|»

~

¥/ Device Type ~ | Catalog
¥ 57-1200 station_1 57-1200 station |<sesrch= il |t
» PLCI CPUIZHCABTRY | profle: | <alls =

~ GSDdevice_1 GSD device .
- @ Controllers|
b WRITM MRLSERVO MR-J4-TM i'w
» [ M
» [ PCoystems
[ Drives & starters
T » ’1! Drives & starters
i S » [ Network components
» [l Detecting & Monitering
» [ Distributed lio

Raimana amaninn 0

PLC_1
CPU1214C

B

» [ Power supplyand distribution
» [ Field devices

MR-14-TM « [ Other field devices
MRLSERVO MR- DP.HORM - » [ Additional Ethemet devices.
pLC_1 L ~ [ PROFINETIO

= [ Drives

waeny Gl

~ [l Mitsubizhi Electric Corporation
« [ MELSERVD
I MELSERVO WR-4-TM [
Il MRLSERVO MR-J4-TM
» [ SIEMENS AG
» [l Encoders

» (1§ Gateway |~
[<] [} >
[

Device:

Zanmiam T

inna T

B¢

] I 2 e [ —— B
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Nel catalogo hardware sotto “Other field devices” — “PROFINET 10” — “Drives” si trova il servo MR-J4. ||
trascinamento della selezione aggiunge il file gsdml alla rete:

MRB-14-TM_1
MRLSERVO MR-J... DP-NORM
Mot assigned

In questo caso il nodo non & connesso ad alcuna rete Profinet ma se si preme “Not assigned” appare
una casella in cui & possibile scegliere a quale rete si desidera connettersi. Verra generato
automaticamente un indirizzo IP.

MR-J4-TM_1
MRLSERVO MR-J... DP-NORM
Mme mmrimmad

Select 10 controller
PLC_1.PROFINET interface_1

3.3 Configurazione MR-J4-TM

Facendo doppio clic sul servo nella vista di rete, si accede alla vista dispositivo.

grouped 0
|E Topology view ||£3 Network view ”l—]f Device view | Options [EE]
—— =l
= Device overview e
£ 2
=] =
2 ). [Module Rack Slot | laddress | Q address Type v | Catalog 3
‘ v WRI4TM 0 [ MRLSER.. | [<Search> | [t [t E
| » Interface o ox1 VRGN [ Filter Profile: _AII:~ -] [ g
‘ ¥ DO with Manufacturer telegr. 102_1 0 1 DO with... » I Head madisk i
ead module
| Parameter Access Point [ 11 Paramet...| o e
] Custom telegram 102, PZD-24/24 0 12 68..115 64..111 Custom .. ‘mu it ndard o) ol
-_ ~ (@ Manufacturer Telegrams §
Il DO with Manufacturer telegr. 100 =
DP-NORM 1 }DO with Manufacturer telegr. 102 4
s
@
B
=]
£l
5 2
N 3
" -
L (]
c
o
El
=
a
>
o
n
. 5‘
b | Information »
Nevira: I o =

MR-J4-TM supporta i telegrammi 100 e 102. Questo blocco funzione utilizza il telegramma 102.
Quando si inserisce il telegramma, gli indirizzi | e Q vengono generati automaticamente.

Nella vista “Device”, &€ possibile anche modificare l'indirizzo IP e il nome del dispositivo. Questo pud
essere trovato in “Properties” — “General” — “Ethernet Addresses”.
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MRI4ATM v3 » Ungrouped devices » MR-J4-TM [MRLSERVO MR-14-TM]

& [ MR-34-TM [MRLSERVO MR-24-Th =] By & 55|

DP-HORM

MR-J4-TM [MRLSERVO MR-J4-TM]

v General

Catalog information
v PROFINETinterface [X1]
General

Interface options
Media redundancy
» Real time settings
» Port1[X1P1R]
» Port2 [X1P2R]
Identification & Maintenance

Affinché I'azionamento MR-J4-TM inizi a comunicare con la CPU, & necessario impostare l'indirizzo IP
e il nome del dispositivo su di esso. Questo puo essere fatto da TIA Portal.
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3.4 Impostazione Indirizzo IP

74 Siemens - Z:\Documents\MRJ4TM_v3\MRJ4TM_v3

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

GiyH X D T MG E R § coonline g¥ co

Devices |

Save project |

v Diagnostics
General
v ] MRMTM V3 ¥ Functions

B¢ Add new device Assign IP address to the device
Assign PROFINET device na...

Assign IP address

gy Devices & networks Devices connected to an enterprise network or directly to the internet must be appropriately

» [ PLC_1 [CPU 1214C AC/DCIRly] jles R Ie Bkt setiings H protected against unauthorized access, e.g. by use of firewalls and network segmentation.
» /i Ungrouped devices For more information about industrial security, please visit
foiy 5 : iemen i
» 5§ Security settings
» 38 Cross-device functions
» [g§ Common data

[5]) Documentation settings

» [@ Languages & resources q -
» L& Version control interface SO e | et
~ [} Online access
Y Displayihide interfaces
» [ COM [RS232/PPI multi-master cable]
» [ Intel(R) 82574L Gigabit Network Connection
» [ pCinternal [Local]
» [ use [s7UsB]
» [ TeleService [Automatic protocol detection]
~ []) Realtek USB FE Family Controller
82 Update accessible devices

B Display more information

IPaddress: 192 . 168 .0 .10
Subnetmask: 255 . 255 . 255 . 0
[ use router

Router address:

| AssigniPaddress |

(<] I ] E

dFFFAH

~ [@ mrj4-tm [192.168.0.10] [g Properties H‘j..lnfo “L\ Diagnostics
e % Online Kdmgnoshes J General H Cross-references H Compile ‘
i 2 S

o e [OI[L]@][shonaimessoges |7

» (5 Card Reader/USB memory

Nella struttura ad albero del progetto a sinistra in TIA Portal & possibile selezionare la scheda di
comunicazione nel computer in “Online Access”. Se si preme “Accessible devices”, si otterra una lista

di tutto cio che e sulla rete.
Sotto MR-J4 si pud scegliere “Online e Diagnostics”. Nella pagina che si apre, sotto “Functions” si pud
impostare I'indirizzo IP (pulsante “Assegna IP Address”)

3.5 Device name

v Diagnostics | Assign PROFINET device name

General
v Functions

s==1g0 [Fadcressi A Configured PROFINET device
Assign PROFINET device na.. )
Reset to factory settings PROFINET device name: | mri4-tm |

Device type: | MR-J4-10TM ‘

Device filter

n Accessible devices in the network:

IP address MAC address Device PROFINET device name Status

["] LED flashes | Update list | | Assign name

pag. 9 di 22



MITSUBISHI !vllll'rpsqﬁlsr-n ELECTRIC EUROPE B.V.
ELECTRIC Centro Dir. Colleoni, Palazzo Sirio, Ingresso 1

Viale Colleoni 7, 20864 Agrate Brianza (MB), ITALIA
Changes for the Better Tel. 039 60531, Fax 039 6057694/7

In “Assign name” & possibile assegnare il nome del dispositivo PROFINET. E importante immettere lo
stesso nome assegnato all'unita in “Device configuration”.

3.6 Impostazioni Telegramma

Il telegramma 102 custom va configurato inserendo i numeri PNU (completi di subindex) relativi alle
variabili che vogliamo monitorare o comandare. Per farlo, occorre andare in “Devices & Networks”, fare
doppio clic sul servo entrando cosi nella sua vista “Device view”, dopodiché selezionando “Custom
Telegram 102, PZD-24/24” dall’albero a destra & possibile accedere alle proprieta del telegramma.
Sotto “Module parameters” si trova il menu per inserire i PNU delle variabili desiderate.

MR-JA-TM _Profinet_v1 » Ungrouped devices » MR-J4-TM [MELSERVO MR-J4-TM]

|E-F Topology view ||ﬁg'h Network view "—I]T Device view

it | [ MR-J4-TM [MELSERVO MR-J4-TN =] - [izg] & O = Device overview
[=]
Y - Module Rack slot
E *  MR-J4-Th o o
:\\3‘ » Interface o 0X
Q{\b\ ¥ DO with manufacturer telegr. 102_1 o 1
N Parameter Access Point ] 11
_ Custorn telegram 102, PZD-24(2 0 12
| :
| —
] "
- o i
(<[] [>] [100% -] —§— @& <] I | [
|§,Properties ||"_i".lnfo y”ﬁ Diagnostics |
JGeneraI " 10 tags " System constants || Texts |
b General 1 Modul

110 addresses \ Device-specific parameters

PNUINT: 24673

PNU INT Subindex: |0

PNU IN2: [0

FNU IN2 Subindex: |8

PMU IN3: [24641

PNU IN3 Subindex: |0

PNUIN4: [11537

PNU IN4 Subindex: |0

PNU IN5 Subindex: |0

FNU IN6: | 11539

PNU IN6 Subindex: |0

PNU IN7: [24595

PNU IN7 Subindex: |0

PNU INS: 24829

PNU IN8 Subindex: |0

PNU INS: 24576

|
|
|
|
|
|
|
|
PNUINS: [11538 |
|
|
|
|
|
|
|
|
1
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Gli ingressi, ovvero le variabili di monitoraggio del servo, sono identificate dalla dicitura “PNU INn” e
“PNU INn Subindex” dove n & un numero che va da 1 a 24 e rappresenta lo slot (cio significa che potrd
al massimo monitorare 24 variabili tramite la comunicazione ciclica). Le uscite, ovvero le variabili di
comando, sono invece identificate dalla dicitura “PNU OUTn” e “PNU OUTn Subindex”. Anche in questo
caso gli slot disponibili sono 24. Tutti gli slot sono liberamente assegnabili.

Il telegramma 102 & cosi composto:

(3) Telegram 102

Direction 10 Data Name Data lengtn Remark
number (Bit)
Controller to Drive 1 Modes of operation 8 Refer to chapter 5/
Reserved 8 chapter 6.

2 Controlword 16 Map size: 48 bytes
3 Control DI 1 16 (Note)
4 Control DI 2 16
5 Control DI 3 16
6 Target torque 16
7 Torque slope 32
8
g Target position 32
10
11 Target velocity 32
12
13 Velocity limit value 32
14
15 Profile velocity 32
16
17 Profile acceleration 32
18
19 Profile deceleration 32
20
21 Touch probe function 16
22 Reserved 16
23 Reserved 16
24 Reserved 16

Drive to Controller 1 Modes of operation display 8 Refer to chapter 5/

Reserved 8 chapter 6.

2 Statusword 16 Map size: 48 bytes
3 Status DO 1 18 (Note)
4 Status DO 2 16
5 Status DO 3 16
6 Torgue actual value 16
7 Digital inputs 32
8
9 Position actual value 32
10
1 Velocity actual value 32
12
13 Following error actual value 32
14
15 Touch probe pos1 pos value 32
16
17 Touch probe pos1 neg value 32
13
19 Touch probe pos2 pos value 32
20
21 Touch probe pos2 neg value 32
22
23 Touch probe status 16
24 Reserved 16

Mote. When changing a mapping, set the tofal size 48 bytes. Use Reserve (PNU = 0) to adjust mapping size. To change a data length
(Bit), set "0", "8", or "16" fo sublndex for Reserve.

I PNU associati alle variabili del servo possono essere trovati nel manuale Profinet, capitolo 9.2.
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4 Configurazione MR Configurator 2
4.1 Parametri
Maggiori informazioni sulle impostazioni dei parametri sono disponibili nel Manuale di istruzioni MR-J4-

TM sh030193e.
Ci sono due opzioni per scrivere i parametri sul servo:

| [selected Items Write ] [___Axis Writng__]

e Selected Items Write: scrive solo il parametro contrassegnato da un rettangolo azzurro.
Axis Writing: Scrive tutti i parametri sul servo.

e Sinoti che alcuni parametri richiedono un riavvio del servo, questo € indicato nella finestra di
dialogo che compare quando si digita il parametro.

'MELSOFT MR Configurator? =

Writing is completed. Please switch the power supply of the
servo amplifier off and on again.

Need to switch power on again: Axis1

4.2 Modalita di controllo

La modalita di controllo del servo deve essere impostata sulla modalita Profilo affinché funzioni con
questo blocco funzione. Puoi trovarlo in Common — Basic. Qui puoi anche cambiare la modalita se usi il
segnale di Forced Stop.

@ Axis1 ;V +JRead [E) Set To Default Fverify [ Parameter Copy [m) Parameter Block

: F¥0pen [Hsave As
=)

=58 Function displa)# | . . =
Em er—

=- Common Control mode{(**5TY) Encoder output pulse(*ENRS, *ENR, *ENR2)
Basic Control mode selection Encoder output pulse phase
Extension | || | [ N | [ Acvance A-phase 90°by COW |
Extension Z e
Alarm setti Rotation direction(*POL) Number of encoder output pulse
Tough driv Rotation direction selection i e 4000 | pulse

Drive recor |CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input bf_] -
e Encoder output pulse

Component pa

Position contro Forced stop(*AOP1)
Torque control Servo forced stop selection Zen meed(z) e
(- Servo adjustme Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used) \_:] Zerospeed | 50 | r/min (0-10000)
Basic - o -
Extension
Filter 1 3

~.ooa
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4.3 Batteria

Nell'esempio di programma per questo servo, l'impostazione & che la batteria sia montata sul servo.
Questo & impostato in Components parts.

=55 Function displa)# | I ; e
—— Component parts | Jseledﬁd Items Write | [ AxisWritng |

Common
s Regenerative option(**REG) Brake output(MER)

E:ts:\sion F{eggneraﬁve option setting - Cervo rancliber [[Juses electromagnetic brake interlock (MBR)
Extension & |Regen. option is not used |ﬂ Electromagnetic brake sequence output
Alarm setti _| ms (0-1000)

Tough driv

Drive recor

Component pa
Position contro

Torque control Battery(*ABS) =
(=) Servo adjustme

X Absolute pos. detection system sel.
Basic P , o SY —— : ‘? ~ Servo motor
s fEnabled (Used in s. detect system
Extension L = b _f Encoder cable(**COP1)

{11}

Filter 1 Encoder cable communication method sel.

Filter 2 | 2-wire l :J
Filter 3
Vibration ¢

4.4 Trasmissione

In Controllo di posizione, cliccando su Electronic Gear, € possibile impostare il rapporto di trasmissione
sull'albero del servo. In questo esempio, viene impostato che un giro del servomotore corrisponda a
500 impulsi. Con una vite a ricircolo di sfere con un passo di 5 mm, cid corrisponderebbe a un impulso
di 0,01 mm.

=) 8 Function displa)# |
Gpestionmod | scected ioms wie) [_sos tiiwe,_]

= Commeon In-position range(INP, “COP3) Electronic gear(*FBP, *CMX, *CDV, *AOP3)
Basic In-position range(Cmd. pulse unit) Number of command input pulses per revolution
Extension B ‘1600; :—;_{ (0-65535) sop | pulsefrev
Extension 2 In-position range unit selection Electronic gear
Alarm setti | Command input pulse unit \ :J
Tough driv
Drive recor Error excessive alarm(ERZ, *COP3)

Component pa Error excessive alarm level setting | 0] rev(o-1000)

Error excessive alarm level unit selection ‘ 1 ’:] [rev] unit

Torque control
[=)- Servo adjustme
Basic

4.5 Tuning

In Servo Adjustment impostare I'ottimizzazione per il servoasse. In questo esempio utilizziamo la
modalita di sintonizzazione automatica 1, quindi si imposta la forza con cui deve andare il servo con un
valore compreso tra 1 e 40 sulla risposta di sintonizzazione automatica.
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= Common
Basic
Extension
Extension 2
Alarm setting
Tough drive
Drive recorder
Component parts
Position control
Torque control
[=)- Servo adjustments
Extension
Filter 1

1]}

=B Function display [a]

Filter 2

4.6 Limiti hardware
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Auto tuning(ATU, RSP)

Gain adjustment mode selection
|Auto tuning mode 1 [v]
—
Auto tuning response | 16 {2 (1-40)
Overshoot amount{OVA)
Overshoot amount compensation \ 07 % (0-100)

e v (i

Servo loop gain

Load inertia moment ratio \ 0 \ times (0,00-300,00)

Model loop gain i 28
Position loop gain

Speed loop gain

Spd. integral compen. | ms (0,1-1000,0)

Spd. differential compen. | 980 | (0-1000)

Per poter pilotare I'asse anche se non sono stati collegati dei finecorsa esterni, &€ possibile impostare gli
ingressi sul servo in modo che siano sempre alti. Questo viene fatto in Digital I/O — Basic, in questa
pagina c'é un pulsante Auto ON Assignment che apre una finestra di dialogo per impostare LSP e LSN.
Se vengono utilizzate posizioni limite, queste devono essere impostate su OFF. Non dimenticare di
scrivere il parametro sul servo dopo la modifica.

= 5 Function display
- Operation mode
=- Common
Basic
Extension
Extension 2
Alarm setting
Tough drive
Drive recorder
Component parts
Position control
Torque control
[=- Servo adjustments
Basic
Extension
Filter 1
Filter 2
Filter 3
Vibration control
One-touch tuning
Gain changing
=} Positioning
Basic
Home position return
= Digital I/O
Basic
Extension

4.7 Diagnostica

Device setting

1/O device sel.

] i

Input signal auto ON sel.

Device Setting I

[LAuto ON Assignment |

ﬁto ON'Setting

Input fil}

St Auto ON assignment
LSP ®ON
LSN ®on

QO oFF
O oFF

ok ] [ cancel |
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Nel configuratore MR 2 c'é€ anche la possibilita di monitorare e diagnosticare il servo. Questo puo

essere trovato in Monitor e Diagnosi.

Monitor | Diagnosis Test Mod
[ Display All..

i :E 1/O Monitor...

T Q’d Graph...

! | aBSDataDisplay... E

Diagnosis | TestMode Adjustment Tools Windo
Alarm Display...

Alarm Occurrence Data...
Drive Recorder...

No Motor Rotation...
System Configuration...
Life Diagnosis...

Machine Diagnosis. ..

5 Function Block

5.1 Ingressi

Tel. 039 60531, Fax 039 6057694/7

Nome Variabile Tipo di dato | Commento
i StrHW 10 HW 10 Struttura dati telegramma 102
i_xServoOn Bool 1 = asse in coppia
i_xStartPos Bool 0—1: inizio posizionamento
i_xStartHoming Bool 0—1: inizio ricerca posizione Home secondo la
modalita definita sul servo
i xPosType Bool 0 = posizionamento assoluto
1 = posizionamento relativo
i_xQuickStop Bool 1—0: stop movimento
i_xResetFault Bool 0—1: reset allarmi servo
i_xJogCW Bool 1 = Jog avanti
i xJogCCW Bool 1 = Jog indietro
i_wTorqueLimit Int Limite coppia in % sulla coppia massima
i_dwJOG_Speed uUdint Impostazione velocita di Jog in rpm
i_dwPOS_Speed Udintl Impostazione velocita di posizionamento in rpm
i WACCTime Int Tempo di accelerazione in ms
i wDECTime Int Tempo di decelerazione in ms
i_dwTargetPosition Dint Target di posizione
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5.2 Uscite
0_dwActualPosition Dint Feedback posizione
o_fActualTorque Real Feedback coppia
o_fActualVelocity Real Feedback velocita
0_xReadyForOperation | Bool lseServoOn=1
0_xOperationEnabled | Bool lseServoOn=1
0_xHomingOK Bool 1 = Homing completato
0_XxReady Bool Asse pronto per Servo On
0_xInPosition Bool 1 se Start Positioning = 1 e posizionamento completato
o_xFaultPresent Bool 1 = servo in fault
0_xAlarmPresent Bool 1 =servo in allarme
o _xCommeError Bool 1 = Errore comunicazione

5.3 Variabili di appoggio/temporanee

Nome Variabile Tipo di dato | Commento

strData udt_J4-TM Struttura dati contenente i segnali di scambio con il
servo

strDataZero udt J4-TM Struttura appoggio per errore comunicazione

XAUTO Bool Bit di appoggio modalita Auto

XMAN Bool Bit di appoggio modalita Man

XxBA HOM Bool Bit di appoggio Homing

xBA JOG Bool Bit di appoggio Jog

XBA_POS Bool Bit di appoggio Positioning

XHM Bool[1..16] Array di appoggio generico

wTmpTorque Int Word appoggio calcolo coppia

fTmpTorqueReal Float Float appoggio calcolo coppia

fTmpVelocity Float Float appoggio calcolo velocita

xMJogEnabled Bool Bit di appoggio abilitazione Jog

XMPosEnabled Bool Bit di appoggio abilitazione Positioning

XMHomEnabled Bool Bit di appoggio abilitazione Homing

strDiagRecord DIS Struttura di sistema per diagnostica

xCommiInError Bool Errore di comunicazione lettura

xCommOutError Bool Errore di comunicazione scrittura

wMoO_SP Int Bit di appoggio modalita operativa

dwTmpJOGSpeed Dint Doppia word appoggio calcolo velocita Jog

wTmpDatain Int Word di appoggio struttura dati in ingresso

wDiagRet Int Word di appoggio

wDiagCnt Word Word di appoggio

5.4 Strutture PROFINET

54.1 udt_J4-TM

Nome Variabile

Tipo di dato | Commento

In

strin Struttura ingressi

Out

strOut Struttura uscite
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5.4.2 Strin
Nome Variabile Tipo di dato | PNU
ModesOfOperationDisplay | Byte 6061h
Res01 Byte
StatusWord StrSTA 6041h
Status DO1 strSTA DO1 | 2D11h
Status_DO2 strSTA_DO2 | 2D12h
Status_DO3 strSTA DO3 | 2D13h
ActualTorque Int 6077h
Digitallnputs Bool[0..31] 60FDh
ActualPosition Dint 6064h
ActualVelocity Dint 606Ch
ActualFollowingError Dint 60F4h
TouchProbePosl1PosValue | Dint 60BAh
TouchProbePos1NegValue | Dint 60BBh
TouchProbePos2PosValue | Dint 60BCh
TouchProbePos2NegValue | Dint 60BDh
TouchProbeStatus Int 60B9h
Res47 Int

5.4.3 StrSTA
Nome Variabile Tipo di dato | Commento
Res08 Bool
Remote Bool
TargetReached Bool
ILA Bool
OMS1 Bool
OMS2 Bool
Resl4 Bool
Res15 Bool
ReadyToSwitchOn Bool
ReadyToOperate Bool
OperationEnabled Bool
FaultPresent Bool
VoltageEnabled Bool
QuickStop Bool
SwitchOnDisabled Bool
WarningPresent Bool

5.4.4 StrSTA_DO1

Nome Variabile Tipo di dato | Commento
Res00 Bool
Res01 Bool
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S SA Bool
S MBR Bool
S CDPS Bool
S CLD Bool
Res06 Bool
Res07 Bool
Res08 Bool
Res09 Bool
Res10 Bool
Resll Bool
S INP Bool
S TLC Bool
S ABSV Bool
S BWNG Bool
5.4.5 StrSTA _DO2
Nome Variabile Tipo di dato | Commento
S ZPAS Bool
Res01 Bool
Res02 Bool
S ZSP Bool
S VLC Bool
Res05 Bool
S IPF Bool
Res07 Bool
S PC Bool
Res09 Bool
S DB Bool
Resll Bool
Res12 Bool
Res13 Bool
Res14 Bool
S ZP2 Bool
5.4.6 StrSTA_DO3
Nome Variabile Tipo di dato | Commento
Res00 Bool
Res01 Bool
Res02 Bool
Res03 Bool
Res04 Bool
S STO Bool
Res06 Bool
Res07 Bool
Res08 Bool
Res09 Bool
Res10 Bool
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S MTTR Bool
Res12 Bool
Resl13 Bool
Resl14 Bool
Res15 Bool

5.4.7 StrOut
Nome Variabile Tipo di dato | PNU
Modes Of Operation Byte 6060h
Res01 Byte
ControlWord strCTRL 6040h
Control_DI1 strCTRL_DI1 | 2D01h
Control_DI2 strCTRL_DI2 | 2D02h
Control DI3 Bool[0..15] 2D03h
TargetTorque Int 6071h
TorqueSlope Dint 6087h
PP TargetPosition Dint 607Ah
PV TargetVelocity Dint 60FFh
TQ VelocityLimit Dint 2D20h
PP_ProfileVelocity Dint 6081h
Acceleration Dint 6083h
Deceleration Dint 6084h
TouchProbeFunction Int 60B8h
Res42 Word[0..2]

5.4.8 StrCTRL
Nome Variabile Tipo di dato | Commento
HALT Bool
OMS Bool
Res10 Bool
Resll Bool
Res12 Bool
Resl13 Bool
Resl4 Bool
Res15 Bool
ON Bool
CoastStop Bool
QuickStop Bool
EnableOperation Bool
NewSetPoint Bool
SingleSetPoint Bool
AbsRel Bool
FaultReset Bool
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Nome Variabile Tipo di dato | Commento
Res00 Bool
Res01 Bool
Res02 Bool
Res03 Bool
C CDP Bool
C CLD Bool
Res06 Bool
Res07 Bool
Res08 Bool
Res09 Bool
Res10 Bool
Resl1l Bool
Res12 Bool
Res13 Bool
Res14 Bool
Res15 Bool
5.4.10 StrCTRL_DI2
Nome Variabile Tipo di dato | Commento
Res00 Bool
Res01 Bool
Res02 Bool
Res03 Bool
Res04 Bool
Res05 Bool
Res06 Bool
Res07 Bool
C PC Bool
Res09 Bool
Res10 Bool
Resl11 Bool
Res1?2 Bool
Res13 Bool
Res14 Bool
C ORST Bool
5.4.11 StrRequest

Nome Variabile Tipo di dato | Commento
Request_Reference Byte
Request _ID Byte
DO ID Byte
NoOfParameters Byte
Attribute Byte Default value: B#16#10
NoOfElements Byte
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ParameterNumber Word Default value: W#16#6041
Sublndex Word

Format Byte

NoOfValues Byte

Values Word

Values Low Word

5.4.12 StrResponse

Nome Variabile Tipo di dato | Commento
Request Ref Byte

Response ID Byte

DO _ID_Mirror Byte

NoOfParameters Byte

Format Byte

NoOfValues Byte

ValuesOfErrorValues Word
ValuesOfErrorValues Low | Word

5.5 Esempio Programma

L’ingresso i_xServoOn mette in coppia I'asse. L’ingresso i_xStartHoming esegue la procedura di
homing secondo come ¢ stata settata all'interno del servo. Se ho il segnale di homing effettuato con
successo (o_xHomingOK) e il servo & pronto (0_xReady), una volta impostata la posizione di target
(i_dwTargetPosition), la velocita (i_dwPOS_Speed), 'accelerazione (i_wAccTime) e la decelerazione
(i_wDecTime) & possibile far partire il posizionamento attivando l'ingresso i_xStartPos. Quando 'asse
arriva alla posizione desiderata si attiva l'uscita o_xInPosition. Con l'ingresso i_xPosType si pud

decidere se effettuare un posizionamento assoluto o relativo.

E possibile anche effettuare un jog avanti (i_wJogCW) o indietro (i_wJogCCW) una volta impostata
la velocita di jog (i_dwJOG_

Speed).
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