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Informacion general 1

LT0231A09ES Copyright ABB Oy (c) 2017. Todos los derechos reservados.

Este manual esta protegido por los derechos de autor y todos los derechos estan reservados. Ni
este documento ni el software adjunto pueden, ni en parte ni en su totalidad, ser copiados o
reproducidos de ninguna manera sin el consentimiento previo por escrito de ABB.

ABB no representa ni garantiza los contenidos aqui presentados y declina la responsabilidad de
cualquier garantia de adecuacion implicita para cualquier propdsito. La informacion en este
documento estéa sujeta a cambios sin previo aviso. ABB no se hace responsable de ningun error que
pudiera aparecer en este documento.

Mint™ es marca comercial registrada de Baldor, miembro del grupo ABB.

Windows XP, Windows Vista y Windows 7 son marcas comerciales registradas de Microsoft
Corporation.

UL y cUL son marcas comerciales registradas de Underwriters Laboratories.

ABB Oy

Drives

P.O. Box 184

FI-00381 HELSINKI

FINLANDIA

Teléfono: +358 10 22 11

Fax: +358 10 22 22681

E-mail: motionsupport.uk@gb.abb.com
Sitio Web: www.abbmotion.com

Ver al dorso para otras oficinas internacionales.
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Advertencia de seguridad

Solo el personal cualificado debe poner en marcha, programar o reparar este equipo.
Este equipo se puede conectar a otras maquinas que tengan piezas en rotacidon o piezas
controladas por este equipo. El uso inapropiado puede provocar lesiones graves o la muerte.

ADVERTENCIA

ADVERTENCIA

ADVERTENCIA

>

PRECAUCION

>

PRECAUCION

= =z
= =
> >

Precauciones

No toque ninguna placa de circuito, dispositivo de alimentacion o conexion eléctrica
antes de asegurarse de que no haya voltaje presente en este equipo u otro equipo al
que esta conectado. La descarga eléctrica puede provocar lesiones graves o la muerte.
Solo el personal cualificado debe poner en marcha, programar o reparar este equipo.

Asegurese de estar completamente familiarizado con el funcionamiento y la
programacion seguros de este equipo. Este equipo se puede conectar a otras maquinas
que tengan piezas en rotacion o piezas controladas por este equipo. El uso inapropiado
puede provocar lesiones graves o la muerte.

PELIGROS RELACIONADOS CON EL USO DE DISPOSITIVOS MEDICOS/
MARCAPASOS: Los campos magnéticos y electromagnéticos generados en las
proximidades de conductores activos conduciendo electricidad y de motores industriales
pueden representar riesgos serios sobre la salud de las personas que utilizan
marcapasos cardiacos, desfibriladores cardiacos internos, implantes de metal,
implantes cocleares, dispositivos de audicion, u otros dispositivos médicos. Para evitar
riesgos, permanezca alejado del area de influencia alrededor de un motor y de sus
conductores de transporte de corriente.

La entrada de parada de este equipo no se debe utilizar como método Unico para
generar una parada vital de seguridad. Se deben utilizar segun corresponda la
inhabilitacion del accionamiento, la desconexiéon del motor, el freno del motor y otros
medios.

El funcionamiento o la programacién inapropiados pueden ocasionar movimientos
violentos del eje del motor y del equipo accionado. Asegurese de que el movimiento
inesperado del eje del motor no provoque lesiones al personal o dafios al equipo.
Durante un fallo del control, se puede generar un pico de torsion varias veces por
encima del par de torsion clasificado del motor.

La integracion segura de este equipo a un sistema de maquinas es responsabilidad del
disefador de la maquina. Asegurese de cumplir con los requisitos de seguridad locales
en el lugar donde se utilizard la maquina. En Europa, se debe seguir la Directiva de
Maquinaria, la Directiva de Compatibilidad Electromagnética y la Directiva de Bajo
Voltaje. En Estados Unidos, rigen el Cadigo Eléctrico Nacional y los cédigos locales.

Los componentes eléctricos se pueden dafiar debido a la electricidad estatica. Utilice
procedimientos de ESD (descarga electrostatica) al manipular este equipo.
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Introduccion 2

2.1 NextMove e100, caracteristicas

El NextMove e100 es un controlador inteligente multieje de alto rendimiento para
servomotores y motores de velocidad gradual.

NextMove e100

El NextMove e100 incluye el idioma de control de movimientos Mint. Mint es una forma
estructurada de Basic, disefiada especificamente para aplicaciones de control de
movimientos servoasistidos o de motores de velocidad gradual. Le permite empezar muy
rapidamente con programas de control de movimiento simples. Ademas, Mint incluye un
amplio rango de comandos potentes para aplicaciones complejas.

Entre las funciones estandar se incluyen:

Control de hasta 16 ejes, que incluyen 4 ejes para motores de velocidad gradual y
3 para servomotores (en placa), ademas de los ejes externos en la conexién Ethernet
POWERLINK.

Movimientos de punto a punto, robética y engranaje por medio de software, control de
rutas complejas, ranuras, etc.

20 entradas digitales con funcion general y software programable para una activacion
por nivel o por cambio de nivel.

12 salidas digitales con funcién general y una salida de relé.

2 entradas analdgicas diferenciales con resolucién de 12 bits.

4 salidas analdgicas de un solo extremo con resolucién de 12 bits.
Puerto serie USB 1.1 (compatible con USB 2.0 y USB 3.0).

Un puerto en serie RS232 / RS485/422 para programar o conectar a un panel de
operador con interfaz HMI.
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m  Soporte de Ethernet POWERLINK y TCP/IP: Puertos Ethernet gemelos con nudo de red
integrado para la comunicaciéon con el PC anfitrién u otros dispositivos de Ethernet
POWERLINK.

m  Protocolo CANopen para la comunicacion con controladores Mint y otros dispositivos de
terceros.

m  Programable en Mint.

El propésito de este manual es guiarle a través de la instalacion del NextMovee100.
Los capitulos se deben leer en orden.

La seccion Instalacion basica describe la instalaciéon mecanica del NextMove e100.

Las siguientes secciones requieren el conocimiento de los requisitos de entrada/salida de
bajo nivel de la instalacién y cierta comprension de la instalaciéon de software informatico. Si
no esta cualificado en estas areas, debe pedir asistencia antes de proceder.

Nota: Puede verificar si dispone de las ultimas versiones de firmware y de Mint
WorkBench visitando el sitio web www.abbmotion.com.
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2.2 Recepcion e inspeccion

Al recibir su NextMove €100, debe hacer varias cosas inmediatamente:

1.

Verifique el estado del paquete y notifique cualquier dafio inmediatamente al
transportista que le suministré su NextMove e100.

Extraiga el NextMove e100 de la caja donde lo recibié y retire todo el material de
embalaje. Conserve la caja y los materiales de embalaje para un futuro reenvio.

Verifique que el niumero de catalogo del NextMove e100 que ha recibido es el mismo
que el niumero de catalogo que se encuentra en su orden de compra. El nimero de
catalogo o niumero de pieza se describen en la siguiente seccion.

Inspeccione el NextMove e100 en busca de dafios superficiales que se pudieran haber
ocasionado durante el transporte y de existir, notifiquelos al transportista que se lo
entrego.

Si el NextMove e100 debe ser almacenado durante algunas semanas antes de ser
utilizado, asegurese de que se guarde en un sitio que cumpla con las especificaciones
de humedad y temperatura para almacenamiento previstas en la seccién 3.1.1.

2.2.1 ldentificacién del nimero de catalogo

Existen varios modelos de NextMovee100 disponibles. Como recordatorio del producto que
ha sido instalado, es una buena idea escribir el nUmero de catalogo en el espacio previsto a
continuacion.

Numero de catalogo de NextMove e100: NXE100-16 D_ o NXE100-16 S_

Instalado en: Fecha:

En la siguiente tabla, se muestra una descripcion de los numeros de catalogo:

Numero de catalogo | Descripcion

NXE100-1608Dx 8 ejes, salidas graduales diferenciales RS422.
NXE100-1608Sx 8 ejes, salidas graduales con colector abierto (extremo unico).
NXE100-1612Dx 12 ejes, salidas graduales diferenciales RS422.
NXE100-1612Sx 12 ejes, salidas graduales con colector abierto (extremo unico).
NXE100-1616Dx 16 ejes, salidas graduales diferenciales RS422.
NXE100-1616Sx 16 ejes, salidas graduales con colector abierto (extremo unico).

Nota: La x representa una letra que indica la revision de hardware. Esto no afecta a la
capacidad del NextMove €100, a menos que se indique lo contrario.
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Unidades y abreviaturas

Las siguientes unidades y abreviaturas pueden aparecer en este manual:

Voo Voltios (también V AC -corriente alterna- y V DC -corriente continua-)

W oo Watios

Ao Amperios

Q. Ohm

mQ.............. miliohmios

WF. oo microfaradios

pF.. . picofaradios

mH.............. milihenry

D fase

MS ...t milisegundos

MS. .o microsegundos

NS. .ot nanosegundos

mm.............. milimetro

M. metro

in ... pulgada

o pie

Ibf-in............. libra-fuerza por pulgada (par)

Nm............. Newton-metro (par)

ADC............. Convertidor analégico-digital

ASCIl............ American Standard Code for Information Interchange (Cédigo
estandar americano para el intercambio de informacién)

AWG ............ Tabla de grosores de conductores eléctricos segun la AWG (American
Wire Gauge)

CAL ............. Capa de aplicacion CAN

CAN............. Red de area de controladores

CDROM.......... Disco Compacto de Memoria de solo lectura

CiA.............. CAN en el Grupo de Usuarios y Fabricantes Internacionales de
Automatizacion e.V.

CTRL+E.......... en el teclado del PC, presione Ctrl y E al mismo tiempo.

DAC............. Convertidor digital-analégico

DS301 ........... Capa de aplicacion CANopen y perfil de comunicaciones para CiA

DS401 ........... Perfil de dispositivo CiA para dispositivos con E/S genéricos

DS402 ........... Perfil de dispositivo CiA para accionamientos y control de movimiento

DS403 ........... Perfil de dispositivo CiA para HMIs

EDS............. Hoja de datos electronica

EMC............. Compatibilidad Electromagnética

EPL ............. Ethernet POWERLINK

HMI ... o L Interfaz hombre-maquina

ISO. ... ... ... Organizacion internacional de normalizacion

Kbaud............ kilobaudio (lo mismo que los Kbit por segundo en la mayoria de las
aplicaciones)

LCD ............. Pantalla de cristal liquido

Mbps ............ megabits/s

MB.............. megabytes

MMC ............ Centro de mecanizado Mint

(NC)............. No Conectado

24
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RF............... Radiofrecuencia

SSI.............. Interfaz serie sincrona
TCPIP ........... Protocolo de control de transmision/Protocolo de internet
UDP ............. Protocolo de datagramas del usuario
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Instalaciéon basica 3

3.1 Introduccion

Deben leerse todas las secciones de la Instalacion basica.
Es importante que se sigan los pasos correctos al instalar el NextMove e100.
Esta seccion describe la instalacion mecanica del NextMove e100.

3.1.1 Requisitos de ubicacion

D

ebe leer y comprender esta seccién antes de comenzar con la instalacién.

salida estén conectadas y activadas correctamente.

2 Para evitar dafios en el equipo, asegurese de que las sefiales de entrada y

=z = 4
&[> s> g
> > >

NOTA

Para garantizar el rendimiento fiable de este equipo, asegurese de que todas las
sefales desde y hacia el NextMove €100 estén protegidas correctamente.

Evite colocar el NextMove e100 inmediatamente encima o junto a un equipo que
genere calor o directamente debajo de tuberias de vapor de agua.

Evite colocar el NextMove e100 cerca de sustancias corrosivas o vapores,
particulas de metal y polvo.

El funcionamiento seguro de este equipo depende de su uso en un entorno apropiado.
Se deben tener en cuenta los siguientes puntos:

El NextMove e100 esta disefiado para ser montado en lugares cerrados, de manera fija
permanentemente.

El NextMove e100 debe fijarse utilizando las ranuras en la base de metal.

El NextMove e100 se debe instalar bajo una temperatura ambiente de entre 0 °C a
45°C (32 °F a 113 °F).

El NextMove e100 debe instalarse en lugares donde el nivel de humedad relativa sea

inferior al 80% para temperaturas de hasta 31 °C (87 °F), disminuyendo linealmente
hasta el 50% de humedad relativa a 45 °C (113 °F), sin condensacion.

El NextMove e100 debe instalarse en lugares donde el nivel de contaminacién segun la
norma IEC 60664-1 no supere el grado 2.

No deben existir niveles anormales de radiacion nuclear o rayos X.
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3.1.2 Montaje del NextMove e100

Antes de tocar la unidad, asegurese de descargar la electricidad estatica de su

cuerpo y vestimenta tocando una superficie de metal en contacto con el suelo.
NOTA También puede utilizar una correa antiestatica puesta a tierra cuando manipule

la unidad.
Asegurese de haber leido y comprendido los requisitos de ubicacion en la seccién 3.1.1.
Monte el NextMove e100 utilizando los tornillos M4 provistos. Para una refrigeracion
efectiva, el NextMove e100 debe montarse sobre una superficie vertical, lisa y no inflamable.
La orientacion debe ser como se muestra en la Figura 1, con las dos ranuras en el conjunto
del transportador metalico/disipador en la base.

250 (9,84)

170 (6,69)

=

=

=4
J

Dimensiones en mm
(pulgadas).

140 (5,51)
129 (5,08)

Cotas sin escala

40,3 (1,59)

Detalle de ranura y orificio de montaje

A—> «— l

o II A 45mm

- - B 10 mm

T T n C 1M mm
B—> «— c A—> «—

Figura 1: Dimensiones del embalaje

Debe haber al menos 20 mm (0,8 pulgadas) de espacio entre el NextMove e100 y el equipo
mas cercano, para permitir la suficiente refrigeracion por conveccién natural. Recuerde
disponer un espacio adicional alrededor de los bordes para colocar los conectores de
acoplamiento y el cableado asociado. Por ejemplo, es necesario un espacio de 70 mm
(2,8 pulgadas) para la conexién del cable del puerto serie.
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3.1.3 Otros requisitos para la instalacion

m  NextMove e100 requiere un suministro de 24 V CC capaz de entregar 2 A de forma
continua. Se recomienda proveer de una alimentacion de 24 V CC adicional con fusible
para el NextMove €100, siendo el fusible de calibre 4 A maximo. Si se utilizan las salidas
digitales, sera necesario un suministro que las accione. Ver la seccion 4.3.2.

m  Un PC que cuente con las siguientes especificaciones:

Especificacion minima

Procesador 1 GHz
RAM 512 MB
Espacio en el 2GB
disco duro
CD-ROM Una unidad de CD-ROM

Puerto en serie

Puerto USB
o
puerto serie RS232 o0 RS485, o puerto Ethernet*

Pantalla 1024 x 768, a color de 16 bits
Raton Un ratén o un dispositivo de puntero similar
Sistema Windows XP o superior, 32-bit 0 64-bit
operativo

* La configuracion de Ethernet utilizada por un PC normal de oficina no es la adecuada para
la comunicacion directa con el NextMove e100. Se recomienda instalar un adaptador de
Ethernet separado en el PC, que se pueda configurar para usarlo con el NextMove e100.

Ver la seccién 5.1.7.

m  Un cable USB o un cable en serie RS485/422.

m  El manual del usuario del sistema operativo de su PC puede ser util sino no esta
familiarizado con Windows.

MN1941WES
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Entrada/Salida 4

4.1 Introduccion

Esta seccion describe las diferentes capacidades de entrada y salida digital del
NextMove e100, con descripciones de cada uno de los conectores del panel frontal.

Se utilizan las siguientes convenciones para referirse a las entradas y salidas:

WO. ... .. ... Input / Output (Entrada/Salida)
DIN........... Entrada digital
DOUT......... Salida digital
AIN........... Entrada analégica

AOUT ......... Salida analdgica

Las conexiones eléctricas comunes utilizan las siguientes abreviaturas:

AGND......... Puesta a tierra analodgica. La utilizan los circuitos de entrada y salida
analdgicos.

USRV+........ Suministro de energia del usuario V+. Proporciona energia a las salidas
digitales.

USRGND...... Tierra del suministro de energia del usuario. Conexién de retorno para el
suministro de energia del usuario.

CREFx ........ Referencia comun. La conexién comun para un grupo de entradas
digitales.

DGND......... Puesta a tierra digital. La utilizan las salidas de control paso a paso.
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4.1.1 Ubicaciones de los conectores

CAN
DIN19 [1
DIN18 |2 oo0oo 4
DIN17 |3 usB coooo
DIN16 |4
DIN15 |5
DNts |6 | X8 DIN 12-19 X7 Encoder 2
DIN13 |7
DIN12 |8
CREF2 |9
Pantalla |10 E
DINTI (17
DIN10DI |2
N9 |3
DINg |4 X6 Encoder 1
DIN7 |5
DING |g X9 DIN 4-11
DIN5 |7
DIN4 |g
Pantalla |g
CREF1 |19 Ethernet
DIN3 [1
Pantalla |2 [1] X5 Encoder 0
CREFO |3
DIN2 |4
Pantalla |5 X10 DIN 0-3
CREFO . .
bt o |(interrupciones 4] 0] cre2
Pantalla |g ADi 9 | CREF1
A b |caem
10 7 +
pouTto f1 R 6 | USR GND
B (1] X4 DOUT 8-11 . B?,ETVE
DOUT2 |3 4
DOUT10 o
38312 4 g pouTe | Para el modelo
oouts |¢  |X11 DOUT 0-7 1 |pouts | NXE100-16xxSx:
DOUT6 |7 Pantalla Pantalla
DOUT? |g DIR3+ DIR3
USRV+ g DIR3- +5V de salida
USRGND |19 9 | STEP3+ | STEP3
ANOS 7 8 |STEP3- | (NC)
DGND
AINO- |2 E X3 STEP 2-3 ; Pantalla [P)Sn,\t‘:\)\a
ﬁﬁ\"‘ﬁ i 5 | DIR2+ DIR2
4 | DIR2- +5V de salida
Paﬁ"’:ﬁa' 5 X12 AIN 0-1 3 |STEP2+ | STEP2
6 < STEP2- | (NC)
2
Ri'-EE?\"‘C" 7 y relé % | DGND DGND
RELNG |2 12| Pantalla | Pantalla
reLcom |2 11| DIR1+ DIR1
10 10| DIR1- +5V de salida
DEMANDO |1 9 |sTEP1+ | STEP1
AGND |2 8 | STEP1- g"G(zD
Pantalla |3
DEMAND1 |4 X2 STEP 0-1 ; gaen’\t‘aDlla Pantalla
AGND |5 + DIRO
panala |6 |X13 AOUT 0-3 2[R0, | r8Vdosais
DEMAND2
ono o |(demandas) s gER | oy
Pantalla |9 | | penD DGND
DEMAND3 |19 -
2 |+24V
AGND 11 X1 +24 V entrada 1lov
Pantalla |12
C es de
Sauro CTF10008

Sauro CTF12008

Sauro CTF02008

Conector tipo “D” de 9 terminales (macho)
Enchufe tipo “D” de 9 terminales (hembra)
Conector RJ45

Conector USB tipo “B”

El par de apriete para las conexiones del bloque de
terminales es de 0,25 N-m (2,25 libras-pulgada).
Utilice solo hilo de cobre (Cu) de 60/750 75 °C .

(NC) = No Conectado
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4.2

4.21

Entrada/Salida Analégica

El NextMove e100 proporciona:

m  Dos entradas analdgicas con 12 bits de resolucion.
m  Cuatro salidas analdgicas con 12 bits de resolucion.

Entradas analégicas

Las entradas analdgicas estan disponibles en el conector X12, en los terminales 1y 2 (AINO)
y 4,y 5 (AIN1).

m  Entradas diferenciales.

m  Rango de voltaje: +10 V.

m  Resolucién: 12 bits con signo.

m  |Impedancia de entrada: 120 kQ.

m  Frecuencia de muestreo: 4 kHz maximo, 2 kHz con ambas entradas habilitadas.

Las entradas analdgicas pasan a través de un buffer diferencial y de un filtro pasa-bajos de
segundo orden con una frecuencia de corte de aproximadamente 1 kHz.

Ambas entradas se muestrean normalmente a 2 kHz. Sin embargo, se puede inhabilitar una
entrada estableciendo el ADCMODE en 4 (_acOFF). Con una entrada inhabilitada, la entrada
restante serd muestreada a 4 kHz. En Mint, las entradas analdgicas se pueden leer
utilizando la palabra clave ADC. Consulte el archivo de ayuda de Mint para todos los detalles
de ADC, ADCMODE Y otras palabras clave relacionadas con ADC.

NextMove e100
+15V
X12' % % T
AINO- | 2
AINO+ | 1 e
Mint
4 ADC. (0)
-15V
AGND | 3
| N

Figura 2: Entrada analoégica, se muestra AINO

Para las entradas diferenciales, conecte las lineas de entrada a AIN+ y AIN-. Deje AGND sin
conectar.
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X12 X12

AINO+ o | 4 ANO+ o 1 1
ANO- o |, AINO 2 [\ AINO
aADC. (0) ADC.(0)
3 GND 3
Conexion diferencial Conexioén de un solo extremo

Figura 3: Cableado de entrada analogica AINO

+24V CC

1,5kQ, 0,25 W

1kQ, 0,25 W
potenciémetro

oV o

Figura 4: Circuito de entrada tipico para entregar 0-10 V (aprox.) de entrada desde una
fuente de 24 V

4-4 Entrada/Salida MN1941WES



4.2.2 Salidas analégicas

Las cuatro salidas analégicas estan disponibles en el conector X13, como se muestra en la
seccion 4.1.1.

m  Cuatro salidas analdgicas bipolares independientes.
m  Rango de salida: £10 V DC (+0,1%).

m  Resolucion: 12 bits.

m  Corriente de salida: 2,5 mA maximo, por salida.

m  Frecuencia de actualizacion: 1 kHz.

La Biblioteca de Mint y Mint Motion utilizan las salidas analégicas Demand0 y Demand2
para controlar los amplificadores de accionamiento local. Las salidas de demanda 0 a 2 se
utilizan con ejes configurados de manera servoasistida (ver la secciéon 5.4.3). Todas las
salidas se pueden usar como salidas analdgicas de propdsito general, siempre y cuando no
hayan sido asignadas a un eje. Ver la palabra clave DAC en el archivo de ayuda de Mint.

Las salidas analdgicas pueden usarse para accionar cargas de 4 kQ o superiores. Se debe
utilizar un cable de par trenzado y blindado. La conexién blindada solo debe realizarse en un

extremo.
NextMove e100
I +15V
I
Demanda . s
£100% N e X13
'I:L084 1 1 | Demand0
+
-15V
2 | AGND
N _I_

Figura 5: Salida analégica, se muestra Demand0

NextMove e100 X13’ X3 MicroFlex /
servoamplificador

:1 - Demand0 ) ﬂ ﬂ 13 | AINO*
b2 ‘ ‘ ‘ ‘ Entrada de
demanda
[ [ +10VCC del
| amplificador
AGND | 2 ‘ ‘ 12 de servo
1 AINO-

Pantalla | 3 »jJ ffffffff y

T M Conecte todo el blindado .
en un solo extremo

Figura 6: Salida analégica - conexion tipica a un MicroFlex de ABB
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NextMove e100 |‘><13’ X1 | FlexDrive” / amplificador

de servo
- Demand0
N N
. Rl 1| AN Entrada de
‘ ‘ ‘ ‘ demanda
+10 VCC del
‘ ‘ ‘ ‘ amplificador
[ de servo
AGND | 2 ‘ ‘ H- 2 | AINO-
Pantalla| 3 ;jJ iiiiiiii jj
= DN Conecte todo el blindado L

en un solo extremo

Figura 7: Salida analégica - conexion tipica a un Baldor FlexDrive/, Flex+Drive’!, o MintDrive!!
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4.3

431

4311

4.3.1.2

Entrada/Salida (1/0) digital

El NextMove e100 proporciona:

m 20 entradas digitales para uso general.
m 12 salidas digitales para uso general.
m  Una salida de relé de uso general.

Entradas digitales

Las entradas digitales estan disponibles en los conectores X8, X9 y X10, tal como se
muestra en la seccién 4.1.1.

Las entradas digitales estan dispuestas en tres grupos, cada uno con su propia conexion
comun. Esto permite que cada grupo se configure independientemente para una operacion
“activa alta” o una operacion “activa baja” (utilizando la palabra clave de Mint INPUTMODE).

Las entradas digitales de uso general DINO - DIN19 se pueden compartir entre ejes y son
programables en Mint (utilizando un rango de palabras clave que empiece con las letras
INPUT... ) para determinar su nivel activo y si se deben activar por cambios de nivel. El
estado de las entradas individuales se puede leer directamente utilizando las palabras clave
INX e INSTATEX. Ver el archivo de ayuda de Mint.

Una entrada digital de uso general puede asignarse una funcién especial como la de
entrada limite, entrada de parada o entrada de error. Ver las palabras clave
LIMITFORWARDINPUT, LIMITREVERSEINPUT, STOPINPUT y ERRORINPUT en el archivo
de ayuda de Mint.

Nota importante en relacién a las entradas de interruptor de inicio

Cuando el NextMove e100 (nodo administrador) controla un accionamiento €100 o e150
mediante EPL (por ejemplo MotiFlex €100, un nodo ontrolado), debe conectarse la entrada
de interruptor de inicio del eje al accionamiento, no al NextMove e100. Esto es asi porque el
NextMove e100 solo dispara la secuencia de paso a la posicion de inicio, que se realiza
enteramente por parte del accionamiento. Debe por tanto ser el accionamiento el que reciba
la sefial de entrada del interruptor de paso a posicién de inicio, de lo contrario no sera capaz
de completar su rutina de paso a posicion de inicio. De forma similar, es el propio
accionamiento con sus parametros de palabras clave INICIO... el que define la secuencia
de paso a posicién de inicio.

Empleo de una salida digital para habilitar un accionamiento remoto

No debera cablearse directamente una salida digital a una entrada digital de un
accionamiento EPL remoto para proporcionar el control de la habilitacion del accionamiento.
No puede garantizarse la sincronizacion de la salida digital y del comando de habilitaciéon de
software EPL. Se recomienda utilizar un interruptor de paro de emergencia (E-stop) con
contactos tanto instantdneos como con retardo temporal. Los contactos instantaneos se
conectan a una entrada digital del NextMove e100. Los contactos con retardo temporal se
conectan a la entrada de habilitacion del accionamiento remoto. Cuando se dispara el
interruptor E-stop, se produce la ruptura en los contactos instantaneos, permitiendo al
NextMove e100 generar una inhabilitacion de software para detener el accionamiento de
forma controlada. Se produce entonces la ruptura en los contactos con retardo temporal e
inhabilitan por completo el accionamiento.

Los accionamientos locales (aquellos que no utilizan EPL) no se ven afectados, de forma
que pueden obtener una sefial de habilitacion de accionamiento de una salida digital del
NextMove e100.
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4.3.1.3 DINO a DIN3

Las entradas digitales de DINO a DIN3 pueden asignarse como interrupciones rapidas.
Estas se utilizan como cierres de posicion de alta velocidad, que permiten que cualquier
combinacién de los ejes sea capturada por el hardware. La latencia entre la activacion de
entrada y la captura es de 1 ps. Las palabras clave Mint especiales (que empiezan con las
letras LATCH...) permiten realizar funciones especificas como resultado de que las entradas
de posicién rapida pasan a encontrarse activas. Ver el archivo de ayuda de Mint para mas
detalles.

NextMove €100 Vce

xX10°

DIN3 Mint

| T

TLP115A

Pantall
a

CREF0

Figura 8: Entrada digital de interrupcion rapida - Se muestra DIN3

Las entradas digitales de DINO a DIN3 utilizan CREFO como conexién comun.

Nota: Las entradas rapidas son particularmente sensibles al ruido; por eso, las
entradas deben utilizar un cable de par trenzado y blindado. No conecte
interruptores mecanicos, contactos de relé ni otras fuentes que puedan enviar
sefiales de “rebote” directamente a las entradas rapidas. Esto podria causar
activaciones multiples no deseadas.
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4.3.1.4 DIN4 a DIN11
Las entradas digitales de DIN4 a DIN 11 tienen una especificacién comun:

m  Entradas digitales opto-aisladas.
m  Frecuencia de muestreo: 1 kHz.

Las entradas digitales de DIN4 a DIN11 utilizan CREF1 como conexién comun.

NextMove e100 Vee
X9’
100R 6k2 i
DIN11 | 4 — Mint
— INX. (11)
<
/ / / TLP281
CREF1 | 9
Pantalla | 10 DGND
T

Figura 9: Entrada digital de uso general - Se muestra DIN11

Si se configura una entrada con activacién por cambios de nivel, el pulso de activaciéon debe
durar al menos 1 ms (un escaner de software) para garantizar la aceptacién de Mint. Se
recomienda utilizar cable blindado para las entradas.

4.3.1.5 DIN12 a DIN19

Las entradas digitales de DIN12 a DIN19 tienen la misma especificacion eléctrica que las de
DIN4 a 11, con la excepcion de que utilizan CREF2 como conexién comun.

NextMove e100 Vee
X8
100R 6k2 Mint
DIN19 | 1 (— 1 1 INX. (19)
/ / / TLP281
CREF2 | 9
Pantalla | 10 DGND
T

Figura 10: Entrada digital de uso general - Se muestra DIN19
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4.3.1.6 Cableado de entrada digital tipico

Suministro X9’ NextMove €100
o de usuario
de 24V
DIN4 100R 6k2
8 EIE
;% ;S x
CREF1 9 ;E
TLP281
Puesta a tierra
& del suministro
de usuario !

Figura 11: Entrada digital - Conexion de entrada tipica “activa alta” utilizando un conmutador

- X9 NextMove e100
Suministro
de usuario
de 24V
DIN4 100R 6k2
8 EID
<
CREF1 e % K
9
Puesta a tierra TLP281
del suministro
$ N
de usuario e

Figura 12: Entrada digital - Conexion de entrada tipica “activa baja” utilizando un conmutador

Nota: Los circuitos que se muestran en las Figuras 11 y 12 no son adecuados para su
uso con las entradas rapidas DINO a DIN3. Si se utiliza un interruptor mecanico,
contactos de relé u otra fuente que pudiera enviar sefiales de “rebote”, podria
causar una activacién multiple no deseada.

Suministro
MicroFlex e100/ X3’ deusuario  .xg | NextMove e100
salida de equipo de 24V
Status+
1"
3
K_K Status- DIN4 100R 6k2
1 8
TLP 127 3
CREF1| | —mr
TLP281
Puesta a tierra
T del suministro i

de usuario

Figura 13: Entrada digital - conexion tipica de un MicroFlex e100 de ABB
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Suministro

At de usuario v
FlexDrive!! / salida del equipo | X1 de 24V X9 |NextMove €100
USR V+
6
3
K—L{ DOUTO DIN4 100R 6k2
18 L S ——
NEC PS2562L-1 3
CREF1 9 I
TLP281
Puesta a tierra
. del suministro -
de usuario

Figura 14: Entrada digital - conexiones tipicas de un FlexDrive’,
Flex+Drive!” o MintDrive!’ de Baldor
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4.3.2 Salidas digitales y relé

Las salidas digitales estan disponibles en los conectores X4 y X11, tal como se muestra en
la seccion 4.1.1.

Puede configurarse una salida digital en Mint como salida de propdsito general o como
salida de error global. No se recomienda el empleo de una salida digital para habilitar un
accionamiento remoto; ver la seccién 4.3.1.2 en la pagina 4-7. Las salidas se pueden
controlar directamente desde Mint WorkBench o con las palabras clave Mint OUT y OUTX.
Las salidas pueden ser compartidas entre ejes y pueden configurarse utilizando el Mint
WorkBench (o la palabra clave OUTPUTACTIVELEVEL) para determinar su nivel activo.

4.3.2.1 DOUTO0 a DOUT7

Un suministro externo (generalmente de 24 V CC) se utiliza para proveer energia a los
dispositivos de salida UDN2982, tal como se muestra en la Figura 15. Cuando se activa la
salida, la corriente se obtiene del suministro del usuario a través de un accionador de salida
UDN2982.

m  Se puede obtener un total de 500 mA de DOUTO a DOUT7, con un promedio de
62,5 mA por salida cuando todas las salidas estan activadas (ciclo de trabajo al 100%,
suministro de 24 V). Si la corriente total excede 1 A, se pondra en funcionamiento un
fusible de restablecimiento automatico, y puede llevar algunos minutos en restablecerse.

m  Una salida individual puede proveer una corriente continua maxima de 350 mA, pero si
las ofras salidas se estan utilizando, la corriente total no debe exceder los 500 mA.

m La disipacion de energia maxima permitida para el accionamiento UDN2982 es de
1,5 W.

Si se utiliza una salida para accionar una carga inductiva como un relé, se debe colocar un
diodo de clasificacion apropiada a lo largo de la bobina de relé, observando la polaridad
correcta. Se recomienda utilizar cable blindado.

NextMove €100

Regulador
de tension

X117’

) UDN2982 Suministro de
Mlnt% USR V+ usuario de 24V

OUTX (0)

9
B
DOUTO
1 1
TLP281
Carga de

salida

GND USR GND

10 o
Puesta a tierra

del suministro
—I_ de usuario
Figura 15: Salidas digitales (DOUT0-7) - Se muestra DOUTO
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4.3.2.2

4.3.2.3

DOUT8 a DOUT11

Las salidas de DOUT8 a DOUT11 utilizan el mismo tipo de circuito de salida que DOUTO a
DOUT?7, con su propio accionamiento de salida UDN2982. Debido a que solo se utilizan
cuatro de las ocho salidas de UDN2982 ,la corriente promedio disponible en DOUT8 a
DOUT11 se incrementa:

m  Se puede obtener un total de 500 mA de DOUT8 a DOUT1, con un promedio de 125 mA
por salida cuando todas las salidas estan activadas (ciclo de trabajo al 100%, suministro
de 24 V). Si la corriente total excede 1 A, se pondra en funcionamiento un fusible de
restablecimiento automatico, y puede llevar algunos minutos en restablecerse.

m  Una salida individual puede proveer una corriente continua maxima de 350 mA, pero si
las otras salidas se estan utilizando, la corriente total no debe exceder los 500 mA.

m La disipacion de energia maxima permitida para el accionamiento UDN2982 es de
1,5 W.

Conexiones de DOUT12 (relé)

Las conexiones de relé estan disponibles en el conector X12, como se muestra en la
seccion 4.1.1. Las salidas de relé se encuentran aisladas de cualquier circuito interno del
NextMove e100. Durante el funcionamiento normal, mientras no hay errores, el relé se
encuentra excitado y REL COM se encuentra conectado a REL NO. En el caso de que se
produzca un error o pérdida de alimentacion, el relé queda desexcitado, y REL COM se
conecta a REL NC. Por motivos de control, el relé se considera otra salida digital (DOUT12)
y puede ser controlado directamente utilizando las palabras clave Mint OUT o OUTX. El relé
se puede configurar como salida de error global, estableciendo GLOBALERROROUTPUT en el
namero 12. Ver el archivo de ayuda de Mint.

NextMove e100 +5V
X12'
Relé
Mint ——T1— 1 7 | RELCOM
GLOBALERROROUTPUT { L
o]
DRIVEENABLEOUTPUT r r
% I L + 9 | RELNO
8 | RELNC

Figura 16: Conexiones de relé
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4.3.3 Salidas de control gradual - Modelos NXE100-16xxDx

Las cuatro salidas de control paso a paso estan disponibles en los conectores X2 y X3,
como se muestra en la seccion 4.1.1.

Existen cuatro juegos de salidas de control de motor paso a paso, que trabajan en un rango
de 60 Hz a 5 MHz. Cada una de las sefiales de paso (pulso) y direccion del NextMove e100
es accionada por los controladores de linea DS26LS31, que proveen salidas diferenciales
RS422. Se recomienda utilizar cables blindados separados para las salidas graduales. El
blindado solo se debe conectar en un extremo.

La palabra clave STEPPERDELAY permite que se introduzca un retardo de 0 a 4,25 us entre
los cambios de estado de las salidas de paso y de direccion. La palabra clave FREQ puede
utilizarse para controlar directamente la frecuencia de salida, entre 60 Hz y 5 MHz. Los
valores inferiores a los 60 Hz no produciran una salida. Ver el archivo de ayuda de Mint.

N

NOTA

Los controladores DS26LS31 son dispositivos estaticos sensibles. Deben
tomarse las precauciones ESD adecuadas cuando se manipule el
NextMove e100. Cuando se conecten las salidas a entradas de terminal Unico
tal como se muestra en las Figuras 17 y 18, no conectar las salidas STEPx- o

DIRx- a tierra; dejarlas sin conectar.

NextMove e100 X2 X3 | MicroFlex /
DS26LS31 Step0+ servoamplificador
_ 3 ﬂ ﬂ 10 | Paso
Salida [ I
paso a Step0-
paso ) f 11 | DGND
| Pares trenzados ‘
DS26LS31 DIRO+ N Dir
) 5 T M °
Salida
de DIRO- [ [
direccion ‘ U
DGND J \ ‘ \ |
GND | 1 M u
f
¢ — — — — — —
Pantalla Conecte las pantallas
] en un solo extremo I

Figura 17: Salida paso a paso - conexién tipica a un MicroFlex de ABB

NextMove e100 X2 X9 FlexDrive” / amplificador
DS26LS31 Step0+ de servo
i 3 ﬂ ﬂ 1 | Pulse+
Salida I I
pasoa Step0- Ll Ll ¢ | Pulse
paso U U GND
DS26LS31 DIRO+ \ Pares trenzados \
5 n 0 2 | Dir+
Salida ‘ [ ‘ [
de DIRO- i i ;| Dir
direccion J | L‘) | L‘) GND
GND | DGND 1 h J_J
Pantalla (| 6 $—- — — — — — —
AN Conecte las pantallas
I en un solo extremo [

Figura 18: Salida paso a paso - conexion tipica a FlexDrive’/,
Flex+Drive!l o MintDrive!’ de Baldor
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4.3.4 Salidas de control paso a paso - Modelos NXE100-16xxSx

Las cuatro salidas de control paso a paso estan disponibles en los conectores X2 y X3,
como se muestra en la seccion 4.1.1. Existen cuatro juegos de salidas de control de motor
paso a paso, que trabajan en un rango de 60 Hz a 500 kHz. Cada una de las sefiales de
paso (pulso) y direcciéon del NextMove e100 es accionada por un dispositivo de salida
ULN2803 de colector abierto en conexién Darlington. La palabra clave STEPPERDELAY
permite que se introduzca un retardo de 0 a 4,25 ys entre los cambios de estado de las
salidas de paso y de direccion. La palabra clave FREQ puede utilizarse para controlar
directamente la frecuencia de salida, entre 60 Hz y 500 kHz. Los valores inferiores a los
60 Hz no produciran una salida. Ver el archivo de ayuda de Mint.

NOTA

Los accionadores ULN2003 son dispositivos estaticos sensibles. Deben
tomarse las precauciones ESD adecuadas cuando se manipule el
NextMove e100. Los conectores X2 y X3 proporcionan una fuente de suministro
de 5V para la alimentaciéon de circuitos externos, tal como se muestra en la
Figura19. El mismo suministro de 5 V también esta presente en los conectores
X5, X6 y X7 para la alimentacion de los encoders. Aseglurese de que la
demanda de corriente combinada total de todas las salidas de 5 V no supere los
600 mA. Habitualmente es necesario conectar una resistencia de polarizacién
de 470 Q entre la salida y el suministro de 5 V (pin 4), especialmente en el caso
de que el ruido inducido afecte una salida de direccién o de paso.
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NextMove e100 Entradas opto-aisladas de accionamiento
X2 paso a paso
Referencia de opto-
+5V acoplamiento
+5V | 4 1
: Entrada del —
Salida ULN2803 reloj paso a 3
paso a Step0 paso
paso / 3
—{ 74AHCT244 e
Entrada de
GNDfp—— direccion
en sentido 3
horario/
sentido 3
Salida de ULN2803 DIRO antihorario
direccion J/ 5
—{ 74AHCT244 e
DGND
GND | 1
+5V
X12'
REL COM
{ iL 7 L i
Habilitacion r r
T T T Entrada de 3
= habilitacion
8
REL NC
- =

Figura 19: Conexiones a un accionamiento paso a paso tipico (por ejemplo, de la serie DSM
de ABB)
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4.4
4.41

4411

Otras E/S

Entradas de encoder 0-2

Ubicacion | X5, X6, X7

Conectores para acoplamiento: Macho tipo
“D” de 9 terminales

Terminal |[Nombre |Descripcion

CHA+ Sefial de canal A

CHB+ Sefial de canal B

CHzZ+ Sefial de canal de indice

1
2
) 1 3 ——
i i 4 |Pantalla |Conexion .blmdaclja.
O\ '.'.' /O 5|DGND Puesta a tierra digital
! T 6|CHA- Complemento de sefial de canal A
9 6 7| CHB- Complemento de sefial de canal B
8|CHz- Complemento de sefial de canal
de indice
9|+5V de |Suministro de energia al encoder
salida

Se pueden conectar hasta tres encoders incrementales al NextMove 100, cada uno con
entradas de canal complementarias A, B y Z. Cada canal de entrada utiliza un receptor de
linea diferencial MAX3095 con terminadores y resistores pull-up. Los encoders deben
proporcionar sefiales diferenciales de RS422. Se recomienda utilizar un cable de par
trenzado y blindado. Los conectores X5, X6 y X7 cuentan con un suministro de 5V para
proveer energia a los encoders. En los modelos NXE100-16xxSx, también se cuenta con
este suministro de 5V en los conectores X2 y X3 para proveer energia a los circuitos
externos (ver la seccién 4.3.4). Asegurese de que la demanda de corriente combinada total
de todas las salidas de 5 V no supere los 600 mA. Si la corriente total excede 1 A, se pondra
en funcionamiento un fusible de restablecimiento automatico, y puede llevar algunos
minutos en restablecerse.

Frecuencia de entrada del encoder

La frecuencia de entrada maxima del encoder se ve afectada por la longitud de los cables
del encoder. La frecuencia maxima es, en teoria, de 20 millones de conteos por cuadratura
por segundo. Esto equivale a una frecuencia maxima de 5 MHz para las sefiales Ay B. Sin
embargo, el efecto de la longitud del cable se muestra en la Tabla 1:

Frecuencia de Longitud maxima del cable
sehal Ay B metros pies
1,3 MHz 2 6,56
500 kHz 10 32,8
250 kHz 20 65,6
100 kHz 50 164,0
50 kHz 100 328,1
20 kHz 300 984,2
10 kHz 700 2296,6
7 kHz 1000 3280,8

Tabla 1: Efecto de la longitud del cable sobre la frecuencia maxima del encoder

La longitud maxima recomendada del cable es de 30,5 m (100 ft).
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Figura 20: Entrada 0 de encoder - conexion tipica de un amplificador servo
(por ejemplo MicroFlex de ABB, FlexDrive’/, Flex+Drive!l o MintDrive)
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4.4.2 Interruptores del selector de ID del nodo

El NextMove 100 cuenta con dos interruptores de selector que determinan
la ID del nodo de la unidad en las redes EPL. Cada interruptor tiene
16 posiciones, lo que permite la seleccion de valores hexadecimales 0 a F.
En combinacion, los dos interruptores permiten seleccionar valores de 0 a
255 (FF hexadecimales). El interruptor etiquetado “HI” establece el nibble
alto (medio byte) y el interruptor etiquetado “LO” establece el nibble bajo. La
siguiente tabla presenta todas las ID de nodo de 0 a 255 con la
configuracion de interruptores Hl y LO equivalente:

ID de nodo| HI LO (IDdenodo| HI LO |IDdenodo| HI LO |IDdenodo| HI LO
ol o 0 64| 4 0 128 8 0 192 C 0
1 o0 1 65| 4 1 129 8 1 193 C 1
2 0 2 66 4 2 130 8 2 194 C 2
3 0 3 67 4 3 131 8 3 195 C 3
4 0 4 68 4 4 132 8 4 196 C 4
5 0 5 69 4 5 133 8 5 197 C 5
6 0 6 70| 4 6 134 8 6 198 C 6
71 0 7 | 4 7 135 8 7 199 C 7
8 o 8 72| 4 8 136 8 8 2000 C 8
9 o0 9 73| 4 9 137 8 9 201 C 9

10 0 A 74 4 A 138 8 A 202 C A
11 0 B 75 4 B 139 8 B 203 C B
12 0 C 76 4 C 140 8 C 204 C C
13| 0 D 7| 4 D 141 8 D 205 C D
14| o0 E 78| 4 E 142 8 E 206 C E
15| 0 F 79| 4 F 143 8 F 207| C F
16 1 0 80| 5 0 144 9 0 208 D 0
17 1 1 81 5 1 145 9 1 209 D 1
18 1 2 82 5 2 146 9 2 210 D 2
19 1 3 83 5 3 147 9 3 211 D 3
20| 1 4 84| 5 4 148 9 4 212 D 4
21 1 5 85| 5 5 149 9 5 213| D 5
22| 1 6 86| 5 6 150( 9 6 214 D 6
23| 1 7 87| 5 7 151 9 7 215 D 7
24 1 8 88 5 8 152 9 8 216 D 8
25 1 9 89 5 9 153 9 9 217 D 9
26 1 A 90 5 A 154 9 A 218 D A
27| 1 B 91| 5 B 155 9 B 219| D B
28| 1 (¢} 92| 5 c 156 9 C 220 D c
29| 1 D 93| 5 D 157 9 D 221 D D
30| 1 E 94| 5 E 158 9 E 222 D E
31 1 F 95 5 F 159 9 F 223 D F

MN1941WES
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ID de nodo| HI LO (IDdenodo| HI LO |IDdenodo| HI LO |IDdenodo| HI LO
32| 2 0 9| 6 0 160 A 0 224| E 0
33 2 1 97 6 1 161 A 1 225 E 1
34 2 2 98 6 2 162 A 2 226 E 2
35 2 3 99 6 3 163 A 3 227 E 3
36 2 4 100 6 4 164 A 4 228 E 4
37| 2 5 101 6 5 165 A 5 229| E 5
38| 2 6 102 6 6 166 A 6 230| E 6
39| 2 7 103 6 7 167 A 7 231| E 7
40| 2 8 104 6 8 168 A 8 232| E 8
4 2 9 105 6 9 169 A 9 233 E 9
42 2 A 106 6 A 170 A A 234 E A
43 2 B 107 6 B 171 A B 235 E B
4| 2 (¢} 108 6 c 172 A C 236| E ¢
45| 2 D 109 6 D 173 A D 237| E D
46| 2 E 110 6 E 174 A E 238| E E
47| 2 F 11| 6 F 175 A F 239| E F
48 3 0 112 7 0 176 B 0 240 F 0
49 3 1 113 7 1 177 B 1 241 F 1
50 3 2 114 7 2 178 B 2 242 F 2
51| 3 3 115 7 3 179 B 3 243| F 3
52| 3 4 116 7 4 180 B 4 244| F 4
53 3 5 117 7 5 181 B 5 245 F 5
54| 3 6 118 7 6 182 B 6 246| F 6
55 3 7 119 7 7 183 B 7 247 F 7
56 3 8 120 7 8 184 B 8 248 F 8
57 3 9 121 7 9 185 B 9 249 F 9
58| 3 A 122 7 A 186 B A 250 F A
59 3 B 123 7 B 187 B B 251 F B
60| 3 (¢} 124 7 c 188 B C 252| F c
61| 3 D 125 7 D 189 B D 253| F D
62 3 E 126 7 E 190 B E 254 F E
63 3 F 127 7 F 191 B F 255 F F

Figura 21: ID de nodo decimal y configuracion equivalente de interruptores Hly LO
hexadecimales

Nota: Si los interruptores del selector de ID del nodo estan establecidos en FF, el
firmware del nodo no se ejecutara al encenderlo. Sin embargo, Mint WorkBench
aun podra detectar el NextMove e100 y descargar el nuevo firmware.
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En muchos entornos de redes, a la ID de nodo también se le denomina como direccion. En
las redes EPL, las limitaciones se aplican a las ID de nodo que se pueden seleccionar.

m  EIID de nodo 0 (00) esta reservado para funciones especiales y no se puede utilizar.

m  Las ID del nodo 1 a 239 (01 - EF) hacen que el nodo se vuelva un “nodo controlado”, un
nodo que aceptara comandos del nodo administrador.

m  La ID del nodo 240 (FO) hace que el nodo se convierta en “nodo administrador”, un nodo
que controlara el tiempo y enviara comandos a los nodos controlados. Debe haber un
solo nodo administrador en la red.

m Las ID del nodo 241 a 255 (F1 - FF) estan reservadas para funciones especiales y no se
pueden utilizar.

Para el resto de los canales de comunicacion como CANopen, USB y en serie, la ID de nodo
esta fijada en el software. Cada canal puede tener una ID de nodo diferente, que se
selecciona utilizando el Asistente de conectividad del Mint WorkBench o la palabra clave de
Mint BUSNODE. Ver el archivo de ayuda de Mint para mas detalles.
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4.5 Comunicacion USB y en serie

4.5.1 Puerto USB

Ubicacion | USB
Conector para acoplamiento: Conector USB tipo “B”
(descendente)
Terminal | Nombre Descripcion

1|VBUS UsSB +5V

2 | D- Datos-

3| D+ Datos+

4| GND Puesta a tierra

El conector USB se utiliza para conectar el NextMove e100 a un PC, mediante el programa
Mint WorkBench. El NextMove e100 es un dispositivo autoalimentado compatible con
USB 1.1 (12 Mbps). Si se conecta a un PC anfitrion con USB 1.0 mas lento o a un nudo de
red, la velocidad de comunicacién estara limitada a la especificaciéon USB 1.0 (1,5 Mbps). Si
se conecta a un PC anfitriéon con USB 2.0 (480 Mbps) o USB 3.0 (5 Gbps) mas rapido o a un
nudo de red, la velocidad de comunicacion permanecera bajo la especificacion del USB 1.1

del NextMove e100.

Lo mejor es conectar directamente el NextMove e100 a un puerto USB en el PC anfitrién. Si
se conecta a un nudo de red compartido con otros dispositivos de USB, la comunicacion se
puede ver afectada por la actividad de los otros dispositivos. La longitud maxima
recomendada del cable es de 5 m (16,4 ft).
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4.5.2

453

Puerto en serie

Ubicacion | Serie
Conector para acoplamiento: Hembra tipo “D” de
9 terminales
Terminal | Nombre RS232 Nombre RS485 / RS422
1| Pantalla (NC)
2 |RXD RXB (entrada)
3| TXD TXB (salida)
4| (NC) (NC)
5| DGND 0V DGND
6 9 6| (NC) (NC)
7|RTS TXA (salida)
8|CTS RXA (entrada)
9| DGND (NC)

El NextMove e100 provee un puerto en serie RS232 o
RS485/422, para la programacion, conexiéon a un panel
de operador HMI o para la comunicaciéon con otros
dispositivos como PLC u otros servoaccionamientos.
El puerto dispone de proteccion completa ESD, segun
IEC 1000-4-2 (15 kV). Cuando el NextMove e100 se
conecta a Mint WorkBench, puede utilizar el Asistente
de conectividad para configurar el puerto en serie. La
configuracion también se puede cambiar utilizando la
palabra clave Mint SERIALBAUD (ver el archivo de
ayuda de Mint para mas detalles). El valor se restaura
al encenderse. El puerto puede funcionar hasta a
115,2 Kbaud

Uso de RS232

RS485/422 RS232

El NextMove e100 tiene un puerto serie RS232 con sistema de transmision bidireccional con

la siguiente configuracion preestablecida:

57,6 Kbaud

1 bit de inicio
8 bits de datos
1 bit de parada
Sin paridad

Las lineas de toma de contacto del hardware RTS y CTS deben estar conectadas.

El puerto RS232 se configura como una unidad DCE (equipo de comunicacién de datos), de
manera que sea posible operar el controlador con cualquier DCE o DTE (equipo de terminal
de datos). Es compatible la transmision bidireccional con toma de contacto del hardware.
Solo se necesitan las conexiones TXD, RXD y GND de 0 V para la comunicacién, pero,
como muchos dispositivos comprobaran las lineas RTS y CTS, estas también deben estar
conectadas. Los terminales 4 y 6 estan vinculados al NextMove e100. La longitud maxima
de cable recomendada es de 3 m (10 ft) a 57,6 Kbaud (valor prefijado en fabrica). Si se
utiliza una velocidad en baudios inferior, la longitud maxima del cable puede ser de hasta

15 m (49 ft) a 9600 baudios.
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Figura 22: Conexiones de puerto serie RS232

4.5.4 Multipunto con RS485/RS422

Los sistemas multipunto permiten que un dispositivo actie como “maestro de la red”,
controlando e interactuando con los otros dispositivos (esclavos) en la red. El master de la
red puede ser un controlador como el NextMove e100, una aplicacion anfitrion como el Mint
WorkBench (u otra aplicacion personalizada) o un controlador légico programable (PLC). El
RS422 se puede utilizar para aplicaciones multipunto tal como se muestra en la Figura 23.
El RS485 de cuatro hilos se puede utilizar para aplicaciones punto a punto simples que
impliquen un solo controlador. Si el firmware se actualiza en para RS485/RS422, solo se
puede descargar al controlador que se escogié en la ventana de didlogo Seleccionar
controlador del Mint WorkBench.

RXA
RXB
TXA
TXB

Esclavo de la red

Maestro de
% A Pares trenzados A
e XX ]
RXA [_Y‘ ‘ ‘ ‘\T
o \\T\H XX il
=Y ]
DGND
[
El maestro y el esclavo final se An TR
muestran con los resistores I ‘ f;
terminales Tg, con un valor tipico
de 120 Q. | m
[11]
| |
|

DGND

Esclavo de la red

RXA
RXB
TXA
TXB
DGND

Conexion del blindado general al
blindado posterior del conector.

Figura 23: Conexiones multipunto RS422 de 4 hilos
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Cada red de transmision y recepcién (TX/RX) requiere de un resistor de terminacién en la
conexion RX final, pero los dispositivos intermedios no deben contar con resistores de
terminacién. Una excepcion se da cuando se utilizan los repetidores, que pueden contener
correctamente resistores de terminacion. Los resistores de terminacion se utilizan para
igualar la impedancia de la carga a la impedancia de la linea de transmisién (cable) utilizada.
La impedancia sin igualar provoca que la sefal transmitida no sea completamente absorbida
por la carga. Esto provoca que una parte de la sefal se refleje de vuelta en la linea de
transmisién en forma de ruido. Si la impedancia de la fuente, de la linea de transmision y de
la carga son iguales entre si, las reflexiones (ruido) se eliminan. Los resistores de
terminacién aumentan la corriente de carga y a veces cambian los requisitos de polarizacion

y aumentan la complejidad del sistema.

4.5.5 Conexion de los paneles de operador HMI de Baldor en serie

Los paneles de operador HMI de Baldor en serie utilizan un conector macho tipo “D” de 15
terminales (marcado como PUERTO PLC), aunque el conector en serie del NextMove e100
utiliza un conector macho tipo “D” de 9 terminales. EI NextMove e100 se puede conectar

como se muestra en la Figura 24:

PUERTO PLC NextMove €100
HMI de Baldor Puerto en serie
I: 7 RTS
Par trenzado 8 CTS
0 TOC e
TXD 3 H— 2 RXD
GND 5 H H— 5 GND
1 »—HJ Hj—o

Figura 24: Conexionado de cable de RS232

Alternativamente, el panel HMI de Baldor también se puede conectar utilizando RS485/422,

como se muestra en la Figura 25:

PUERTO PLC
HMI de Baldor

TXA 14
TXB 6
RXA 15
RXB 7
GND 5

1

>

NextMove e100
Puerto en serie

Par trenzado N

XX
XX

|

Figura 25: Conexionado de cable de RS485/422

¢]

8 RXA
2 RXB
7 TXA
3 TXB
5 GND
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4.6

4.6.1

Interfaz Ethernet
La interfaz Ethernet provee funciones de red de TCP/IP y Ethernet POWERLINK.

TCP/IP

El TCP/IP (Protocolo de control de transmisién/Protocolo de Internet) es un conjunto de
protocolos comunes utilizados para transferir informacion entre dispositivos conectados a
una red, entre las que se incluye Internet. EI TCP permite que dos dispositivos establezcan
una conexion y garantiza la entrega de paquetes (datagramas) de informacion en el orden
correcto. El IP especifica el formato de los paquetes individuales (que incluye la direccion de
destino del dispositivo destinatario) pero no tiene influencia sobre la entrega correcta del
paquete.

El TCP/IP permite que el NextMove e100 pueda establecer una comunicacién Ethernet
estandar con un PC anfitrion que funcione con Mint WorkBench. La conexion utiliza un
protocolo ICM (Modo de comando inmediato) de alto nivel para permitir que se envien al
controlador los comandos, programas y firmware de Mint, a través de la red Ethernet.

Cuando funciona en modo Ethernet estandar, el TCP/IP no puede utilizarse para
comunicarse con otro controlador en una red con bus de encadenamiento. Esto se debe a
los errores de sincronizacion acumulados por cada nudo de red interno de cada controlador.
Es necesario conectar el PC anfitrion al controlador, ya sea directamente o a través de un
interruptor o un nudo de red, tal como se muestra en la Figura 26. Es preferible un
interruptor a un nudo de red ya que tendra un rendimiento mayor cuando se esté
transmitiendo una gran cantidad de datos.

PC anfitrion

Accionamientos
NextMove €100 MicroFlex e100

Conmutador Ethernet

B, =jninnyn po

Figura 26: Conexidn a los controladores utilizando TCP/IP en modo Ethernet estandar
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Cuando funciona en modo EPL, con un router compatible con EPL, el PC anfitrién puede
utilizar el TCP/IP para comunicarse con controladores en una red con bus de
encadenamiento. En esta situacion, el router utilizara el TCP/IP solo dentro de segmentos
de tiempo asincronos de EPL. Vea el archivo de ayuda de Mint para mas detalles.

PC anfitrion
Accionamientos
. NextMove e100 MicroFlex e100
Router compatible con
Ethernet POWERLINK
E FOO00O0] MiEy OGO EHE

Figura 27: Conexién de los controladores en un bus de encadenamiento utilizando el
TCP/IP y el modo EPL

4.6.2 Ethernet POWERLINK

NextMove e100 soporta el protocolo determinista Ethernet POWERLINK (EPL). Este
protocolo provee comunicacién muy precisa y predecible en “tiempo real”, a través de una
conexion de 100 Mbit/s (100Base-T) de Fast Ethernet (IEEE 802.3u). Esto lo convierte en
adecuado para la transmision de sefiales de control y realimentacion entre el
NextMove €100 y otros controladores habilitados EPL como MicroFlex e100. El protocolo
EPL implementado en Mint se basa en el perfil de dispositivo CANopen DS402 para
accionamientos y control de movimiento. La estructura de la red fisica es informal, de
manera que no es necesario reflejar la relacion logica entre los nodos.

El NextMove €100 incorpora un nudo de red repetidor integrado, que provee dos puertos
para la conexién a otros equipos. Esto permite la conexién de nodos como red “daisy-chain”.
Cada nodo introduce un retardo de aproximadamente 500 ns, de forma que en aplicaciones
criticas en el tiempo esto podria limitar el nimero de nodos en una cadena. Deberan
considerarse también los retardos de propagacion debidos al cableado. Pueden utilizarse
nudos de red si es necesario, pero no deben utilizarse interruptores Ethernet en redes EPL
dado que no puede garantizarse su temporizacion.

Nodo controlado Nodo controlado Nodo controlado
. NextMove e100 NextMove €100 NextMove €100
Nodo administrador .- -
NextMove €100 N
' '
' 1
1 '
' oA !
mIE B0 B0 B0l -- -l -
' '
[RR—

Figura 28: Red daisy-chain EPL simple
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Nodo administrador Maquina 1

NextMove e100 MotiFlex e100, grupo de i i A (Nodos lados)
LA -
Nudo de red
externo Maquina 1
MotiFlex 100, grupo de accionamiento B (Nodos controlados)
= ar = a
minininu o
1 " '
[ "
v '
[
Maquina 2
Nodo controlado MotiFlex 100, grupo de accionamiento C
NextMove e100 (Nodos controlados)

SlEy

) 1 2 3 4.
Figura 29: Ejemplo de red EPL con ramificaciones multiples
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4.6.3 Conectores Ethernet

Las conexiones Ethernet se realizan utilizando receptaculos RJ45 Ethernet idénticos.

Ubicacion |E1y E2
Terminal | Nombre |Descripcion
1[TX+ Transmision+
2| TX- Transmisién-
3 |RX+ Recepcion+
4]- (NC)
I 5] (NC)
8 1 6 | RX- Recepcion-
71- (NC)
8- (NC)

Para conectar el NextMove e100 a otros dispositivos con EPL, utilice cables CAT5e
Ethernet, S/UTP (cables trenzados apantallados o recubiertos en aluminio sin blindado) o
preferentemente S/FTP (cables trenzados apantallados o recubiertos en aluminio con
blindado completo). Para garantizar el cumplimiento CE, los cables de Ethernet de longitud
mayor a los 3 m deben ser cables S/FTP unidos al panel de fondo metalico en ambos
extremos, utilizando pinzas conductivas (ver la seccién C.1.5). Los cables pueden tener una
longitud de hasta 100 m (328 pies). Existen dos variedades de cable CAT5e: “de conexion
directa” o “cruzado”. Los cables de conexién directa tienen dos terminales TX del conector
en un extremo del cable conectados a los terminales TX del conector RJ45 en el otro
extremo del cable. Los cables cruzados tienen dos terminales TX del conector en un
extremo del cable conectados a los terminales RX del conector RJ45 en el otro extremo del
cable.

Si la red consiste de solo controladores y accionamientos EPL (y cualquier nudo de red) de
ABB, se pueden usar tanto cables de conexién directa como cruzados. Esto se debe a que
muchos dispositivos Ethernet, incluso los nudos de red y todos los productos EPL de ABB
incorporan la tecnologia de conmutacién Auto-MDIX que compensa automaticamente el
cableado de conexién directa. Sin embargo, si se incluyen otros nodos EPL del fabricante en
la red EPL, se deben usar cables cruzados, tal como recomienda el Grupo de
estandarizacion de Ethernet POWERLINK (EPSG).

La interfaz Ehernet del NextMove e100 esta aislada galvanicamente del resto de la
circuiteria del NextMove €100 mediante mdédulos de aislamiento magnético incorporados en
cada uno de los conectores Ethernet. Ello proporciona proteccion hasta los 1,5kV. La
pantalla del conector/cable estd conectada directamente a la tierra del chasis del
NextMove e100. Para una mayor inmunidad al ruido, especialmente donde los cables
Ethernet sean desenchufados con frecuencia, se recomienda conectar los apantallados
exteriores de los cables Ethernet a un punto de puesta a tierra. Los componentes de
terminacién se encuentran incorporados en cada uno de los conectores de Ethernet; por lo
tanto, no es necesario realizar terminaciones adicionales.

La red EPL es compatible solo con el sistema 100Base-TX (100 Mbit/s), por lo que intentar
conectar los nodos mas lentos 10Base-T (10 Mbit/s) provocara un error de red.
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4.7

Interfaz CAN

El bus CAN es una red con base en serie que se desarroll6 originalmente para aplicaciones
automotrices, pero que ahora se utiliza para una gran diversidad de aplicaciones
industriales. Ofrece comunicaciones en serie de bajo coste con una muy alta fiabilidad en el

entorno industrial, siendo la probabilidad de un error no detectado de 4,7x10M, Optimo para
la transmision de pequefios paquetes de datos y, por tanto, ofrece una rapida actualizacién
de los dispositivos de entrada/salida (dispositivos periféricos) conectados al bus.

El protocolo CAN solo define los atributos fisicos de la red, esto es, los parametros
eléctricos, mecanicos, funcionales y procedimentales de la conexién fisica entre
dispositivos. La funcionalidad de red de alto nivel en el NextMove €100 la define el protocolo
CANopen, uno de los estandares mas usados en el control de maquinas.

4.7.1 Conector CAN

Ubicacion | CAN
Conector para acoplamiento: Hembra tipo “D” de
9 terminales
Terminal | Nombre | Descripcion
1]- (NC)
2 | CAN- Canal negativo de CAN
1 2 3 | CAN GND | Referencia tierra/masa para sefiales CAN
o o o
OGEEy O al- (NC)
6 9 5 | Pantalla Conexion blindada
6 | CAN GND | Referencia tierra/masa para sefiales CAN
7 | CAN+ Canal positivo de CAN
8- (NC)
9| CAN V+ | Alimentacion CAN V+ (12-24 V)

4.7.2 Cableado de CAN

Solo se puede alcanzar una velocidad de transmision de bits por CAN con muy pocos
errores utilizando un esquema de cableado en el que se tengan en cuenta los siguientes
puntos:

m  La linea de bus de datos de dos alambres se puede enrutar de manera paralela,
trenzada y/o blindada, dependiendo de los requisitos EMC. ABB recomienda un cable
de par trenzado con el blindado/pantalla conectado al blindado trasero del conector,
para reducir las emisiones de RF y proporcionar inmunidad para posibles interferencias
conducidas.

m  El bus debe estar conectado solo en ambos extremos (no en puntos intermedios) con
resistores de valor nominal 120 Q. De esta manera se reducen las reflexiones de las
sefales eléctricas del bus, lo que ayuda a un nodo a interpretar correctamente los
niveles de tension del bus. Si el NextMove e100 se encuentra al final de la red,
asegurese de colocar una resistencia de 120 Q (normalmente dentro de un conector
tipo “D”).
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4.7.21

4.7.3

m  Todos los cables y conectores deberan tener una impedancia nominal de 120 Q. Los
cables deberan tener una resistencia lineal de 70 mQ/m y un retardo nominal de linea de
5 ns/m.

m La longitud maxima del bus depende de la configura- CAN
cion de sincronizacién de bits (velocidad de . Maxima
transmision de baudios). La tabla contigua muestra la ~ Velocidad de Longitud
longitud maxima de bus aproximada (en el peor caso), ~ transmision del bus
asumiendo un retardo de propagacién de 5ns/my un  en baudios
retardo total de entrada y salida de dispositivo efectivo  ~"\ipit/s 25 m
de 210 nsa 1 Mbit/s, 300 ns a SOQ - 250 Kbit/s, 450 ns 500 Kbit/s 100 m
a 125 Kbit/s y 1,5 ms a 50 - 10 Kbit/s. 250 Kbit/s 250 m

125 Kbit/s 500 m

MPara longitudes de bus superiores a aproximada-

mente 1000 m, se necesitaran dispositivos repetidores 100 Kbit/s 600 m
o puentes. 50 Kbit/s 1000 m
20 Kbit/s 2500 m(").

m  El compromiso entre la longitud del bus y la velocidad :
de transmision de baudios de CAN se debe determinar 10 Kbit/s 5000 m™.
para cada aplicacion. La velocidad de transmision de
baudios de CAN se puede establecer utilizando la
palabra clave BUSBAUD. Es fundamental que todos los nodos en la red estén
configurados para ejecutarse con la misma velocidad de transmision de baudios.

m La topologia del cableado de una red CAN debe ser lo mas parecida posible a la
estructura de una linea o bus Unicos. Sin embargo, se permiten lineas auxiliares si se
mantienen a una longitud minima (<0,3 m a 1 Mbit/s).

m  La conexion de 0V de todos los nodos en la red debe estar unida a través de un
cableado CAN. Esto garantiza que los niveles de sefial CAN transmitidos por el
NextMove e100 o dispositivos CAN periféricos se encuentren dentro del rango de modo
comun del circuito receptor de otros nodos en la red.

Opto-aislamiento

En el NextMove e100, el canal CAN se encuentra optoaislado. Se debe aplicar un voltaje de
entre 12y 24 V entre el terminal 9 (+24 V) y el terminal 3 o 6 (0 V) del conector CAN. A partir
de este suministro, un regulador de tension interno proporciona los 5 V a 100 mA necesarios
para el circuito CAN aislado. Un conector como el Phoenix Contact SUBCON-PLUS F3
(pieza de Phoenix 2761871) proporciona un conector hembra tipo “D” de 9 terminales con
conexiones facilmente accesibles al bloque de terminales. Los cables CAN provistos por
ABB son de categoria 5 y tienen una clasificacién de corriente maxima de 1 A, de manera
que el nimero maximo de unidades de NextMove e100 que se pueden utilizar en una red se
limita a diez.

CANopen

ABB ha implementado un protocolo de CANopen en Mint (segun el Perfil de comunicacion
CiA DS-301) que es compatible con ambos accesos directos para parametros de
dispositivos y comunicacion de datos de proceso de tiempo critico. EI NextMove €100
cumple con el perfil CANopen de dispositivo esclavo de DS402 y puede ser un dispositivo
maestro DS401 o DS403. Puede aceptar y comunicarse con diversos dispositivos como:

m  Cualquier dispositivo de E/S digital y analégico de terceros que cumpla con el 'Perfil de
dispositivos para moédulos genéricos de E/S' (CiA DS-401).

m  Los paneles de operador HMI (interfaz maquina hombre) de Baldor, basados en el 'Perfil
de dispositivo para interfaces maquina hombre' (DS403).

m  Otros controladores ABB con CANopen para acceso peer-to-peer, utilizando
extensiones a las especificaciones CiA (DS301 y DS302).
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La funcionalidad y las caracteristicas de todos los dispositivos CANopen de ABB estan
definidas en las Hojas de datos electronicos (EDS) con estandares individuales (formato
ASCII), que se pueden encontrar en el CD de herramientas de Mint Motion (OPT-SW-001) o
pueden descargarse de www.abbmotion.com.

La Figura 30 muestra una red CANopen tipica con dos unidades de NextMove e100 y un
panel de operador HMI de Baldor.

Panel de operador

Par trenzado

9 9 j-
5 | | 5 > 5 ¢
— | Phoenix
SUBCON-PLUS F3 X1

24V

HMI de Baldor NextMove e100 NextMove e100 Nodo de
CANopen tipo D tipo D extremo
tipo D |
7 7 | ﬂ - 2 g E] 17
2 2 {- ‘ -\ 2
TR ‘ ‘ TR|

‘ ‘Pares trenzados ‘ ‘

LXK
|

Q\O (//]
~
T~

('A%

Figura 30: Conexiones de red tipica CANopen

Nota: El canal CAN del NextMove €100 se encuentra optoaislado, de modo que debe
aplicarse un voltaje entre 12- y 24 V entre el terminal 9 y el terminal 6 del
conector CAN.

La configuracion y la administracién de una red CANopen la debe llevar a cabo un nodo
Unico que actle como master de la red. Esta funcion la puede realizar el NextMove 100
cuando esta configurado para ser el nodo Administrador de red (ID 1 de nodo) o por un
dispositivo master CANopen de terceros.

Se pueden afadir hasta 126 nodos CANopen (ID de nodos 2 a 127) a la red mediante un
nodo administrador del NextMove e100, utilizando la palabra clave de Mint NODESCAN. Si
esto funciona, los nodos podran luego conectarse utilizando la palabra clave de Mint
CONNECT. Cualquier evento relacionado con la red y el nodo se puede supervisar utilizando
el evento de Mint BUS1.

Nota: Todas las palabras clave de Mint relacionadas con CAN tienen referencia con
CANopen mediante el pardametro de punto “bus”. Para CANopen, el parametro
de punto “bus” debe establecerse en 1.

Consulte el archivo de ayuda de Mint para mas detalles sobre CANopen, palabras clave de
Mint y parametros de punto.
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4.8 Resumen de la conexidn - cableado minimo (eje local)

Como guia, la Figura 31 muestra un ejemplo del cableado minimo tipico, necesario para
permitir que el NextMove e100 y un amplificador de accionamiento de un solo eje funcionen
conjuntamente. Los datos de los terminales del conector se muestran en la Tabla 2.

|:|7

PC anfitrion NextMove €100

®
A4

asn

Conexion USB

X5
Servoamplificador
(eje 0)

I ]

Demanda+
Demanda- =

voitacon | B

Gnd |

A0
PO
2.NE2N\S%

Z
Salida del encoder desde el 0,
accionamiento (o motor) E X12
o,
(|
C

O
[
E X13
X1 23y Q=
oV =
L

\ Suministro
U de control
|
i

-

WN = 2O
o
odoe00000e0000/000

de +24 V

Puesta a tierra/
masa comun

Figura 31: Ejemplo de cableado minimo del sistema
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NextMove e100 | Termi- | Nombre Funcién Conexion al
96 terminales| nal |dela amplificador
senal (Nota: las conexiones
pueden etiquetarse de
manera diferente)
X1 1 oV Puesta a tierra del suministro
de control
2 +24 V Suministro de control, entrada
+24
X5 Encoder0 | Entrada de realimentacion del | Salida del encoder
Encoder0
X12 9 REL NO Contacto de relé normalmente | Habilitacion +24 V
abierto (cerrado para habilitar
el accionamiento)
10 |REL COM |Conexion de relé comun Habilitacién de la puesta
a tierra
X13 Demand0 | Salida de demanda 0 Demanda+
2 AGND Puesta a tierra analdgica Demanda-
Pantalla Conexion blindada (No conectar)

Tabla 2: Detalles del conector para el cableado minimo del sistema mostrado en la Figura 31
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4.9

Resumen de la conexién - cableado minimo (eje remoto)

Como guia, la Figura 32 muestra un ejemplo del cableado minimo tipico, necesario para
permitir que el NextMove e100 y un amplificador de accionamiento de un solo eje (por
ejemplo MicroFlex e100) funcionen conjuntamente. Los datos de los terminales del conector
se muestran en la Tabla 3.

PC anfitrion NextMove e100

(]
[

Di

asn

Conexion USB

E1yE2
Ethernet

Ethernet

Servoamplificador
remoto (EPL)
(MicroFlex e100)

Habilitacién del
accionamiento

|
o
|

-
Suministro

Puesta a tierra/
masa comin

Figura 32: Ejemplo de cableado minimo del sistema

MN1941WES Entrada/Salida 4-35



NextMove e100 | Ter- |Nombre Funcion Conexion al
96 terminales | minal | de la amplificador
senal (Nota: las conexiones
pueden etiquetarse de
manera diferente)
X1 1 oV Puesta a tierra del suministro
de control
2 +24 V Suministro de control, entrada
+24 'V
X12 9 REL NO Contacto de relé normalmente | Habilitacion del
abierto (cerrado para habilitar | accionamiento+
el accionamiento)
10 |REL COM | Conexién de relé comun Habilitacion del
accionamiento-
E1yE2 Ethernet Comunicacion Ethernety EPL |E1y E2

Tabla 3: Detalles del conector para el cableado minimo del sistema mostrado en la Figura 32
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5.1

5.11

Funcionamiento 5

Introduccién

Antes de conectar el NextMove e100, necesitara conectarlo al PC utilizando un cable serie o
USB e instalar el software Mint WorkBench. Ello incluye un cierto nimero de aplicaciones y
utilidades para permitirle configurar, afinar y programar el NextMove e100. Puede
encontrarse Mint WorkBench y otras utilidades en el CD Mint Motion Toolkit (OPT-SW-001),
o descargarse desde www.abbmotion.com.

Conexion del NextMove e100 al PC

El NextMove e100 se puede conectar al PC utilizando tanto USB como TCP/IP, RS232, o
RS485/422.

Para el empleo de USB, conectar un cable USB entre un puerto USB del PC y el puerto USB
de NextMove e100. Su PC debe funcionar con Windows XP o una versién de Windows
superior.

Para usar el TCP/IP, conecte un cable Ethernet CAT5e entre el PC y uno de los puertos de
Ethernet del NextMove e100.

No puede conectar un PC de oficina normal al NextMove e100 sin alterar
previamente la configuracion del adaptador de Ethernet del PC. Sin embargo, si
ha instalado otro adaptador Ethernet para el uso del NextMove e100, la
configuracion de este adaptador se puede alterar sin que afecte a la conexién
Ethernet del PC de oficina. Si no estd seguro de hacer cambios en la
configuracion del adaptador Ethernet del PC, o no lo puede hacer debido a su
nivel de autorizacién de usuario, pida ayuda a su administrador de TI.

NOTA

red funcionara en modo EPL. Esto significa que cualquier conexion TCP/IP del

Si la red Ethernet cuenta con un nodo administrador EPL (ID de nodo 240), la
A PC debe pasar a través de un router compatible con EPL.

NOTA

Para usar RS232 o RS485/422, conecte un cable en serie adecuado entre el PC y el puerto
en serie del NextMove e100. Si esta utilizando un convertidor intermedio de RS485 a
RS232, conéctelo tal como indica su fabricante. ElI Mint WorkBench puede identificar todos
los puertos COM del PC, por lo que puede utilizar cualquiera de ellos.
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5.1.2

5.1.2.1

5.1.2.2

5.1.4

5.1.5

Instalacion de Mint WorkBench

La cuenta de usuario de Windows requiere derechos administrativos de usuario para la
instalaciéon de Mint WorkBench.

Para la instalacion de Mint WorkBench desde el CD (OPT-SW-001)
1. Introduzca el CD en la unidad.

2. El asistente de configuracion se iniciara automaticamente unos segundos después. Si el
asistente de configuracion no aparece, seleccionar Ejecutar (Run...) en el menu de inicio
(Start) de Windows y escribir

d:\start
donde d representa la letra correspondiente a la unidad del dispositivo CD.

Siga las instrucciones de la pantalla para instalar el Mint WorkBench.

Para la instalacion del Mint WorkBench desde el sitio web

Para la instalacion del Mint WorkBench desde www.abbmotion.com, descartar la aplicacién
y ejecutarla.

Puesta en marcha del NextMove e100

Si siguid las instrucciones de las secciones anteriores, ya deberia haber conectado las
fuentes de alimentacion, las entradas y salidas y los cables USB, en serie o Ethernet para
conectar el PC al NextMove e100.

Comprobaciones preliminares
Antes de conectar el equipo por primera vez, es muy importante verificar lo siguiente:

m  Desconectar la carga del motor hasta que se indique que aplique una carga.

m  Inspeccionar todas las conexiones de energia y verificar la precision, la fabricacion y la
solidez.

m  Verificar que todo el cableado cumple con los cédigos correspondientes.
m  Verificar que el NextMove e100 esté correctamente puesto a tierra.
m  Verificar la precision de todo el cableado de sefales.

Comprobaciones de encendido
1. Conecte el suministro de control de 24 VV CC.

2. En aproximadamente 20 - 30 segundos o menos, se completara la secuencia de prueba
y el LED de estado deberia empezar a parpadear en verde. Si el LED de estado no se
enciende, vuelva a verificar las conexiones de suministro de energia. Si el LED de
estado parpadea en rojo, esto indica que el NextMove €100 ha detectado un fallo; ver la
seccion 6.
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5.1.6 Instalacion del driver de USB

Cuando se encienda el NextMove 100, Windows detectara automaticamente el controlador
y solicitara el driver.

1.

Windows solicitara el driver. Bajo Windows XP, haga clic en Siguiente en los didlogos
que aparecen y Windows localizara e instalara el driver. Para Windows Vista y
superiores, no sera necesaria interaccion alguna.

Una vez finalizada la instalacion, aparecera una nueva categoria de control de
movimiento en el gestor de dispositivos de Windows.
-7y Mice and other pointing devices
[+ & Manitars
=B Mation Control
- E@ ABE UISE Mation Product
ﬂ Metwork, adapkers
- Ports (COM & LPT)
ﬂ. Processars

El NextMove e100 esta ya ahora listo para ser configurado utilizando Mint WorkBench.

Nota: Si mas adelante el NextMove e100 se conecta a otro puerto USB en el
ordenador anfitrion, Windows puede notificar que ha encontrado nuevo
hardware. Instale los archivos del driver nuevamente para el nuevo puerto USB
o conecte el NextMove e100 al puerto USB original, donde sera reconocido de
la manera normal.
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5.1.7 Configuracién de la conexién del TCP/IP (opcional)

Si conectd el NextMove e100 al PC utilizando la conexién Ethernet, debera alterar la
configuracion del adaptador Ethernet del PC para que funcione correctamente con el
NextMove e100.

No puede conectar un PC de oficina normal al NextMove e100 sin alterar
previamente la configuracion del adaptador de Ethernet del PC. Sin embargo, si
ha instalado otro adaptador Ethernet para el uso del NextMove e100, la

NOTA configuracion de este adaptador se puede alterar sin que afecte a la conexién
Ethernet del PC de oficina. Si no esta seguro de hacer cambios en la
configuracion del adaptador Ethernet del PC, o no lo puede hacer debido a su
nivel de autorizacién de usuario, pida ayuda a su administrador de TI.

Asegurese de que el NextMove e100 no esté ajustado a ID de nodo en 240 (hex
FO).

NOTA

La siguiente explicacién da por supuesto que el PC estd conectado directamente al
NextMove e100 y no a través de una red Ethernet intermedia. Si desea intentar una
conexion a través de una red Ethernet intermedia, se debe consultar con el administrador de
red, para asegurarse de que las direcciones IP necesarias estaran habilitadas y aun no se
encuentran asignadas en la red. El NextMove e100 posee una direccion IP fija con el
formato 192.168.100.xxx. El dltimo numero, xxx, es el valor decimal definido por los
interruptores de seleccion de ID del nodo del NextMove e100 (vea la seccién 4.4.2).

1. En el menu Inicio de Windows, seleccione Panel de control, Conexiones de red.

2. Enlaventana de Conexiones de red, haga clic derecho en la entrada “Conexién de area
local” para el adaptador Ethernet necesario y elija Propiedades.

3. En el didlogo Propiedades de Conexion de area local, en la lista “Esta conexion utiliza
los siguientes elementos”, seleccione la entrada “Protocolo de Internet (TCP/IP)” y haga
clic en Propiedades.

4. En el didlogo Propiedades de Protocolo de Internet (TCP/IP), en la pestafia General,
tome nota de la configuracion actual. Haga clic en Opciones avanzadas... y tome nota
de la configuracion actual. Haga clic en la pestafia Configuracién alternativa y tome nota
de la configuracion actual.

5. En la pestafia General, elija la opcién “Usar la siguiente direccion IP”.

6. En la casilla de direccion IP, introduzca la direccién IP 192.168.100.241. Esta es la
direccion IP que se asignara al adaptador Ethernet. Se establece deliberadamente el
valor 241, ya que se encuentra fuera del rango que puede utilizar el NextMove 100 y se
evitan posibles conflictos.

7. En el cuadro Mascara de subred, introduzca 255.255.255.0 y haga clic en Aceptar.
Haga clic en Aceptar para cerrar el didlogo Propiedades de Conexion de area local.

8. En el menu Inicio de Windows, seleccione Simbolo del sistema (generalmente en
Accesorios).

9. En la ventana de Simbolo del sistema, escriba PING 192.168.100.16, donde el valor
final (16 en este ejemplo) es el valor seleccionado por los interruptores de seleccién de
ID del nodo del NextMove e100. En este ejemplo, los interruptores del NextMove 100
se definirian como HI=1 LO=0, que representa un 10 hexadecimal, equivalente a un 16
decimal (vea la secciéon 4.4.2 para una lista de equivalencias hexadecimales y
decimales). Se debe recibir un mensaje de respuesta.

10. Ahora, debe ser posible ejecutar el Mint WorkBench y conectar el NextMove e100
utilizando la conexién Ethernet o TCP/IP.

5-4 Funcionamiento MN1941WES



5.2

Mint Machine Center

El Mint Machine Center (MMC) se instala como parte del software Mint WorkBench. Se
utiliza para visualizar la red de controladores conectados en un sistema. Los controladores y
accionamientos individuales se configuran utilizando el Mint WorkBench.

Nota: Si Unicamente posee un Unico NextMove e100 conectado a su PC, entonces
probablemente no requerirda el MMC. Utilice el Mint WorkBench (ver la
seccion 5.3) para configurar el NextMove e100.

£+ Untitled - MMC [_ o] ]
File Edit Vigw Help Barras de herramientas

D8O« @m[@0][2 + «
S 1, |\ S— #4, Scan Settings for Host

L @ ¥ NextMove PCI
= “_} UsB Mode Address:
E- @ u NextMove e100 & Scan range from: ID _,::' ta: |2 _|::'
e CAMopen ' Scan for single node: |2 _|::'
~oda TCP/IP ' Scan all nodes
B- j._‘ Serial
E‘ \f‘ COMI  Serial Baud Rates:
257600 Baud
A ‘ Flex+Drive
: COM2 19500 Baud "
Y Flex+brive | | |T115200 B2 Changs baudwe..
Cuadro de - Cuadro de informacién
E controladores e

- T3 NextMove e108
@ Y FlexsDiive Il (Node

4 | | ['\main 4 Add Contraller /

Ready [ om v

Figura 33: El software Mint Machine Center

El Mint Machine Center (MMC) proporciona una descripcion general de la red de
controladores a la que el PC puede acceder en ese momento. EI MMC contiene un cuadro
de controladores a la izquierda y otro de informacién a la derecha. En el cuadro de
controladores seleccione el elemento Anfitriéon y luego haga clic en Buscar en el cuadro de
informacién. Esta accion hara que el MMC busque todos los controladores conectados. Si
hace clic en el nombre de un controlador podra ver varias opciones en el cuadro de
informacioén. Si hace doble clic en el nombre de un controlador, se ejecutara una peticiéon de
Mint WorkBench que sera vinculada automaticamente al controlador.

La Vista de aplicacion permite que la pantalla modele y describa el disefio y la organizacion
de los controladores en su maquina. Los controladores se pueden arrastrar al icono Vista de
aplicacién, para darles un nuevo nombre mas descriptivo, por ejemplo, “Cinta transportador
1, Controlador de empaquetado”. Los accionamientos controlados por otro producto, como
el NextMove e100, pueden ser arrastrados al icono mismo de NextMove e100, creando una
representacion visible de la maquina. Se puede agregar un texto de descripcion del
sistema, asi como también archivos asociados y el disefio resultante guardado como
“Espacio de trabajo del MMC”. En el futuro, cuando necesite administrar el sistema, basta
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con cargar el espacio de trabajo para conectarse automaticamente con todos los
controladores necesarios. Ver el archivo de ayuda de Mint para obtener todos los detalles

del MMC.

PC anfitrion

RS232

MintDrive”

RS485/422

int WorkBench

Mint Machine Center

DoEsLe B iLE8 Y
=

@ Soan Setings forUse,

Mint

WorkBench

MicroFlex e100

Ethernet Mié'

USB

";E
MicroFlex e100

I}
:

™
A
E B

Figura 34: Visibilidad de red tipica provista por el Mint Machine Center
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5.2.1 Inicio del MMC

1. En el menu Inicio de Windows, seleccione Programas, Mint WorkBench, Mint Machine

Center.
£ Untitled - MMC |_ O] x|
File Edit “iew Help
EEEIEEEEEY e
= EB A
B2 % Scan Settings for Host
v Virtual
” P E—
t\& UsB Hode sddress:
-y TCPIP # Scan 1ange from: ID _Ij 3 |2 _Ij
= 5‘ ?eria‘ 7 Scan for single node: |2 _Ij
) \'5‘ COM! ' Sean all nodes
< Application View
'"",J»I Controller View r Serial Baud Rates:
Main 4 Add Controller /
Ready [ [um v

2. En el cuadro de controladores, asegurese de

que esté seleccionado Anfitrion. En el cuadro %} Scan Settl ngs

de informacién, haga clic en Buscar.

Scan |

RN 0 N VI T

3. Cuando la busqueda haya finalizado, haga
clic una vez en “NextMove 100" en el cuadro
de controladores para seleccionarlo y luego
doble clic para abrir el Mint WorkBench. El D= E |[:| @«

A+ Untitled - MMC
File Edt ¥iew Help

NextMove €100 ya estard vinculado a la B £8 Haost
peticion de Mint WorkBench y estara listo para B W vinual
configurarse.
B Pel
Vaya directamente a la seccion 5.4 para [—:I----\v} USB
continuar con la configuracion en el Mint E._) LI NextMove e100
WorkBench. ls
e Ay CANopen
------- A TCPIIP
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5.2.2 Ver los nodos remotos conectados a través de Ethernet (opcional)

Cuando un nodo remoto como el MicroFlex e100 estd conectado al NextMove e100
mediante Ethernet, es posible ver la conexién en MMC. El PC es capaz de conectar con el
nodo remoto, aunque el PC solo posea una conexion fisica via USB con el NextMove e100.
Esta caracteristica se conoce como 'redireccionar', y simplifica la configuracién de
controladores multiples en una red Ethernet / EPL.

Para el siguiente procedimiento, es esencial que los interruptores del selector de ID del nodo
del NextMove e100 no estén en FO. A pesar de que FO es el ID de nodo correcto para
convertir al NextMove €100 en un nodo administrador EPL, los nodos remotos aun no han
sido configurados para el funcionamiento EPL y por tanto seran ignorados si el
NextMove e100 funciona como nodo administrador. En este ejemplo, las comunicaciones
utilizaran Ethernet estandar, no EPL.

1. En el cuadro de controladores, asegurese
de que esté seleccionado Anfitrion. En el

cuadro de informacién, haga clic en Buscar.

@ Scan Settings

Scan |
2. Una vez completada la busqueda, hacer clic
una vez en la entrada 'Ethernet' bajo la #l- Untitled - MMC
entrada 'NextMove e100'. Fil= Edit Wew Help
IDSeE|[20@]e» @]
B 8 Host
E Py USB
E ) u NextMove e10(
n.‘u CAMopen
[P [t et
3. En el cuadro de informacion, seleccione la
opcion Buscar nodo tnico.
Introd IID d do del d t Mode Address: k
ntroduzca e e nodo del nodo remoto en _ —
el cuadro contiguo. " Scan range from: 0 _l; to |2 _l;
& Scan for single node: |5 _,::'
Haga clic en Actualizar. " Scan all nodes
4. En el cuadro de controladores, se debe

mostrar ahora el nodo remoto en la B @ [ NextMove e100 (Node 2) on USE
conexién Ethernet del NextMove e100. iy
s CANopen
=
E-@ [ MicroFlex e100 (Node 5

-.5- CAMNopen
‘e A Ethernet
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5.3 Mint WorkBench

Mint WorkBench es una aplicacién totalmente caracterizada para la programacién y control
del NextMove e100. La ventana principal de WorkBench contiene un sistema de menus, el
cuadro de herramientas y otras barras de herramientas. Se puede acceder a muchas
funciones desde el menu o haciendo clic en un botén; puede usar la opcién que prefiera. La
mayoria de los botones incluyen un “consejo de herramienta”; mantenga el puntero del ratén
encima del botén (no haga clic) y aparecera su descripcion.

El Mint WorkBench se puede iniciar directamente en el menu Inicio de Windows o
automaticamente haciendo doble clic en un controlador, en el cuadro de controladores del
MMC (ver la seccion 5.2.1).

H=1 3

II Axis 0 N @ @ ||[ esmesn-17sar | [Positon || ke

TN ERB&R

. — =
stema de menus ; : .

L i ; Current Plant
i]lﬂl A - o - - | Resistance: 37.40 Ohms

Inductance: 5363 mH
Connectivity Measure I
) 245250 " Flux Plant
- | Vok. Const: 7218
Drive Setup
Measure |

123 I
24.5200 Feedback Alignment

Operating Mode

@
&
a

245150+

=

Area de prueba y control

Autotune : : IINT: 0.00
h - t H ITRACK: 0
e herramientas e AL
a Apply. Calculate...
Fine-tuning Test Parameters
: 2450504 ¢ Type: Stationay ¥
- : Curent: 200 %
Digital 1/0 Dulalnnf 50.00 ms
: Speed Limit: 25,00 %
24.5000 : Go
T T T T T T T
0 50 100 150 200 250 300 350
Time(ms]
= ON - Channel 0: Temperature (deg C)
Graph 1 /Graph 2% Graph 3% _Graph 4’ Graphs / 4[» ]\ Position’} Velocity'), Current {Filt
For Help, press F1 [MicroFlex e100 Build 5510 |Capture : Idle [ [ e 4

Figura 35: El software Mint WorkBench
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5.3.1 Archivo de ayuda

El Mint WorkBench incluye un archivo de ayuda completo que contiene informacion sobre
todas las palabras clave de Mint, como usar el Mint WorkBench y la informacion
complementaria sobre temas de control de movimientos. Este archivo de ayuda se puede
visualizar en cualquier momento pulsando F1. A la izquierda de la ventana de ayuda, la

pestafia de contenidos muestra la estructura en arbol del fichero de ayuda. Cada libro @

contiene un determinado numero de temas [Z. La pestafia indice proporciona una lista
alfabética de todos los temas en el archivo y permite buscarlos por nombre. La pestafia
Buscar permite buscar palabras o frases que aparezcan en cualquier parte del archivo de
ayuda. Muchas palabras y frases se encuentran subrayadas y resaltadas con un color
(normalmente azul) para indicar que son vinculos. Haga clic en el vinculo para ir a una
palabra clave asociada. La mayoria de los temas de palabras clave comienzan con una lista
de vinculos relevantes a través de Ver también.

B2 MintMT [_[O]
F = § T
& 4 & B @
Hide Locate Back Fonward Frirt. Options SupportMe  Update Help

Lontents |Iﬂdex | Qearch[ Favul_ilesl i

ACCELTIME/ACT

= () Keywards | ActiveX...

[2] sout keyword defintion See Also: ACCEL, ACCELTIMEMAX, DECELTIME, PROFILEMODE, SRAMP
E Bit pattern values
9
3 Dot Parameters Purpose:
2] # (Label)
2" (Comment) To define the acceleration rate of an axis
2] + (&ddition f Concatenati .
E (Command Separator) Format:
é (Scope Override oper: ACCELTIME [axes] = <expression> {,<expression> ...}{:;}
E & (Bitwise AND) ¥ = ACCELTIME.axis
2]| (Bitwise OR) I
2]~ (Bitwise NOT) Do_t Pam_meters:
2! Logicsl NOT) Axis - Axis No.
E _ (Line continustion)
2] aBORTI®E Supported by:
(2] ABORTMODE/AEM @ NextMove
% Ao € NextMovee100
?] ABSENCODER/ABE
2] ABSENCODERMODE C Flex, Flex+, MintDrive*
(2] ABSENCODEROFFSET/A C MicroFlexe100
2] ACCELIAC
(2] ACCELDEMANDIACD Attributes:
9
%icg:tj:;fﬁémcn ‘ Read ‘ Wirite ‘ Multi-Axis ‘ Scaled ‘ Default | Range
CELTIME/ACT <x<
ki M v v 1< x € 8383607
E ACCELTIMEMAXIATY
2] Acos Description:
9 " )
%igll\/ERsﬂiBSNODE/Rsel ACCELTIME is used as an alternative method of setting the acceleration rate of the velocity
= hd profile. ACCELTIME is the period, expressed in milliseconds, to accelerate from zero to the

L] —] L3 existing profiler SPEED ﬂ

Figura 36: Mint WorkBench archivo de ayuda

Para obtener ayuda sobre cémo usar el Mint WorkBench, haga clic en la pestafia Contenido
y luego en el signo de adiciéon pequefio junto al icono del libro del Mint WorkBench &
Mint Machine Center. Haga doble clic en el [?] nombre de un tema para visualizarlo.
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5.3.2 Inicio del Mint WorkBench

Nota: Si ya ha utilizado el MMC para iniciar una instancia de Mint WorkBench, los

siguientes pasos no son necesarios. Vaya a la seccion 5.4 para continuar con la
configuracion.

1. En el menu Inicio de Windows, seleccione Programas, Mint WorkBench, Mint
WorkBench.

ABB  Mint WorkBench

Check for updates

Start New Projct.
Start Offne Project.
Browse for Prject

Hep |

per Hesert Pioject vt |

For Help, press F1

e e [ 7/

2. En el cuadro de diadlogo que se abra, haga clic en Iniciar nuevo proyecto... .

Mint WorkBench [ %]

A Mint WorkBench

Check for updates

I Forf fiware and d om vigit htips/wwn

- Recent Projects: Start Mew Project... |
Start Qffline Project. .. |
Browse for Project... |

Help |

[pen Becent Project I

Exit ‘workBench |
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En el didlogo Seleccionar controlador, vaya al cuadro desplegable en la parte superior y
seleccione el puerto en serie del PC al que el NextMove e100 esta conectado. Si no esta
seguro qué puerto en serie del PC esta conectado al NextMove e100, aumente el valor
en el cuadro Buscar hasta la direccién del nodo en serie. Si el NextMove €100 esta
conectado mediante USB, se buscara automaticamente.

Haga clic en Buscar para localizar el NextMove e100.

Cuando la busqueda se haya completado, haga clic en “NextMove e100” en la lista para
seleccionarlo y luego haga clic en Seleccionar...

Select Controller EHE

To find zerial contrallers, click 'Scan'.
For a controller with no firmware, the 'Select’ button is replaced with 'Update firmware."

IScan all erial ports 'l Scan | Add Specific Controller... |
Search up to serial node [D: IS [Hex 03] 'l

Scanning PCl buz - done ;I
Scanning USE - done

Scanning COM1 - done

Contrallers found
|__] MicroFlex e100[ Mode 2 ] on USE
W Wirtual Contraller

[V Launch Commissioning ‘wizard 5& Cancel |

Nota: Sino se encuentra el extMove €100 en la lista, verificar el cable USB o Ethernet
entre el NextMove e100 y el PC. Compruebe que el NextMove e100 esté
encendido correctamente y que haya completado su proceso de inicio (que se
indica cuando el LED de estado parpadea lentamente en verde). Haga clic en
Buscar para volver a buscar en los puertos.

Se puede visualizar un cuadro de didlogo que le dira que el Mint WorkBench ha
detectado un nuevo firmware.

Haga clic en Aceptar para continuar. Mint WorkBench lee datos recogidos del
NextMove e100. Una vez completado, se mostrara el modo Editar y depurar. Con esto
se completa la instalacién del software.
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5.4

5.41

5.4.1.1

5.4.1.2

Configuracion de los ejes

El NextMove e100 puede controlar sus 4 ejes del motor de velocidad paso a paso y sus
3 servoejes, ademas de los ejes “remotos” a través de Ethernet POWERLINK (EPL). A cada
eje se le debe asignar un nimero de eje Unico. El nimero de eje se utiliza en todo el Mint
WorkBench y en los programas de Mint del NextMove e100 para identificar un eje en
particular. Esta seccion describe como configurar cada tipo de eje.

Ejes locales, ejes remotos y perfiladores

El NextMove €100 es capaz de 'perfilar' simultaneamente hasta 16 ejes. Un perfilador es
una calculadora utilizada por el NextMove e100 para actualizar constantemente la posicion
requerida del eje durante el progreso del movimiento. Entre los ejes que requieren un
perfilador se incluyen cada uno de los 7 ejes locales, asi como cada eje remoto perfilado por
nodo administrador (ver 5.4.1.2 abajo). Los perfiladores pueden ser utilizados para controlar
ejes independientes o para coordinar el movimiento sincronizado de hasta 16 ejes. Por
ejemplo, el NextMove e100 podria perfilar sus 7 ejes locales ademas de 9 ejes remotos
independientes perfilados por nodo administrador, 4 grupos de 4 ejes sincronizados, o
cualquier otra combinacion. Si no se requiere ninguno de los ejes locales, se podrian usar
cada uno de los 16 perfiladores para ejes remotos perfilados por nodo administrador.

Ejes locales

El NextMove e100 tiene 7 ejes 'locales’, cada uno de ellos requiriendo un perfilador (si esta
en uso). Los ejes locales son los 4 ejes paso a paso y los 3 servoejes para los que se
proveen conexiones eléctricas en los conectores de borde del NextMove e100 (STEP y DIR
para los ejes paso a paso, Demand y ENC para los servoejes).

Ejes remotos

Ademas de los 7 ejes locales, el NextMove e100 también puede controlar diversos ejes
“remotos”. Los ejes remotos son los amplificadores de accionamiento, como el
MicroFlex 100, y se conectan al NextMove e100 a través de la conexiéon EPL. Existen tres
formas para que el NextMove e100 (el nodo administrador) controle un eje remoto (nodo
controlado):

m  NextMove 100 puede perfilar movimientos en nombre del accionamiento, enviando
demandas incrementales actualizadas constantemente al accionamiento (‘perfilado por
nodo administrador'). Cada eje remoto de este tipo consume un perfilador del
NextMove e100.

m  NextMove e100 puede enviar una demanda simple al accionamiento, y permitir
entonces al accionamiento perfilar el movimiento en si (‘perfilado por nodo controlado').
Después de enviar la demanda el NextMove €100 no participa ya en el control del
movimiento, por tanto este tipo de eje remoto no consume un perfilador en el
NextMove e100.

m  El NextMove 100 puede simplemente supervisar la realimentacion del accionamiento,
sin enviar sefiales de demanda. Este tipo de eje remoto no consume un perfilador en el
NextMove e100.

Cuando se controla un eje remoto, el controlador NextMove e100 envia sefiales de
demanda y/o recibe informacion de posicién de los accionamientos e100 a través de la red
EPL. Sin embargo, dado que el sistema €100 utiliza accionamientos de posicionamiento
inteligentes, la combinacion controlador / accionamiento no constituye un sistema de
reralimentacion tradicional. En su lugar, los bucles de posicion, velocidad y par se cierran de
forma local a través del accionamiento €100 para un mayor rendimiento. Dado que la
combinacién accionamiento/motor €100 puede autoajustarse, la configuracién es mucho
mas simple que en los sistemas tradicionales.
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5.4.2 Configuracion de ejes remotos

Al configurar un eje remoto en el NextMove e100, no hay requisitos para determinar el tipo
de eje, como un servoeje o0 un eje para motor paso a paso. La configuracion basica solo
requiere que se seleccionen un ID de nodo y un numero de eje. En el Mint WorkBench, el
Asistente de configuracién de sistema se utiliza para asignar los ID de nodo y los numeros
de eje.

1. En el cuadro de herramientas, haga clic
en el icono Configuracion de sistema.

2. En la péagina de Dispositivos EPL, haga .
clic en Agregar dispositivo... . &dd Device. .

3. En el cuadro desplegable central, selec-

cione un tipo de dispositivo EPL, por
. . NodelD: [8 (Hex08) | on [ETHERNET Powednk

ejemplo el MicroFlex e100.

Device Type: [JAHE=] Import Device...

i - Device Type Object: |0x00020152 Device Specification Profile: [402
En la parte superior de la ventana, selec
cione el ID de nodo del dispositivo EPL. Resaurces:
EI ID de nOdO permite que el Digital Input Banks: |1 _|::' Analog Inputs: |0 _|:
NextMove €100 identifique exclusiva- BEEEm s ([ | A ||
mente al dispositivo EPL en la red. Encaders: [27 =] aes: [T =]
D5406 Encoder type:
Haga clic en Aceptar. Do k
Cancel

Se visualizara la ventana de Asignacion

de recursos.

4. Haga clic en la entrada Eje 0 y luego en

s =@ Local Hardware
Asignar... :

{3} Ares
o

{3} Digital Input Banks

3¢ Digital Input Bank 0
{3} Diigital Dutput Banks

3¢ Digital Output Bank 0
Encoders

Se visualizara la ventana de Asignacion
de recursos de eje.

=@ Additional Process Data

Map...
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5. En el cuadro desplegable Asignar a _

recurso administrativo, seleccione uno de

los numeros de eje disponibles y haga Map to manage resource:

clic en Aceptar. Este es el niumero de eje Choose how this device will be profiled:

que .el NextMove e100 utilizara _para B Wk o g

relacionarse con el hardware de eje del Chaose this option if you wish to perform interpolated motior,
. . splines, FLYing shears etc. The manager node will calculate

dISpOSItIVO EPL. position demand for the drive.

Las tres opciones de botones de radio se
refieren al modo en que sera controlado
el eje remoto - ver la seccion 5.4.1.

En este ejemplo, se ha asignado al eje remoto el eje nimero 5. Esto significa que
cuando un programa de Mint que se ejecute en el NextMove e100 contenga una
indicacion como MOVER (5) =20, el NextMove e100 enviara una demanda al eje remoto
(5) para que se mueva 20 unidades.

6' Haga C|iC en cerrar en la ventana de Device |N0deAddress |Updale IMappedHesourc
Asignacién de recursos. El dispositivo [MEMicroFlexe100  B(Hex08]  Nomal  1Ass
EPL ahora se encuentra en la pagina de
dispositivos EPL.

Nota: Como se muestra en el ejemplo anterior, el numero de eje (5) y el ID de nodo (8)
del dispositivo EPL no tienen que ser los mismos. Sin embargo, en redes
pequefias puede resultar adecuado asignar los mismos ID de nodo y numero de
eje para simplificar la identificacion de un nodo o eje en particular.

Vea el archivo de ayuda del Mint WorkBench para obtener todos los detalles del proceso de
asignacion de dispositivos y también ejemplos del cédigo basico de Mint que puede ejecutar
la configuracién de la red en el inicio.
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5.4.3 Configuracion de ejes locales

Un eje local se puede configurar como servoeje, eje paso a paso o eje virtual. La
configuracion prestablecida de fabrica define todos los ejes como “no asignados”
(desactivados). Por lo tanto, es necesario configurar un eje, como para motor paso a paso,
servoeje o eje virtual antes de que se pueda utilizar. El nimero de canales de hardware de
servo y del motor paso a paso, define cuantos servoejes y ejes paso a paso se pueden
configurar. El indice de control define la precision con la que se ejecutaran los movimientos
en el eje. En el siguiente ejemplo, el Asistente de configuracién de sistema del Mint
WorkBench se utilizara para configurar los ejes locales.

1.

En el Cuadro de herramientas, haga clic en
el icono Configuracion de sistema para
iniciar el Asistente de configuracion de
sistema.

Haga clic en Siguiente> para ir a la pagina
Configuracion de eje (local).

En la pagina Configuracion de eje, haga clic
en Anadir eje local... para visualizar la
ventana Configurar eje local.

En la ventana Configurar eje local,
seleccione uno de los numeros de eje
disponibles. Este es el numero de eje que
sera asignado al eje local.

Para crear un servoeje:

Seleccione el botén de opcién radio de
Servo. En el cuadro Servo, elija qué
entrada(s) del encoder se utilizara(n) como
entrada(s) de realimentaciéon y qué salida
DAC (salida Demandax) se utilizara para el
eje.

Para crear un eje de motor de velocidad
paso a paso:

Seleccione el botén de opcion radio de
Motor paso a paso. En el cuadro Motor
paso a paso, elija qué salidas de pulso y
direccion (salidas STEPx y DIRx) se
utilizaran para el eje.

Para crear un eje virtual:

Seleccione el botén de radio Virtual.
Establecer un eje virtual significa que
puede utilizarse para simular movimiento
dentro del controlador, pero no utilizar
salidas fisicas.

Add Local Asis... |

Configure Local Axis E
Local v R~

Contral Rate: | 1ms[1kHz) ~

% Servo

Axis Pos Encoder: IEncode[ 1] 'l
Az Vel Encoder: I Encoder 0 & l
Az DAC: IAnang Output 0 'l

" Stepper
Axiz Step and Direction Dutput:
Step and Direction Output 0 j

C irtual
& virtual axis has no associated hardware

(]9 I Cancel
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5. Haga clic en Aceptar para cerrar la

ventana Configurar eje local. Ahora, el eje Auris | Config | Profied | Prc
se encuentra en la pagina Configuracion de {%Ams 0  Semrva b anager e
ele. !:iEAHis 5  Remote banager 21

Haga clic en Siguiente> para proceder al
final del Asistente de configuracion de
sistema, donde se descargara y
almacenara la configuracion en el
NextMove e100.

5.4.4 Seleccionar una escala

Mint define todas las palabras clave de movimiento relacionadas con la posiciéon y la
velocidad en términos de conteos por cuadratura (para servomotores) o pasos para motores
paso a paso. El nimero de conteos por cuadratura (o pasos) esta dividido por
SCALEFACTOR, lo que permite utilizar unidades mas adecuadas para su aplicacién. La
unidad definida por el ajuste de un valor para el SCALEFACTOR se denomina unidad de
usuario (uu).

Por ejemplo, un servomotor con un encoder de 1000 pulsos. Esto provee 4000 conteos por
cuadratura por cada revolucién. Si el SCALEFACTOR no esta establecido, un comando de
Mint que involucra distancia, velocidad o aceleracién, quiza deba utilizar un nUmero mayor
para especificar un movimiento significativo. Por ejemplo, MOVER (0) =16000 (Movimiento
Relativo) rotaria el motor en 16 000 conteos por cuadratura - solo cuatro revoluciones. Al
establecer un SCALEFACTOR de 4000, la unidad de usuario se convierte en revoluciones. El
comando mas comprensible MOVER (0) =4 se podria usar ahora para mover el motor cuatro
revoluciones (vueltas).

El mismo concepto se aplica a motores paso a paso, donde la escala se puede establecer
segun el numero de pasos por revolucion. Generalmente, esto seria 200 para un motor con
un angulo de paso de 1,8A° 0 400 si se transmite en el modo de medio paso. Al establecer
un SCALEFACTOR de 200 (o 400 si se transmite en el modo de medio paso), la unidad de
usuario se convierte en revoluciones. En aplicaciones con movimiento lineal, un valor
adecuado para el SCALEFACTOR permitiria que los comandos expresaran valores en
distancia lineal, por ejemplo , pulgadas, pies o milimetros.

Al ajustar un SCALEFACTOR para un eje remoto, el valor no se envia al eje remoto. El factor
de escala funciona para los comandos y programas que se ejecutan en el NextMove 100 y
debe ser el adecuado para el dispositivo de realimentacion del motor del eje remoto. Los
datos de posicion real transmitidos entre el NextMove e100 y el eje remoto se convierten en
conteos de encoder “crudo”. Esto significa que no importa qué SCALEFACTOR se definié en
el eje remoto (si es el caso), el eje remoto recibe e interpreta siempre los comandos de
posicion enviados por el NextMove e100.

1. En el Cuadro de herramientas, haga clic en
el icono Parametros.

Paramettrs
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2. En el arbol de parametros, desplacese a la .
entrada del eje elegido. Esto se encuentra = Axiz/Channel/Bank

:Sbtliatulc:)a,&i?;? Axis/Channel/Bank, bajo el ADCChannel
= iz

Augiz 1

[]adag

[ Awis 2

[ ] &wis 3

3. La tabla adyacente incluira los parametros LIS UL | M U . apcsUIUal
del eje elegido. ProfileSource [ Axis 0] R0 0
ScaleFactor [ Axis 0]
Desplacese hasta la entrada Factor de Sextant [ Axiz 0]
escala. SoftLimitFonaard [ Awiz 0] 3402823461

Haga clic en la columna Activa e introduzca un valor para el factor de escala. Esto define
inmediatamente el factor de escalamiento para el eje seleccionado, que permanecera en el
NextMove e100 hasta que se defina otra escala o hasta que se desconecte de la energia. A
la izquierda, aparecera un icono amarillo con la letra “C” para indicar que el Factor de escala
ha sido cambiado. Para mantener su valor relativo, también pueden cambiar
automaticamente otros parametros que dependen del factor de escala; estos también se
indicaran con un icono amarillo con la letra “C”. Ver el archivo de ayuda de Mint para obtener
todos los detalles de la herramienta Parametros.

Nota: La lista de pardmetros también contiene entradas para PosScalefFactor (factor
de escala posterior), VelScaleFactor (factor de escala de velocidad) y
AccelScaleFactor (factor de escala de aceleracion). Estos parametros se
proveen para cumplir con el Perfil de dispositivos para accionamientos y
movimiento CANopen DS402, que especifica las escalas separadas para la
posicion, la velocidad y la aceleracion. Cada escala se puede definir en
diferentes valores, de manera que, por ejemplo, la posicién se especifique en

mm, la velocidad en m/s2, y la aceleracion en g. Sin embargo, en la mayoria de
los casos sera necesario que todas las escalas utilicen el mismo tipo de unidad.

Por ejemplo, metros para la posicion, m/s para la velocidad y m/s? para la
aceleracion. Por esta razon, al definir el proposito general del parametro Factor
de escala establecera el Factor de escala posterior, el Factor de escala de
velocidad y el Factor de escala de aceleracion con los mismos valores. Vea el
archivo de ayuda de Mint para mas detalles.
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5.4.5 Configurar la salida de habilitacién del accionamiento (opcional,
solo ejes locales)

Nota: En muchas aplicaciones, la entrada de habilitacion de accionamiento de un
amplificador de accionamiento se activara por la accion de otro circuito
(generalmente incluye interruptor de parada de emergencia), de manera que no
es necesaria una sefal de habilitacion de accionamiento fisico en el
NextMove e100.

No debera utilizarse una salida de habilitacion de accionamiento para los
accionamientos remotos conectados a través de EPL al NextMove e100; ver la
seccion 4.3.1.2 en la pagina 4-7.

Una salida de habilitacion de accionamiento permite al NextMove e100 habilitar el
amplificador de accionamiento externo para producir el movimiento o para inhabilitarlo en
caso de un error. Cada eje se puede configurar con su salida de habilitaciéon de
accionamiento propia o puede compartir una salida con otros ejes. Si la salida se comparte,
un error en cualquiera de los ejes que esté compartiendo la salida hara que se deshabiliten
todos. La salida de habilitacién de accionamiento puede ser el relé o una salida digital.

Para un eje remoto (por ejemplo, el MicroFlex e100), no es necesaria una conexiéon de
habilitacion de accionamiento fisico proveniente del NextMove e100. La entrada de
habilitacion de accionamiento del eje remoto se puede conectar a circuitos de parada de
seguridad externos para proveer un método de seguridad en fallos para deshabilitar el
accionamiento. En comandos de funcionamiento normal a través de la red EPL, se puede
usar para habilitar o deshabilitar el accionamiento.

1. En el Cuadro de herramientas, haga clic en
el icono Entrada/Salida (I/O).

2. En la parte inferior de la pantalla de E/S
digital, haga clic en la pestafia Salidas
digitales.

an 1M 7 1M 12

La parte izquierda de la pantalla muestra —
iconos de Alto y Bajo amarillos. Estos Inputs "{D'gltal 0ut|:lq§/
etfings |

describen el comportamiento de la salida

cuando esta activada (para habilitar el eje). gildes | Suggested 5
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3. Sise vaa utilizar el relé, ignorar este paso y

pasar directamente al paso 4.

Si se va a utilizar una salida digital, debe

Output

Configuration Im

encontrarse configurado el nivel activo. |j |f|

Arrastre el icono amarillo adecuado al icono
gris OUT que sera utilizado como salida de
habilitacion de accionamiento.

En este ejemplo, se utiliza OUT1, y se esta
configurando como activo alto.

El color del icono cambiara a azul brillante.

4. Si utiliza el relé, arrastre
el icono OUT12 (la salida
de relé) al icono gris Drive
Enable OP en la parte
derecha de la pantalla.

Para configurar multiples
ejes y usar la salida de
relé, repita este paso en
los ofros ejes.

Si utiliza una salida
digital, arrastre el icono
azul brillante OUT hasta
el icono gris de eje Drive
Enable OP en la parte
derecha de la pantalla.

Para configurar multiples
ejes con la misma salida
de habilitaciéon de accion-
amiento, repita este paso
en los otros ejes.

High ouT 0

I;‘ Hi% |f|

=

QuT 8

=

Low QuUT1 QUT9
B E E <-Ais 0
High ©QUTOD oOUT8
|;] |f| E| <- Mg 1
Llow OUT1 OQUT9
HE E N < i 0
High OUTO OUT§
ou%
= H N < Bis 1
Low ouT 9

pantalla. Esto envia la configuracion de

5. Haga clic en Aplicar en la parte inferior de la ‘

salida al NextMove e100.

|one -

Apply [ I

—
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5.4.6 Probar la salida de habilitacion del accionamiento

1.

En la barra de herramientas principal del
Mint WorkBench, haga clic en el botén Ejes.
En el cuadro de didlogo Seleccionar ejes
predeterminados, seleccione los ejes que se
controlaran. Haga clic en Aceptar (OK) para
cerrar el didlogo.

En la barra de herramientas principal del
Mint WorkBench, haga clic en el boton
Habilitacion de accionamiento Haga clic en
el botédn nuevamente. Cada vez que haga
clic en el boton, se activaran las salidas de
habilitacion de accionamiento para los ejes
seleccionados.

Cuando el botén se encuentra pulsado en la
posicion (hacia abajo), el amplificador de
accionamiento debe estar activado. Cuando

Help

Axis 0

Help

Al O e M D

el botdén se encuentra elevado en la posicion (hacia arriba), el amplificador de

accionamiento debe estar desactivado.

Si no funciona, o la accién del botén es la inversa, compruebe las conexiones eléctricas
entre el NextMove 100 y el amplificador de accionamiento. Si esta utilizando el relé,
compruebe que esté utilizando las conexiones normalmente abierta (REL NO) o
normalmente cerrada (REL NC) normales. Si estd utilizando una salida digital,
compruebe que esté utilizando el método de activacion alto o bajo esperado por el

amplificador de accionamiento.

MN1941WES
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5.5 Eje de motor paso a paso local - prueba

Esta seccién describe el método para probar un eje de motor paso a paso local. El control
paso a paso es un sistema de bucle abierto, de manera que no es necesario un ajuste. Ver
la seccién 5.4.3 para obtener detalles sobre la creacion de un eje de motor paso a paso.

5.5.1 Probar la salida

Esta seccion prueba el funcionamiento y la direccion de la salida. Se recomienda que el
sistema se pruebe inicialmente con el eje del motor desconectado del resto de la

maquinaria.

1. Compruebe que el botén de habilitacion del
accionamiento se encuentre pulsado (hacia _
abajo).

Help

e D

2. En el Cuadro de herramientas, haga clic en
el icono Editar y depurar.

3. H.aga clic en la ventana Comando. x 556G (0) =2
4. Tipo: 1
JOG (0) =2

donde 0 es el eje que se probaray 2 es la
velocidad.

i
m
=
=
=
=

Sl

El comando JOG especifica la velocidad en
unidades de usuario por segundo. Por lo
tanto, la velocidad se ve afectada por el
SCALEFACTOR (seccién 5.4.4). Si no seleccion6é una escala, el comando JOG (0) =2
provocara una rotacion a solo dos medios pasos por segundo, de manera que puede ser
necesario aumentar este nimero significativamente, a 200 por ejemplo. Si seleccion6
una escala que provee unidades de usuario de revoluciones (como se describe en la
seccion 5.4.4), JOG (0) =2 provocara una rotacién de 2 revoluciones por segundo. Si no
parece haber salida de paso o direccion, compruebe las conexiones eléctricas a las
salidas asignadas STEPx y DIRx.

5. Para repetir las pruebas para movimientos = =
inversos, escriba: N JOG (0] =-2
JOG(0) =-2 STOP (0)

6. Para eliminar la demanda y detener la
prueba, escriba:
STOP (0)

o
m
(=
=
=
=
(w]
J

«
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5.6 Servoeje local - prueba y ajuste

Esta seccién describe el método para probar y ajustar un servoeje local. El amplificador de
accionamiento ya debe haber sido ajustado para la corriente o velocidad basica del control
del motor. Ver la seccién 5.4.3 para obtener detalles sobre la creacién de un servoeje.

5.6.1

Probar la salida de demanda

Esta seccion prueba el funcionamiento y la direccién de la salida de demanda para el eje 0.
El ejemplo asume que el eje 0 ya se configuré6 como servoeje, utilizando el canal de
hardware predeterminado O (ver la seccién 5.4.3). Se recomienda desconectar el motor de
la carga para esta prueba.

1.

Compruebe que el botén de habilitacion del
accionamiento se encuentre pulsado (hacia _

abajo).

Help

o & D ||

En el Cuadro de herramientas, haga clic en
el icono Editar y depurar.

Haga clic en la ventana Comando. =
‘ TORQUEREF (O] =5

Tipo:
TORQUEREF (0) =5

donde 0 es el eje que se probara. En este
ejemplo, esto debe provocar una demanda
de +5% de salida maxima (0,5V) en la
salida DEMANDO (conector X13, pin 1). En
Mint WorkBench, busque la ventana Espia, ubicada en la parte derecha de la pantalla.
En el cuadro de seleccion de ejes de la parte superior, seleccionar Eje 0.

El comando de la ventana Espia debe mostrar un valor de 5 por cien
(aproximadamente). Si no parece haber salida de demanda, verifique las conexiones
eléctricas a X13.

La velocidad de la ventana Espia debe mostrar un valor positivo. Si el valor es negativo,
compruebe que la salida DEMANDO y que los canales A y B del Encoder0 estan
conectados correctamente. Si es necesario, la palabra clave ENCODERMODE se puede
utilizar para alternar los canales Ay B del encoder, invirtiendo asi el conteo del encoder.
Ver el archivo de ayuda del Mint.

Ver la seccion 4.2.2 para obtener mas detalles sobre las salidas de demanda.
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5. Para repetir las pruebas para demandas negativas (inversas), escriba:
TORQUEREF (0) =-5

Esto hara que se produzca una demanda de salida maxima de -5% (-0,5 V) en la salida
DEMANDO. De la misma manera, la Velocidad de la ventana Espia debe mostrar un
valor negativo.

6. Para elimingr .Ia demanda y detener la = STOP (0
prueba, escriba: 4
STOP (0) |

Esto debe provocar que la demanda
producida en la salida DEMANDO se
vuelvade O V.

Si es necesario que se gire el motor en la direcciéon opuesta para una demanda positiva, se
deben utilizar las palabras clave DACMODE y ENCODERMODE. La palabra clave DACMODE se
utiliza para invertir el voltaje de salida de la demanda. La palabra clave ENCODERMODESe
debe usar entonces para invertir la sefial de realimentacion entrante, para corresponder con
la salida de demanda invertida. Tenga en cuenta que si el ENCODERMODE ya se utilizé para
compensar un conteo inverso de encoder (como se describié en el paso 4. anteriormente),
sera necesario volver a cambiarlo a su configuracion original para que se corresponda con
la salida de demanda invertida establecida utilizando DACMODE. Sin importar qué palabra
clave se utilice, para que el sistema de control funcione correctamente, una demanda
positiva debe dar como resultado un cambio positivo en posiciéon y una demanda negativa
debe dar como resultado un cambio negativo de posicion.

Ver el archivo de ayuda de Mint para obtener todos los detalles de cada palabra clave.
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5.6.2 Una introduccion al control de bucle cerrado

Esta seccion describe los principios basicos del control de bucle cerrado. Si ya esta
familiarizado con el control de bucle cerrado, pase directamente a la seccion 5.7.1.

Cuando haya un requerimiento para mover un eje, el software de control NextMove e100
traduce el mismo en un voltaje de salida de demanda (o simplemente un valor numéricoa
través de EPL). Esto se utiliza para controlar el amplificador de accionamiento que provee
energia al motor. Se utiliza un encoder o un resolver en el motor para medir la posicion del
motor. Durante intervalos especificos*, el NextMove e100 compara las posiciones
demandadas y las posiciones medidas. Después, calcula la demanda necesaria para
minimizar la diferencia entre ellas, conocida como error de seguimiento.

Este sistema de medicion y correccion constantes se conoce como control de bucle cerrado.
[Como analogia, imagine que se encuentra en su coche esperando en una interseccion. Va
a seguir en la misma direccién cuando el semaforo cambie, igual que el coche que esta
delante suyo, llamado Demanda. No va a hacer una carrera con Demanda, su trabajo como
controlador (NextMove e100) es mantenerse al mismo nivel que Demanda, mirando por la
ventana para medir su posicion].

El término principal que utiliza el NextMove e100 para corregir el error se denomina
Ganancia proporcional (KPROP). Un controlador proporcional muy simple solo
multiplicaria la cantidad de errores por la ganancia proporcional y aplicaria el resultado al
motor [cuanto mas se aleja Demanda, hacia adelante o hacia atras, mas presiona o suelta el
acelerador].

Si la Ganancia proporcional se define como muy alta, se superara el nivel de la demanda,
que hara que el motor vibre y se mueva alrededor de la posicién deseada antes de
asentarse [presiona el acelerador tan fuerte que pasa a Demanda. Para mantenerse a nivel,
suelta el acelerador, pero termina quedandose un poco por detras. Continte repitiendo esto
y tras un par de intentos termina al mismo nivel que Demanda, viajando a una velocidad
uniforme. Esto era lo que queria hacer, pero le llevé bastante tiempo].

Si la Ganancia proporcional se aumenta aun mas, el sistema se vuelve inestable [continda
presionando y luego soltando el acelerador tan fuerte que nunca viaja a una velocidad
uniforme].

Para reducir el comienzo de la inestabilidad, se utiliza un término denominado Ganancia de
realimentacion de velocidad (KVEL). Esto resiste al movimiento rapido del motor y permite
que la Ganancia proporcional se defina mas alta antes de que comience la vibracién. Otro
término llamado Ganancia derivativa (KDERIV) también se puede usar para dar un efecto
similar.

Con la Ganancia proporcional y la Ganancia realimentacién de velocidad (o Ganancia
derivativa) es posible que un motor se detenga con un pequefio error de seguimiento
[Demanda se detuvo, por eso usted también se detuvo, pero no al mismo nivel]. El
NextMove €100 intenta corregir el error, pero como el error es muy pequefio la torsiéon
necesaria quiza no sea suficiente para superar la friccion.

Este problema se resuelve utilizando un término llamado Ganancia integral (KINT). Esto
suma el error con el paso del tiempo, de manera que la torsion del motor se aumente
gradualmente hasta que el error posicional se reduce a cero [como si una persona empujara
gradualmente cada vez mas fuerte su coche hasta ponerlo al mismo nivel que Demandal.
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Sin embargo, si existe una carga grande en el motor (si sostiene una carga pesada
suspendida, por ejemplo), es posible que la salida aumente su demanda en un 100%. Este
efecto se puede limitar utilizando la palabra clave KINTLIMIT, que limita el efecto de KINT a
un determinado porcentaje de la salida de demanda. Otra palabra clave denominada
KINTMODE puede incluso desactivar la accion integral cuando no es necesaria.

* El intervalo de muestreo se puede cambiar utilizando la palabra clave CONTROLRATE; ver
el archivo de ayuda de Mint.

Los términos de ganancia restantes son el Avance de velocidad (KVELFF) y el Avance de
la aceleracion (KACCEL), que se describen a continuacion.

Para resumir, se pueden utilizar las siguientes reglas como guia.

KPROP: Aumentar el KPROP acelerara la respuesta y reducira el efecto de
perturbaciones y variaciones en la carga. El efecto secundario de aumentar el KPROP
es que también se aumenta la sobretension y si se define muy alto, hara que el sistema
se vuelva inestable. El objetivo es definir la Ganancia proporcional lo mas alta posible
sin provocar una sobretension, inestabilidad u oscilaciones pendulares en el borde de
un encoder cuando se encuentra en posicion estacionaria (el motor zumbara).

KVEL: Esta ganancia tiene un efecto de atenuaciéon en toda la respuesta y puede
aumentarse para reducir cualquier sobretension. Si el KVEL se vuelve muy grande
amplificara cualquier ruido en la medicién de velocidad y provocara oscilaciones.

KINT: Esta ganancia tiene un efecto desestabilizador, pero una pequefa cantidad se
puede utilizar para reducir errores de estado de equilibrio. Por defecto, KINTMODE se
encuentra siempre encendido (modo 1).

KINTLIMIT: El limite de integracion determina el valor maximo del efecto de accién
integral. Esto se especifica como porcentaje de la demanda de escala completa.

KDERIV: Esta ganancia tiene un efecto de atenuaciéon que depende del indice de
cambio de error y por lo tanto es especialmente util para eliminar la sobretensién.

KVELFF: Este es un término de avance y como tal tiene un efecto en el servosistema
diferente al de las ganancias anteriores. KVELFF se encuentra fuera del bucle cerrado y
por lo tanto no tiene un efecto sobre la estabilidad del sistema. Esta ganancia permite
una respuesta mas rapida para exigir cambios de velocidad con errores menores de
seguimiento; por ejemplo, aumentaria el KVELFF para reducir el siguiente error de
seguimiento durante la seccion de giro horizontal de un movimiento trapezoidal. El
movimiento de prueba trapezoidal se puede utilizar para ajustar mas finamente esta
ganancia. Este término es especialmente util con servos controlados por velocidad

KACCEL: Este término esta disefiado para reducir sobretensiones de velocidad en
movimientos de aceleracion alta.
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5.7 Servoeje local: ajuste para el control de corriente

5.7.1 Seleccionar ganancias de servobucle

Todos los parametros del servobucle tienen como predeterminado el valor cero, lo que
significa que la salida de demanda sera cero al encender el equipo. La mayoria de los
amplificadores de accionamiento se pueden establecer en el modo de control de corriente
(torsion) o en el modo de control de velocidad. Verifique que el amplificador de
accionamiento funcione en el modo correcto. El procedimiento para configurar las ganancias
del sistema difiere ligeramente para cada una. Para ajustar el control de velocidad de un eje,
vaya directamente a la seccién 5.8. Se recomienda que el sistema se pruebe y ajuste
inicialmente con el eje del motor desconectado del resto de la maquinaria. Confirme que las
sefales de realimentacion del encoder del amplificador de motor o accionamiento hayan
sido conectadas y que una demanda positiva genere una sefal de realimentacion positiva.

Nota: EI método explicado en esta seccion deberia permitirle obtener un buen control
del motor, pero no le proveera necesariamente la respuesta éptima sin un ajuste
fino posterior. Es necesario comprender bien el efecto de los términos de
ganancia.

1. En el Cuadro de herramientas, haga clic en
el icono de ajuste fino.

La ventana de Ajuste fino se muestra en la
derecha de la pantalla. El area principal de Fine-tuning
la ventana del Mint WorkBench muestra la
ventana de Captura. Cuando se hayan
realizado las pruebas de ajuste, se
mostrara un grafico que representa la
respuesta.

2. Enla ventana de Ajuste fino, haga clic en el

cuadro de seleccion Eje en la parte superior -
y seleccione el Eje 0 (asumiendo que el eje Az 0 — ?
0 ya se ha configurado como servoeje; ver
la seccion 5.4.3). Position Control Terms
. KPROP: 0.00
Haga clic en el cuadro KDERIV e
introduzca un valor inicial de 1. KINTMODE:  Ahways i
KIMNT: 0.00
Haga clic en Aplicar y a continuacion gire KINTLIMIT: 100,00

el eje del motor a mano. Repita este
proceso, aumentando lentamente el valor KDERIY: 1.00 [}S
de KDERIV hasta que comience a sentir KVEL: 0.00

algo de resistencia en el eje del motor. El

valor exacto de KDERIV no es critico en

esta etapa.
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3. Haga clic en el cuadro KPROP e introduzca

un valor que sea aproximadamente un Fine-tuning __[B%
cuarto del valor de KDERIV. Si el motor : -
comienza a vibrar, disminuya el valor de Az 0 T

KPROP o aumente el valor de KDERIV

hasta que la vibracién se detenga. Lo unico Position Control Terms

que se puede necesitar son algunos KPROP: 1.5
pequefios cambios. KINTMODE:  Always b
KIMT: 0.00
KIMTLIMIT: 100.00
KDERIY: B
KMEL: 0.00

4. En el cuadro desplegable Tipo de

movimiento, compruebe que el tipo de Move Type: ﬂ
movimiento esté definido como Paso.

Distance: L
Duration: g
5. Haga clic en el cuadro Distancia e
introduzca una distancia para el Move Tope: Step -
movimiento de paso. Se recomienda definir . )
un valor que haga girar el motor una Distance: 1 uu
pequefia distancia, por ejemplo una Diuration: S
revolucion.

Nota: La distancia depende de la escala ajustada en la seccién 5.4.4.
Si se fija una escala de forma que las unidades puedan ser expresadas en
revoluciones (o en otra unidad de su eleccidén), esas son entonces las unidades
que se emplearan aqui. Si no establecié una escala, la cantidad que introducira
sera en conteos de encoder.

6. Haga clic en el cuadro Duraciéon e
introduzca una  duracion para el Maove Type:  Step -
movimiento, en segundos. Debe ser una . .

duracion corta, por ejemplo 0,15 segundos. Distance: 1 L

Diuration: 015 T

7. Hagaclicenlr.

Go

ElI NextMove e100 realizara el movimiento y el motor girara. Tan pronto como el movimiento
se haya completado, Mint WorkBench cargara los datos capturados del NextMove e100. Los
datos seran entonces visualizados en la ventana de captura en forma de grafico.

Nota: Los graficos que ve no seran exactamente iguales a los que se muestran aqui.
Recuerde que cada motor tiene una respuesta diferente.

8. Abajo del grafico, haga clic en los titulos de _ -
trazos para desactivar los trazos que no OM ""'\"”!S 0 Demand F":'S't'f:'_n (L]
sean necesarios, dejando las posiciones == [ - Axiz 0 Measured pozition [uu]
Demanda y Medido encendidas.
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5.7.2 Respuesta subamortiguada

Si el grafico muestra que la respuesta esta subamortiguada (se supera la demanda, como
se muestra en la Figura 38), entonces el valor de KDERIV debe aumentarse para afiadir
mayor amortiguacion al movimiento. Si la sobretensiéon es excesiva o se produjo una
oscilacion, puede ser necesario reducir el valor de KPROP.

00— .
Posicion medida
Y
[ X : : s s
[\ ' 5 z :

S WY — i ; |

hS . i ] i

soodl-{ | Posiciondedemanda : i
g | — N ——
i : : E i

J ' " " . '

J i i i . '

J ' ] ¥ 3 '

J ' ' [ 3 i

J ' [l [ 3 i

|/ | | | | |
0 il 100 E 200 250

Tiempo (ms)

Figura 38: Respuesta subamortiguada

9. Haga clic en los cuadros KDERVI y/o
KPROP vy realice los cambios necesarios.

Fine-tuning |8

La respuesta ideal se muestra en la Auis 1 - ?
seccion 5.7.4.
Position Control Terms
KPROP: 15
KINTMODE:  Always ~
KIMT: 0.00
KINTLIMIT: 100.00
KDERIW: g [%
KWEL: 0.00
MN1941WES
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5.7.3 Respuesta sobreamortiguada
Si el grafico muestra que la respuesta estd sobreamortiguada (llega a la demanda muy

lentamente, como se muestra en la Figura 39), entonces el valor de KDERIV debe
disminuirse para reducir la amortiguacion al movimiento. Si la sobreamortiguacion es

excesiva, puede que sea necesario aumentar el valor de KPROP.

) T P T : :
e K b ) ; : :
4o} POSICION de - eemeeaeaan Posicion medida & ... [
demanda / 5
/ :
.’l( :
11 ERRERRER T T e et R EPEE EPEL ER LR :
{ .
/ ;
e I e S a
/ i : :
T | U SRR S ------------------- ------------------ Aeem e
f i i ;
f i i :
/ i 5
o I/ | | i |
b 1o 1 2 o
I 11 T R -SR-S |
Tiempo (ms)

Figura 39: Respuesta sobreamortiguada

10. Haga clic en los cuadros KDERVI o : :
Fine-tuning B8

KPROP vy realice los cambios necesarios.

La respuesta ideal se muestra en la Az 0 — ?

seccion 5.7.4..
Position Control Terms
KPROP: 115
EINTMODE:  Always -
KIMT: 0.00
KIMTLIMIT: 100.00
KDERIV: 4 [%

KMEL: 0.00

Funcionamiento 5-31

MN1941WES



5.7.4 Respuesta amortiguada criticamente

Si el grafico muestra que la respuesta alcanza la demanda rapidamente y solo supera la
demanda en una pequefa medida, esto se puede considerar una respuesta ideal para la
mayoria de los sistemas.

Ver la Figura 40.

B0 ---- Posicion de B R DErer R L EE P EP R PP,
ldemanda i H ; ! !
sm0 — i : R
/ i i i : :
/’ d d i : :
smo-th Po_.smlon medida e is :
1 S e
100 :
H H | |
H H | |
o 4 I j
0 @D 10 150 2m 250
Tiempo (ms)

Figura 40: Respuesta (ideal) amortiguada criticamente
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5.8

5.8.1

Servoeje local: ajuste para el control de velocidad

Los amplificadores de accionamiento disefiados para el control de velocidad incorporan su
propio término de realimentacion de velocidad para proveer amortiguacion al sistema. Por
esta razon, KDERIV (y KVEL) a veces se definen en cero.

Es importante ajustar correctamente la ganancia de avance de alimentacion de la velocidad
KVELFF para obtener la respuesta optima del sistema. El término de avance de
alimentacién de velocidad toma la demanda de velocidad instantanea del generador de
perfiles y la afiade al bloque de salida (ver la Figura 37).

KVELFF se encuentra fuera del bucle cerrado y por lo tanto no tiene un efecto sobre la
estabilidad del sistema. Esto significa que el término se puede aumentar al maximo sin
provocar que el motor oscile, siempre y cuando los otros términos hayan sido configurados
correctamente.

Si esta configurado correctamente, KVELFF hara que el motor se mueva a la velocidad que
requiere el generador de perfiles. Esto tiene lugar sin que los otros términos en el bucle
cerrado hagan nada, excepto compensar los pequefios errores en la posicion del motor.
Esto genera una respuesta mas rapida a los cambios en la velocidad de demanda, con
menos errores de seguimiento.

Antes de proceder, confirme que las sefiales de realimentacion del encoder del amplificador
de motor o accionamiento hayan sido conectadas y que una demanda positiva genere una
sefal de realimentacion positiva.

Calcular KVELFF

Para calcular el valor correcto de KVELFF, debera saber:

m La velocidad, en revoluciones por minuto, producida por el motor cuando se aplica una
demanda maxima (+10 V) al amplificador de accionamiento.

m El indice de actualizacién de bucle de posicién del eje (la configuracién del indice de
control seleccionado en el didlogo Configurar eje local, ver la seccién 5.4.3).

m  Laresolucién de la entrada del encoder.

La férmula del servobucle utiliza valores de velocidad expresados en conteos por cuadratura
por servobucle. Para calcular esta cifra:

1. Primero, divida la velocidad del motor, en revoluciones por minuto, por 60 para obtener
el nimero de revoluciones por segundo. Por ejemplo, si la velocidad del motor es
3000 rpm cuando se aplica la demanda maxima (+10V) al amplificador de
accionamiento:

3000/ 60

50

2. Después, calcule cuantas revoluciones se produciran durante un servobucle. El indice
de actualizacion de bucle de posicion predeterminado de fabrica es de 1kHz
(0,001 segundos), por lo tanto:

Revoluciones por segundo

Revoluciones por servobucle 50 x 0,001 segundos

0.05

3. Ahora, calcule cuantos conteos por cuadratura del encoder hay por revolucién. El
NextMove €100 cuenta los flancos de ambos trenes de impulso (CHA y CHB)
provenientes del encoder; por lo tanto, por cada linea de encoder existen 4 “conteos por
cuadratura”. Con un encoder de 1000 pulsos:
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Conteos de cuadratura por revolucion = 1000 x 4
= 4000

4. Finalmente, calcule cuantos conteos por cuadratura existen por servobucle:

Conteos de cuadratura por servobucle = 4000 x 0,05

= 200

La salida de demanda analégica esta controlada por un DAC de 12 bits, que puede crear
voltajes de salida dentro de un rango de -10V a +10 V. Esto significa que una salida
maxima de +10V corresponde a un valor DAC de 2048. El valor KVELFF se calcula

dividiendo 2048 por el numero de conteos por cuadratura por servobucle; por lo tanto:

KVELFF = 2048 /200
= 10.24
5. Haga clic en el cuadro KVELFF e Ty
introduzca el valor. -
Az 0 b ?
El valor calculado debe dar cero errores de
seguimiento a una velocidad constante. Si Position Control Terms
utiliza valores mayores al valor calculado KFPROP: 0.00
provocara que el controlador tenga un error ;
de seguimiento después de la posicién KINTMODE:  Always i
deseada. Si utiliza valores mayores al valor KIMT: 0.00
calculado hara que el controlador tenga un KIMTLIMIT: 100.00
error de seguimiento tras la posicion o -
deseada. KDERIV: 0.00
KVEL: 0.00
Feedforward Terms
KVELFF: 10.24 %
KACCEL: 0.00

6. En el cuadro desplegable Tipo de
movimiento, compruebe que el tipo de Maove Type:  Trapezoid 57
movimiento esté definido como Trapezoide.

Digtance: 10 L k

7. Haga clic en el cuadro Distancia e Duration: 113 s

introduzca una distancia para el movimiento
de paso. Se recomienda definir un valor
que haga que el motor dé algunas revoluciones, por ejemplo 10.

Nota: La distancia depende de la escala ajustada en la seccion 5.4.4. Si se fija una
escala de forma que las unidades puedan ser expresadas en revoluciones (o0 en
otra unidad de su eleccién), esas son entonces las unidades que se emplearan
aqui. Si no establecié una escala, la cantidad que introducira sera en conteos de
encoder.

8. Hagaclicenlr.

Go
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El NextMove e100 realizara el movimiento y el motor girara. Tan pronto como el
movimiento se haya completado, Mint WorkBench cargara los datos capturados del
NextMove e100. Los datos seran entonces visualizados en la ventana de captura en

forma de grafico.

Not

9. Utili
del

Velocidad medida y Velocidad de demanda.

50000

40000—-------

30000

a: El grafico que ve no sera exactamente igual al que se muestra aqui.
Recuerde que cada motor tiene una respuesta diferente.

ce los cuadros de verificacion debajo

e . == 0N -Axiz 0 Meazured velociy [uus)
grafico, seleccione los trazos de

== 0N - dAxiz 0 Demand welocity [uuds)

20000—---

Puede

Tiempo (ms)

Figura 41: Valor correcto de KVELFF

ser necesario hacer cambios en el valor calculado de KVELFF. Si el trazo de

Velocidad medida aparece sobre el trazo de Velocidad de demanda, reduzca el valor de
KVELFF. Si el trazo de Velocidad medida aparece por debajo del trazo de Velocidad de
demanda, aumente el valor de KVELFF. Repita la prueba después de cada cambio. Cuando

los dos

trazos aparecen uno encima del otro (aproximadamente), el valor correcto para

KVELFF se ha encontrado, tal como se muestra en la Figura 41.
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5.8.2 Ajustar KPROP

El término KPROP se puede utilizar para reducir errores de seguimiento. Su valor sera
generalmente mucho menor que el valor utilizado por un sistema controlado de corriente
equivalente. Un valor fraccional, por ejemplo 0,1, sera probablemente una buena cifra inicial
que luego se puede aumentar lentamente.

1. Haga clic en el cuadro KPROP e introduzca

un valor inicial de 0,1. -
Auiz 0 hd ?
Position Control Terms
KPROP; 01 [}S
KINTMODE:  Always i
KIMT: 0.00
KIMTLIMIT: 100.00
KDERIW: 0.00
KMEL: 0.00
Feedforward Terms
KMELFF: 10.24
KACCEL: 0.00

2. Hagaclicenlr.

Go

El NextMove e100 realizara el movimiento y el motor girara. Tan pronto como el
movimiento se haya completado, Mint WorkBench cargara los datos capturados del
NextMove e100. Los datos seran entonces visualizados en la ventana de captura en
forma de grafico.

Nota: El grafico que ve no sera exactamente igual al que se muestra aqui.
Recuerde que cada motor tiene una respuesta diferente.

3. Utilice los cuadros de verificacion debajo . o
del grafico, seleccione los trazos de ON - Asis 0: Demand pasition [uu]

Posicion medida y Posicion de demanda. == 0N - Az [ Meazured position [uu)
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Figura 42: Valor correcto de KPROP

Los dos trazos probablemente aparezcan con un ligero desplazamiento el uno del otro, que
representa un error de seguimiento. Ajuste el KPROP en pequefias medidas hasta que los
dos trazos se ubiquen uno encima del otro (aproximadamente), tal como se muestra en la
Figura 42.

Nota: Puede ser practico utilizar la funciéon de zoom para ampliar el punto extremo del
movimiento. En el area de graficos, haga clic y arrastre un rectangulo alrededor
del punto extremo de los trazos. Para alejarse, haga clic en el area de grafico
con el boton derecho del ratén y elija Restablecer zoom.
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5.9

Servoeje local: eliminar errores de estado uniforme

En los sistemas donde se necesita un posicionamiento preciso y exacto, generalmente se
debe posicionar dentro de un conteo de encoder. La ganancia proporcional, KPROP, no
puede lograr esto normalmente debido a que un pequefio error de seguimiento solo
producira una demanda pequefia para el amplificador de accionamiento y no es suficiente
para superar la friccion mecanica (esto se da mayormente en sistemas controlados de
corriente). Este error se puede corregir aplicando una ganancia integral. La ganancia
integral, KINT, funciona acumulando errores consiguientes con el tiempo para producir una
demanda suficiente para mover el motor a la posicién requerida sin errores de seguimiento.
Por lo tanto, KIN puede corregir errores causados por efectos gravitacionales como los ejes
lineales con movimiento vertical. Con los amplificadores de accionamiento controlados de
corriente se necesita una demanda de salida mayor a cero para conservar la carga en la
posicion correcta y obtener un error de seguimiento cero.

Se debe tener cuidado al configurar KINT ya que un valor alto provocara inestabilidad
durante los movimientos.

Un valor tipico para KINT es 0,1. El efecto de KINT también debe estar limitado por la
configuracion del limite de integracion, KINTLIMIT, por el valor mas pequefio posible
suficiente para superar la friccion o las cargas estaticas, como 5. Esto limitara la contribucion
del término integral de 5% del rango de salida de demanda completa.

1. Haga clic en el cuadro KINT e introduzca Fine-tLni
un valor inicial pequefio, por ejemplo 0,1. -
2. Haga clic en el cuadro KINTLIMIT e Az 0 & 7

introduzca un valor inicial de 5. .
Poszition Control Terms

KPROF: 1.5
KINTMODE:  Always ~
KINT: 01
KINTLIMIT: ]
KDERI: 4

KVEL: 0.00

Con el NextMove €100, la accién de KINT y KINTLIMIT se puede ajustar para que funcione
en diversos modos:

m Nunca: el término KINT no se aplica nunca
m  Siempre: el término KINT se aplica siempre

m Inteligente: el término KINT solo se aplica cuando la velocidad de demanda es cero o
constante.

m  Estado estable: el término KINT solo se aplica cuando la velocidad de demanda es cero.
Esta funcion se puede seleccionar utilizando el cuadro desplegable KINTMODE.
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5.10 Configuracién de la entrada/salida digital local

La ventana de E/S digital se puede utilizar para configurar otra E/S digital en el

NextMove e100.

5.10.1 Configuracién de la entrada digital

La pestafia Entradas digitales permite definir como se activara cada entrada digital y si se
debe asignar a una funcién especial, como Entrada de inicio o Entrada limite. Existe una fila
<- Eje x para cada eje local configurado en la secciéon 5.4.3. En el siguiente ejemplo, la
entrada digital 1 se ajustara para el disparo con una entrada activa a nivel bajo, situandose

en la entrada limite de avance del eje 0:

1. En el Cuadro de herramientas, haga clic en
el icono Entrada/Salida (I/O).

2. En la parte inferior de la pantalla de
Entrada/Salida digital, haga clic en la
pestafa Entradas digitales.

La parte izquierda de la pantalla muestra
una columna de iconos amarillos: Alto,
Bajo, Elevando, Descendiendo y Elevar/
Descender. Estos describen la manera en la
que se activara la entrada.

Irash an N/ M 12

% Digital Inputs / Digital Outputs

[Uhdo Changes | Sugaested Settit

3. Arrastrar el icono Bajo [ sobre el icono IN1 E Esto configurara IN1 para que

responda a una entrada baja.

Stop Error IAxis 07 vi

I ko 3] Fd R H
connr;?::;tiun e Limit it o
(] = = =B
High IND INS IN 16
-\
= = N = =
Low INT N9 IN17
= =B =
Rising N2 IN 10 IN18
= = =
Falling IN3 IN11 IN19
= =
RisefFall INg IN12
= =
NS IN13

<- Ais 0

<- Ais 1

<- Aigis 2

<- Ais 3

<- Aigis 4

<-Axis 5
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Fuad Limit

4. Ahora arrastre el icono IN1 |, sobre el icono Limite de Avance

Esto configurara IN1 como la entrada de Limite de avance para el eje 0.

Input
Configuration

Bank 0 ~ Fiud

Limit

Rev
Limit

Home

Stop

Error

8

High

=

Low

Rising

Falling

Rise/Fall

=

nNo

=

Nt

=

N2

=

N3

=

N¢

=

NS

B B
B B
N9 17
B &
IN10 IN18
B B
N1 19
=
N1z

=
IN13

5. Haga clic en Aplicar
NextMove e100.

Nota: Si es necesario,
multiples antes de hacer clic en Aplicar.

=
A

para enviar

5.10.2 Configuracién de salida digital

La pestafia de Salidas digitales permite definir como funcionara cada salida digital y si se
deben configurar como salidas de habilitacién de accionamiento (ver la seccion 5.4.5). Haga
clic en Aplicar para enviar los cambios al NextMove e100.

los cambios

al

puede configurar las entradas

Avis 07 ¥

<-Axis 0

<- Axis 1

<- Axis 2

<- Axis 3

<- Axis 4

<- Axis §

Apply h
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6.1

6.1.1

6.1.2

Resolucion de problemas 6

Introduccién

Esta seccion explica el tipo de problemas comunes que pueden encontrarse, junto con
posibles soluciones. Si desea saber el significado de los indicadores LED, vea la
seccion 6.2.

Diagnéstico de problemas

Si ha seguido usted por orden todas las instrucciones de este manual no debera tener
grandes problemas para la instalacion del NextMove e100. Si tiene problemas, lea en primer
lugar esta seccion. En Mint WorkBench, utilice la herramienta de Registro de errores para
los errores recientes y luego compruebe el archivo de ayuda. Si no puede resolver el
problema o el problema contintia, puede utilizar la funcién SupportMe.

Funcién SupportMe
La funcién SupportMe esta disponible a través del menu Ayuda o haciendo clic en el botén

#*. en la barra de herramientas de movimiento. SupportMe se puede utilizar para reunir
informacién que luego puede enviarse por correo electrénico, guardada como un archivo de
texto; también se puede copiar a otra aplicacion. EI PC debe tener programas de correo
electrénico para usar la funcién de correo electrénico. Si prefiere contactarse con el servicio
técnico por teléfono o fax, los detalles de contacto se facilitan en la portada de este manual.
Tenga la siguiente informacién preparada:

m  El nimero de serie de su NextMove e100 (si lo sabe).

m  Utilice el elemento de menu Ayuda, SupportMe en Mint WorkBench para ver los detalles
sobre su sistema.

m  El tipo de servoamplificador y el motor que esta usando.
m  Una descripcion clara de lo que intenta hacer, por ejemplo, realizar un ajuste fino.

m  Una descripcion clara de los sintomas que puede observar, por ejemplo el LED de
estado, los mensajes de error que se visualizan en el Mint WorkBench o errores
notificados por las palabras clave de error de Mint ERRORREADCODE 0 ERRORREADNEXT.

m  El tipo de movimiento generado en el eje del motor.

m  Proporcione una lista de cualquier pardametro que haya configurado, por ejemplo la
configuracion de ganancia que introdujo.
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6.2

6.2.1

6.2.2

NextMove e100, indicadores

LED DE ESTADO _STATUS

El LED DE ESTADO muestra el estado general del NextMove e100.
En el archivo de ayuda del Mint WorkBench se pueden encontrar mas
detalles sobre los codigos de error. Presione F1 y localice el libro de
Tratamiento de errores.

¢ Verde fijo:
Inicializacién correcta, controlador habilitado (funcionamiento normal).
\ ./ | Verde intermitente (con parpadeos muy rapidos):
T |Descarga de firmware en curso.

Rojo fijo:
Inicializacion en progreso.

Rojo intermitente:
Error en la inicializacion. EI NextMove e100 detecté un error grave en el
hardware o en el firmware y no se puede utilizar. Contactar con ABB.

LEDs de CAN oan

Los LED de CAN muestran la condicién general de la interfaz
CANopen una vez que la secuencia de inicio se ha completado. Los
cédigos LED cumplen con el estandar de indicadores de CAN en la
automatizaciéon (CiA) DR303_3. El LED verde indica el estado de la

“maquina de estado” interna CANopen del nodo. El LED rojo indica el
estado del bus CANopen fisico.

Verde (en funcionamiento)

Desactivado: El nodo se esta iniciando o no se encendié.

1 parpadeo: El nodo se encuentra en el estado PARADO.

3 parpadeos: El software se esta descargando en el nodo.

Parpadeo constante: El nodo se encuentra en el estado PREOPERATIVO.
Destellando (con parpadeos muy rapidos): Deteccion automatica de la velocidad
de transmisién de baudios o servicios LSS en progreso; destella alternadamente
con el LED rojo.

lluminada continuamente, no parpadea: El nodo se encuentra en el estado
OPERATIVO.
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Rojo (error)

Desactivado: El nodo esta funcionando correctamente.

\‘/

/‘\

1 parpadeo: Advertencia: demasiados cuadros de error.

2 parpadeos: Se produjo un evento de guarda o latido.

3 parpadeos: El mensaje SYNC no se recibié dentro del periodo de tiempo
asignado.

Destellando (con parpadeos muy rapidos): Deteccién automatica de la velocidad
de transmisién de baudios o servicios LSS en progreso; destella alternadamente
con el LED verde.

lluminada continuamente, no parpadea: El controlador CAN del nodo se
encuentra en el estado BUS DESACTIVADO, lo que le impide participar
comunicaciones de CANopen.

6.2.3 LEDs de ETHERNET ——

Los LED de Ethernet muestran el estado general de la interfaz
Ethernet una vez que la secuencia de inicio se ha completado. Los
cédigos LED cumplen con el estandar del Grupo de estandarizacion
de Ethernet POWERLINK (EPSG) en el momento de la produccion.

Verde (estado)

X | Desactivado: El nodo se encuentra en el estado NO ACTIVO. Si el
NextMove e100 es el nodo administrador, estda comprobando que no haya un
administrador EPL funcionando previamente. Si el NextMove €100 es un nodo
controlado, esta esperando a ser activado por el nodo administrador.

\.l , |1 parpadeo: El nodo se encuentra en estado PREOPERATIVO1. El modo EPL

. ‘ | se esta iniciando.

2 parpadeos: El nodo se encuentra en estado PREOPERATIVO2. El modo EPL
se esta iniciando.
3 parpadeos: El nodo se encuentra en el estado LISTO PARA FUNCIONAR. El
nodo administrador esta empezando a transmitir a nodos controlados que estan
listos. Un nodo controlado indica su disposicion para funcionar.
Parpadeo (intermitencia continua): El nodo se encuentra en el estado PARADO.
Un nodo controlado ha sido desactivado.
Destellando (con parpadeos muy rapidos): El nodo se encuentra en el estado
ETHERNET BASICO (EPL no esta funcionando, pero se pueden utilizar otros
protocolos de Ethernet).

¢ lluminada continuamente, no parpadea: El nodo se encuentra en el estado
OPERATIVO. EI EPL funciona normalmente.

Rojo (error)
. Desactivado: EPL esta funcionando correctamente.
0 lluminado completamente: Ha ocurrido un error.
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6.2.4

6.2.5

Comunicacion
Si el problema no se describe a continuacion, contacte con el servicio técnico.

El LED de estado se encuentra desactivado:
m  Compruebe que el suministro del circuito de control de 24 V CC esta conectado
correctamente al conector X1 y encendido.

Mint WorkBench es incapaz de detectar el NextMove e100:
m  Asegurese de que el NextMove e100 esté encendido y que el LED de estado esté
iluminado (ver la seccién 6.2).

m  Compruebe que el cable Ethernet o USB conecte el PC y el NextMove e100.

m  Para las conexiones en serie, compruebe que el cable en serie esté conectado
correctamente. Verifigue no haya otras aplicaciones, como el driver del ratéon u otro
dispositivo en serie, intentando utilizar el mismo puerto en serie. Si la opcién “Solo
buscar COMx” estéa seleccionada en el Mint WorkBench, compruebe que el puerto COM
correcto esté seleccionado. Compruebe que la velocidad de transmisiéon de baudios
seleccionada sea compatible con el PC y el NextMove e100.

m  Para las conexiones USB, compruebe que el cable esté conectado adecuadamente.
Verifique que los terminales del enchufe del conector USB no estén dafiados ni
agarrotados. Compruebe que el driver del dispositivo USB haya sido instalado; el
Administrador de dispositivos de Windows debe incluir un dispositivo 'Controlador de
movimientos USB' (USB Motion Controller).

m  Para las conexiones Ethernet, compruebe que el ID de nodo esté definido en 240
(hex FO). Compruebe que el puerto Ethernet del PC haya sido configurado
correctamente para el funcionamiento del TCP/IP (ver la seccion 5.1.7).

m  En la opcién “Buscar hasta el Nodoxx” en el didlogo Seleccionar controlador del Mint
WorkBench, compruebe que la ID de nodo del NextMove e100 no sea mayor que el
valor seleccionado, o busque hasta una ID de nodo mayor.

No se puede comunicar con el controlador:
m  Verifique que el Mint WorkBench esté cargado y que el NextMove e100 sea el
controlador seleccionado actualmente.

No se puede comunicar con el controlador tras descargar el firmware.
m  Tras descargar el firmware, siempre reinicie el controlador (desconecte la alimentacién
de 24 V y vuelva a conectarla).

Control del motor

El controlador parece estar funcionando pero no hara que el motor gire:
m  Compruebe que las conexiones entre el motor y el accionador sean correctas. Utilice el
Mint WorkBench para realizar las pruebas de sistema basicas (ver la seccién 5.6 0 5.5).

m  Confirme que la salida de habilitacion de accionamiento ha sido configurada (ver la
seccion 5.4.5).

m  Asegurese de que mientras el NextMove e100 no esta en error, el accionamiento esta
habilitado y funciona. La primera vez que encienda el NextMove e100, el accionamiento
debe estar inhabilitado si no hay ningin programa en ejecucién (generalmente en la
parte frontal del accionamiento hay un LED que indica el estado).

m  (Solo servosalidas locales) Compruebe que las ganancias del servobucle estén
configuradas correctamente; compruebe la ventana de Ajuste fino. Ver secciones 5.6.2 a
5.9.
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El motor funciona de manera incontrolable cuando el controlador esta encendido.

Verifique que el NextMove e100 y el accionador estan correctamente puestos a tierra en
un lugar comun.

(Solo servosalidas locales) Compruebe que la sefial de realimentacion del encoder
conectada a la entrada del encoder sea la correcta, que el encoder tenga energia (si es
necesario, vea las secciones 4.4.1y 7.1.8) y que esté funcionando correctamente.

Compruebe que el accionamiento esté conectado correctamente al NextMove e100 y
que cuando la demanda sea cero haya 0 V en la entrada de demanda del accionador.
Ver seccion 5.6.1.

El motor funciona de manera incontrolable cuando el controlador esta encendido y se
aplican las ganancias del servobucle o cuando un movimiento se encuentra en
progreso. El motor se detiene después de poco tiempo:

(Solo servosalidas locales) Compruebe que las sefales de realimentacion del encoder
estan conectadas a las entradas del encoder correctas. Verifique que la demanda hacia
el accionamiento esté conectada a la polaridad correcta.

Compruebe que se vea un aumento positivo en la posicion de eje cuando exista una
sefial de demanda positiva. La palabra clave ENCODERMODE se puede utilizar para
cambiar la direccion de la entrada del encoder. La palabra clave DACMODEse puede
utilizar para revertir la polaridad de salida del DAC.

Compruebe que el error de seguimiento maximo esté definido en un valor razonable.
Por motivos de configuracion, la deteccién de errores de seguimiento se puede
deshabilitar con el valor FOLERRORMODE=0.

El motor se encuentra bajo control, pero vibra o se sobretensiona durante un
movimiento.

(Solo servosalidas locales) Las ganancias del servobucle pueden haberse definido
incorrectamente. Ver secciones 5.6.2 a 5.9.

El motor se encuentra bajo control, pero cuando se mueve a una posiciéon y luego
vuelve al inicio, no regresa a la misma posicion.

Verifique que el NextMove e100 y el accionador estan correctamente puestos a tierra en
un lugar comun.

(Solo servosalidas locales) Verifique que:

todos los canales del encoder estén libres de ruido eléctrico;

estén correctamente cableados con el controlador;

cuando el motor gire, las dos sefiales de onda cuadrada se encuentran defasadas
90 grados. También, verifique las sefiales complementarias.

Asegurese de que el cable del encoder utiliza un cable de par trenzado, con el blindado
externo conectado en ambos extremos y los blindados internos conectados solo en el
extremo del NextMove e100.

(Solo salidas graduales locales)) El motor no mantiene la sincronizacion con las sefiales
graduales del accionamiento del NextMove 100 debido a la aceleracion, velocidad o
demandas de carga excesivas en el motor.

Compruebe que la aceleracion, la velocidad y la carga se encuentren dentro de las
capacidades del motor.
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6.2.6

6.2.7

6.2.8

Mint WorkBench

La ventana Espia no se actualiza.

m  La actualizacion de sistema ha sido desactivada. Vaya al elemento del menu
Herramientas, Opciones, seleccione la pestafia Sistema y luego elija el indice de
actualizacion de sistema (se recomienda 500 ms).

La descarga del firmware falla:
m  Confirme que tiene la version correcta del firmware. Obtenga la Ultima version del
firmware de www.abbmotion.com.

No se puede comunicar con el controlador tras descargar el firmware.
m  Tras descargar el firmware, siempre reinicie el controlador (desconecte la alimentacién
de 24 V y vuelva a conectarla).

Mint WorkBench pierde contacto con el NextMove e100 al estar conectado mediante
USB:
m  Verificar que el NextMove e100 esta conectado.

m  Verifique que el Administrador de dispositivos de Windows muestre un dispositivo
'Controlador de movimientos USB' (USB Motion Controller). Si no es asi, podria haber
un problema con la interfaz USB del PC.

Ethernet

No se puede conectar al controlador por TCP/IP:

m  Verifique que no haya un nodo administrador EPL (por ejemplo, el NextMove 100 con
ID de nodo 240) en la red. Si hay un nodo administrador en la red, se debe usar un
router compatible con EPL para permitir la comunicacion TCP/IP en la red EPL.

m  Compruebe que el adaptador Ethernet del PC haya sido configurado correctamente,
como se describié en la seccién 5.1.7.

La red Ethernet POWERLINK no parece estar funcionando correctamente:

m  Confirme que solo un dispositivo en la red estd configurado para ser el nodo
administrador Ethernet POWERLINK (ID de nodo 240, interruptores de selector LO = F,
HI =0).

m  Confirme que la fuente de referencia de todos los nodos controlados haya sido
configurada como EPL en el Asistente de modo de funcionamiento del Mint WorkBench
y que el nodo administrador esté configurado correctamente. Para un nodo
administrador NextMove €100, esto requiere que se utilice el Asistente de configuracion
de sistema en el Mint WorkBench.

m  Confirme que cada dispositivo en la red tenga un ID de nodo diferente.

m  Confirme que no haya mas de 10 dispositivos en bus de encadenamiento en cada
ramificacion de la red.

CANopen

El bus CANopen se encuentra en estado 'pasivo':

Esto significa que el controlador CAN interno en el NextMove e100 experimenta varios

errores Tx y/o Rx, mayores que el umbral pasivo de 127. Verificar:

m  12-24 V se encuentran aplicados entre el terminal 9 (+24 V) y el terminal 6 o 3 (0 V) del
conector CAN, para conectar los opto-aisladores.

m  Que haya al menos otro nodo CANopen en la red.
m  Que la red esté terminada solo en los extremos, no en los nodos intermedios.

m Que todos los nodos de la red estén funcionando a la misma velocidad de transmision
en baudios.
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m  Que todos los nodos tengan asignados un ID de nodo Unico.
m Que los cables CAN estén integros.

El NextMove e100 deberia recuperarse del estado 'pasivo' una vez que el problema haya
sido corregido (esto puede llevar algunos segundos).

El bus CANopen se encuentra en estado ‘desconectado’:

Esto significa que el controlador CAN en el NextMove €100 ha experimentado un nimero

fatal de errores Tx o Rx, mayores que el umbral de desactivaciéon de 255. A estas alturas, el

nodo habra pasado automaticamente a un estado donde no puede influenciar al bus.

Compruebe que:

m  12-24 V se encuentran aplicados entre el terminal 9 (+24 V) y el terminal 6 o 3 (0 V) del
conector CAN, para conectar los opto-aisladores.

m  Que haya al menos otro nodo CANopen en la red.
m  Que la red esté terminada solo en los extremos, no en los nodos intermedios.

m  Que todos los nodos de la red estén funcionando a la misma velocidad de transmisién
en baudios.

m  Que todos los nodos tengan asignados un ID de nodo Unico.
m  Que los cables CAN estén integros.

Para recuperarse del estado “desactivado”, se debe eliminar la fuente de los errores y se
debe reiniciar el bus. Esto se puede llevar a cabo con la palabra clave de Mint BUSRESET o
reiniciando el NextMove e100.

El nodo administrador no puede buscar/reconocer un nodo en la red utilizando la

palabra clave de Mint NODESCAN:

Asumiendo que la red funciona correctamente (ver los sintomas previos) y que el bus se

encuentra en estado 'operativo', compruebe que:

m La palabra clave de Mint NODESCAN solo reconoce los nodos que cumplan con DS401,
DS403 y otros nodos CANopen de ABB. Otros tipos de nodo se identificaran con un tipo
“desconocido” (255) al utilizar la palabra clave de Mint NODETYPE.

m  Verifique que al nodo en cuestion se le haya asignado un ID de nodo Unico.

m  El nodo debe ser compatible con el proceso de guarda de nodo. El NextMove 100 no
es compatible con el proceso de latido.

= Intente apagar y volver a encender el nodo en cuestion.

Si el nodo no cumple con DS401 o DS403 y no es un nodo CANopen ABB, aun puede
establecer la comunicacién utilizando un conjunto de palabras clave de Mint de funcion
general. Vea el archivo de ayuda de Mint para mas detalles.

El nodo administrador encontré/reconocié con éxito el nodo, pero la comunicacion

aun no es posible.

Para permitir la comunicacion, se debe realizar una conexién a un nodo después de que se

haya encontrado:

m  Los nodos del controlador ABB se conectan automaticamente después de haber sido
encontrados.

m A los nodos que cumplen con DS401 y DS403 se les debe realizar las conexiones
manualmente, utilizando la palabra de Mint CONNECT.

Si un intento de conexién utilizando CONNECT falla, puede deberse a que el nodo que se
intenta conectar no es compatible con un objeto al que es necesario acceder para configurar
la conexion.
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Especificaciones 7

7.1 Introduccion

Esta seccion incluye las especificaciones técnicas del NextMove e100.

7.1.1 Alimentacion de entrada

Descripcion Valor
Alimentacién de entrada
Voltaje de entrada nominal 24 V CC (+20%)
Consumo de energia 50W (2A@24 V)

7.1.2 Entradas analégicas

Descripcion Unidad Valor

Tipo Diferencial

Rango de voltaje de modo comun vccC +10

Impedancia de entrada kQ. 120

Resolucion de entrada ADC bits 12 (incluye el simbolo de bit)
(Convertidor analégico-digital)

Resolucion equivalente (+10 V mV 4.9

entrada)

Intervalo de muestreo us 500 (ambas entradas habilitadas)

250 (una entrada inhabilitada)

7.1.3 Salidas analoégicas

Descripcion Unidad Valor
Tipo Bipolar
Rango de voltaje de salida v cCcC +10
Corriente de salida (por salida) mA 2,5
Resolucion de salida DAC bits 12
Resolucion equivalente mV 4.9
Intervalo de actualizacion ms 1
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7.1.4 Entradas digitales

Descripcion Unidad Valor
Tipo Opto-aislada
Voltaje de suministro USR V+ VCC
Nominal 24
Minimo 12
Maximo 30
Voltaje de entrada VCC
Activo >12
Inactivo <2
Corriente de entrada mA 7
(Maximo por entrada, USR V+ =24 V)
Intervalo de muestreo ms 1

7.1.5 Salidas digitales

Descripcion Unidad Valor
Voltaje de suministro USR V+ vCccC
Nominal 24
Minimo 12
Maximo 30
Corriente de salida mA DOUTO-7 DOUT8-11
Corriente maxima de salida, una 350 350
salida activada
Corriente maxima de salida, todas las 62,5 125
salidas activadas
Corriente de salida total maxima 500 500
Intervalo de actualizacion (Mint) Inmediato
Tiempo de conmutacién
Salida sin carga 100 ms
Con carga de 7 mA o superior 10 Bus
7.1.6 Salida de relé
Todos los modelos Unidad Todos los modelos
Clasificacion del contacto (resistivo) 1A@24VCC
o
025A@ 30V CA
Tiempo de funcionamiento (maximo) ms 5
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7.1.7 Salidas de control paso a paso

Descripcion Unidad | NXE100-16xxDx NXE100-16xxSx
Tipo de salida Salidas Darlington,
diferenciales paso (pulso) y
RS422 direccion
Frecuencia maxima de salida 5 MHz 500 kHz
Corriente de salida 20 mA 50 mA
(typicos) (maxima
disipacion,
por salida)
7.1.8 Entradas de encoder
Descripcion Unidad Valor
Entrada de encoder Diferencial RS422 A/B, indice Z
Frecuencia maxima de entrada MHz
cuadratura 20
Suministro de energia de salida a 5V (x5%)
los encoders 500 mA (valor total maximo para todos
los ejes)
Longitud maxima del cable 30,5 m (100 ft)
permitida
7.1.9 Puerto en serie
Unidad Todos los modelos
Senal RS232 0 RS485/422 sin aislamiento
Velocidad de transmisién de bits baudio 9600, 19200, 38400,
57600 (por defecto), 115200
7.1.10Interfaz Ethernet
Descripcion Unidad Valor
~ 2 pares trenzados, con aislamiento
Seiial e
magnético
Protocolos Ethernet POWERLINK y TCP/IP
Velocidad de transmisién de bits Mbit/s 100
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7.1.11Interfaz CAN

Descripcion Unidad Valor
Senal 2 hilos, aislados
Canales 1
Protocolo CANopen
Velocidad de transmisién de bits Kbit/s
10, 20, 50, 100, 125, 250, 500, 1000

7.1.12Ambiental

Descripcion Unidad
Rango de temperatura de . .
funcionamiento Min. Max.
°C 0 +45
°F +32 +113
Humedad maxima % | 80% para temperaturas de hasta 31 °C
(87 °F) con una disminucién lineal hasta
el 50% de humedad relativa a 45 °C
(113 °F), sin-condensacion
Altitud de instalacion maxima m 2000
(por encima del nivel del mar medio)
pies 6560
Descarga 10 G de acuerdo con
IEC 60068-2-6/27 o equivalente
Vibracion 1 G, 10-150 Hz de acuerdo con

IEC 60068-2-6/27 o equivalente

Ver también la seccion 3.1.1.

7.1.13Pesos y medidas

Descripcion Valor

Peso Aproximadamente 700 g (1,5 libras)

Medidas generales nominales 250 mm x 140 mm x 40,3 mm
(9,84 pulg. x 5,51 pulg. x 1,59 pulg.)
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Accesorios A

A.1 Cables

A.1.1 Cables de realimentacién
Los cables enumerados en la Tabla 4 conectan la sefial de ‘Salida Encoder’ del amplificador

de accionamiento (por ejemplo MicroFlex, FlexDrive”, Flex+Drive” o MintDrive’), a los
conectores de entrada de encoder ‘Enc0’, ‘Enc1’ y ‘Enc2’ del NextMove e100. Se requiere
un cable por cada eje de servo. Ver la seccion 4.4.1 para la configuracién de los terminales
del conector.

Descripcion del conjunto de . Longitud
Pieza .
cables m pies
Amplificador de accionamiento a | CBLO15MF-E3B* 1,5 5
NextMove 100, CBL025MF-E3B 2,5 8,2
cable de realimentacion, CBLO30MF-E3B* 3,0 10
con conectores macho tipo D de 9 | CBLO50MF-E3B 5,0 16,4
terminales en ambos extremos | CBLO61MF-E3B* 6,1 20
CBL075MF-E3B 7,5 24,6
CBL091MF-E3B* 9,1 30
CBL100MF-E3B 10 32,8
CBL150MF-E3B 15 49,2
CBL152MF-E3B* 15,2 50
CBL200MF-E3B 20 65,6
CBL229MF-E3B* 22,9 75

* Disponible solo en Norteamérica y Sudamérica.

Tabla 4: Cables de realimentacion de amplificador de accionamiento a NextMove 100
Si no esta utilizando un cable de los enumerados arriba, asegurese de obtener un cable de
par trenzado apantallado de 0,34 mm? (22 AWG) como minimo, con apantallado exterior.
Como longitud ideal, el cable no debera exceder de los 30,5 m (100 ft) La capacitancia
maxima de cable a cable o de cable a blindado es desde 50 pF por 300 mm (1 ft) de
longitud, hasta un maximo de 5000 pF para 30,5 m (100 ft).
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A.1.2 Cables Ethernet

Los cables listados en la Tabla 5 conectan el NextMove €100 a otros nodos EPL como el
MicroFlex e100, NextMove e100 adicionales, o un PC anfitrion. Los cables son cables

Ethernet 'transversales' CAT5e estandar:

Descripcion del conjunto de . Longitud
Pieza _

cables m pies

Cable Ethernet CAT5e CBL002CM-EXS 0,2 0,65
CBL005CM-EXS 0,5 1,6

CBLO10CM-EXS 1,0 3,3

CBL020CM-EXS 2,0 6,6

CBL050CM-EXS 5,0 16,4

CBL100CM-EXS 10,0 32,8

Tabla 5: Cables Ethernet

A.1.3 Suministros de energia de 24 V

Hay disponible un rango de suministros de energia compactos de 24 V DIN montados sobre
rieles. Los suministros incluyen proteccion térmica, asi como también contra cortocircuitos,

sobrecarga y sobretension.

Pieza Voltaje de entrada Voltaje de salida Clasiz:ﬁ;iaén de
DR-75-24 75 W (3,2 A)
DR-120-24 110-230 V CA 24V CC 120 W (5 A)
DRP-240-24 240 W (10 A)

Tabla 6: 24 Suministros de energia de 24 V
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Resumen de palabras clave de Mint B

B.1 Introduccion

La siguiente tabla resume las palabras clave de Mint soportadas por NextMove e100.
Obsérvese que debido a los continuos desarrollos de NextMove €100 y del lenguaje Mint,
esta lista queda sujeta a cambios. Consulte el ultimo fichero de ayuda de Mint para detalles

de palabras clave nuevas o modificadas.

B.1.1 Listado de palabras clave

Palabra clave Descripcion

ABORT Abortar el movimiento en todos los ejes.

ABORTMODE Controlar la accién por defecto tomada en el caso de una
accioén de abortar.

ACCEL Definir la velocidad de aceleracion de un eje.

ACCELDEMAND Leer la demanda instantanea de aceleracion.

ACCELJERK Definir la velocidad de sacudida durante los periodos de
aceleracion.

ACCELJERKTIME Definir la velocidad de sacudida durante los periodos de
aceleracion.

ACCELSCALEFACTOR Escalar conteos de encoder de eje, o pasos, en unidades
de aceleracioén definidas por el usuario.

ACCELSCALEUNITS Definir una descripcion del texto para el factor de escala
de aceleracion.

ACCELTIME Definir la velocidad de aceleracion de un eje.

ADC Leer el valor de una entrada analdgica.

ADCGAIN Fijar la ganancia a aplicar a una entrada del ADC.

ADCMAX Establece el valor limite superior analdgico para la
entrada analdgica especificada.

ADCMIN Establece el valor limite inferior analdgico para la entrada
analdgica especificada.

ADCMODE Fijar el modo de entrada analdgica.

ADCOFFSET Fijar el desplazamiento a aplicar a una entrada del ADC.

ADCTIMECONSTANT Fijar la constante de tiempo del filtro de paso bajo
aplicado a una entrada del ADC.

AXISBUS Leer el fieldbus utilizado para acoger este eje.

AXISDAC Leer el canal del DAC utilizado para controlar el eje
especificado.
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Palabra clave Descripcion

AXISMODE Devolver el modo actual de movimiento.

AXISNODE Leer el numero de nodo utilizado para acoger el eje.

AXISPDOUTPUT Leer el canal de salida de direccidon/pulso paso a paso
utilizado para controlar el eje especificado.

AXISPOSENCODER Seleccionar la fuente de la sefial de posicién utilizada en
los sistemas de realimentacion de encoder dual.

AXISREMOTECHANNEL Leer el niUmero de canal remoto del nodo utilizado para
acoger el eje.

AXISSTATUSWORD Leer la palabra de estado DS 402 para un eje.

AXISSYNCDELAY Permitir la sincronizacion de los ejes locales y remotos.

AXISVELENCODER Seleccionar la fuente de la sefial de velocidad utilizada en
los sistemas de realimentacion de encoder dual.

BACKLASH Fijar la amplitud del retroceso presente en un eje.

BACKLASHINTERVAL Fijar la velocidad a la que se aplica la compensacion del
retroceso.

BACKLASHMODE Controla el empleo de la compensacion de retroceso.

BUSBAUD Especificar la velocidad en baudios del bus.

BUSENABLE Habilitar o inhabilitar el funcionamiento de un bus de
campo.

BUSEVENT Devuelve el siguiente evento de la cola de eventos del
bus para un bus especifico.

BUSEVENTINFO Devuelve la informacion adicional asociada a un evento
del bus.

BUSNODE Fijar o leer el ID del nodo utilizado para el bus
especificado.

BUSPROTOCOL Leer el protocolo soportado actualmente en un bus de
campo particular.

BUSRESET Restablece el controlador del bus.

BUSSTATE Devuelve el estado del controlador del bus.

CAM Ejecutar el perfil de leva.

CAMAMPLITUDE Modificar la amplitud del perfil de leva.

CAMBOX Poner en marcha o parar un canal CAMBox.

CAMBOXDATA Cargar datos asociados con un canal CAMBox.

CAMEND Definir un punto final en la tabla de levas en el caso de
que se requieran multiples levas.

CAMINDEX Devuelve el numero de segmento de leva en ejecucion
actual.
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Palabra clave

Descripcion

CAMPHASE Permite desplazar adelante o atras un perfil de leva sobre
un numero fijo de segmentos de leva.

CAMPHASESTATUS Obtener el estado de CAMPHASE para un eje especifico.

CAMSEGMENT Cambiar los datos de la tabla CAM.

CAMSTART Definir un punto de inicio en la tabla de levas en el caso
de que se requieran multiples levas.

CAMTABLE Especificar los nombres de matriz a utilizar en un perfil de
leva de un eje especificado.

CANCEL Detener el movimiento y borrar los errores de un eje.

CANCELALL Detener el movimiento y borrar los errores de todos los
ejes.

CAPTUREBUFFERSIZE Leer el tamafio total del buffer de captura.

CAPTURECOMMAND Controlar la operacion de captura.

CAPTUREDURATION Definir la duracién total de la captura de datos.

CAPTUREMODE Configurar o leer el modo para un canal de captura.

CAPTUREMODEPARAMETER Especificar un parametro asociado con CAPTUREMODE.

CAPTURENUMPOINTS Leer el niumero de puntos capturados por canal.

CAPTUREPERIOD Definir el intervalo entre capturas de datos.

CAPTUREPOINT Permitir la lectura de los valores de captura individuales.

CAPTUREPRETRIGGER- Fijar la duracioén de la fase de preactivacion.

DURACION

CAPTUREPROGRESS Devolver el progreso de la fase de captura de
preactivacion o postactivacion.

CAPTURESTATUS Devolver el progreso de la captura.

CAPTURETRIGGER Generar una activacion de captura.

CAPTURETRIGGERABSOLUTE

Ignorar la sefial del valor de activaciéon cuando se realice
la activacion desde una fuente de canal de captura.

CAPTURETRIGGERCHANNEL

Fijar el canal a utilizar como la fuente de referencia para
la activacion.

CAPTURETRIGGERMODE Fijar el método utilizado para evaluar la fuente de
activacion.

CAPTURETRIGGERSOURCE Fijar la fuente de referencia a utilizar para la activacion.

CAPTURETRIGGERVALUE Fijar el valor de activacién cuando la activacion se realiza
desde una fuente de canal de captura.

CIRCLEA Ejecutar un movimiento circular con coordenadas
absolutas.

CIRCLER Ejecutar un movimiento circular con coordenadas
relativas.
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Palabra clave Descripcion

CLEARERRORLOG Borrar el registro de error.

COMMS Accede a la matriz reservada de comunicaciones.

COMMSINTEGER Accede a la matriz reservada de comunicaciones,
almacenando los valores como enteros.

COMMSMODE Selecciona el modo de comunicaciones, bien a través de
RS485 o de CANopen.

COMPAREENABLE Habilita/inhabilita el control de comparacién de posicion
de una salida digital especifica.

COMPAREOUTPUT Especificar la salida digital utilizada para la comparacion
de posicion.

COMPAREPOS Escribir en los registros de comparacion de posicion.

CONFIG Fijar la configuracion de un eje para diferentes tipos de
control.

CONNECT Permitir establecer o cortar una conexién entre dos nodos
remotos.

CONNECTSTATUS Devuelve el estado de la conexidn entre este y otro nodo.

CONTOURMODE Permitir el contorneado para movimientos interpolados.

CONTOURPARAMETER Fijar los parametros para los movimientos de
contorneado.

CONTROLRATE Leer las frecuencias de muestreo del bucle de control y
del perfilador.

DAC Escribir un valor en el DAC o leer el valor actual del DAC.

DACLIMITMAX Restringir la tension de salida del DAC al rango definido.

DACMODE Controlar el uso del DAC.

DACOFFSET Aplicar una desviacién de voltaje a un canal DAC.

DECEL Fijar la velocidad de desaceleracion en el eje.

DECELJERK Definir la velocidad de sacudida durante los periodos de
desaceleracion.

DECELJERKTIME Definir la velocidad de sacudida durante los periodos de
desaceleracion.

DECELTIME Fijar la velocidad de desaceleracion en el eje.

DEFAULT Devolver las variables de movimiento del eje a su estado
de conexion.

DEFAULTALL Devolver las variables de movimiento de todos los ejes a
su estado de conexion.

DPREVENT Interrumpir el PC anfitrion y generar un evento de
atrapamiento, empleando la RAM del Puerto Dual (DPR).

DRIVEBUSVOLTS Devolver el nivel de corriente del bus de CC.
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Palabra clave

Descripcion

DRIVEDISABLEMODE Impedir que se borren los movimientos en el buffer de
movimiento cuando se inhabilita un eje.

DRIVEENABLE Habilitar o inhabilitar el accionamiento para el eje
especificado.

DRIVEENABLEOUTPUT Especificar una salida como habilitacién del
accionamiento.

DRIVEOVERLOADAREA Leer la extension de una condicion de sobrecarga del
accionamiento.

ENCODER Fijar o leer el valor del encoder del eje.

ENCODERMODE Realizar diferentes cambios sobre los encoders.

ENCODERPRESCALE Reduccién de la entrada del encoder.

ENCODERSCALE Fijar o leer el factor de escala para el canal del encoder.

ENCODERVEL Leer la velocidad de un canal del encoder.

ENCODERWRAP Fijar o leer el rango de envolvente del encoder para el
canal del encoder.

ENCODERZLATCH Obtener y reinicializar el estado de memoria latch Z del
encoder de un eje.

ERRCODE Devolver el ultimo codigo de error de la lista de errores.

ERRDATA Devolver datos asociados con el ultimo error leido de la
lista de errores.

ERRLINE Devolver el numero de linea del ultimo error leido de la
lista de errores.

ERRORCLEAR Borrar todos los errores de un grupo especificado.

ERRORCODEENABLE Permitir o impedir la generacion de errores especificos.

ERRORDECEL Fijar la velocidad de desaceleracion del eje para los paros
alimentados, en el caso de un error o entrada de paro.

ERRORINPUT Fijar o devolver la entrada digital a utilizar como la
entrada de error para el eje especificado.

ERRORINPUTMODE Controlar la accién por defecto tomada en el caso de una
entrada externa de error..

ERRORPRESENT Determinar si los errores de un grupo en particular estan
presentes en la lista de errores.

ERRORREADCODE Determinar si un error particular esta presente en la lista
de errores.

ERRORREADNEXT Devuelve la siguiente entrada en el grupo especificado de
la lista de errores.

ERRORSWITCH Devolver el estado de la entrada de error.

ERRSTRING Devolver la cadena de error del ultimo cédigo de error
leido de la lista de errores.
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Palabra clave

Descripcion

ERRTIME Devolver la marca de tiempo del ultimo codigo de error
leido de la lista de errores.

EVENTACTIVE Indica si un evento esta actualmente activo.

EVENTDISABLE Habilitar e inhabilitar selectivamente eventos de Mint.

EVENTPEND Originar de forma manual que tenga lugar un evento.

EVENTPENDING Indicar si un evento esta actualmente pendiente.

FACTORYDEFAULTS Restablecer las entradas de la tabla de parametros a sus
valores por defecto.

FEEDRATE Seleccionar la velocidad de cambio de un movimiento
individual cargado en el buffer de movimiento.

FEEDRATEMODE Para controlar el uso de la velocidad de cambio,
aceleracién, desaceleracion y anulacion de velocidad de
alimentacion.

FEEDRATEOVERRIDE Anula la velocidad actual o la velocidad de alimentacion
que se esta utilizando.

FEEDRATEPARAMETER Fijar los parametros para la velocidad actual o velocidad
de alimentacion que se esta utilizando.

FIRMWARERELEASE Leer el numero de liberacién del firmware.

FLY Crear una cizalla mévil por seguimiento de un eje maestro
con aceleracién y desaceleracion controlada.

FOLERROR Devolver el valor de error de seguimiento instantaneo.

FOLERRORFATAL Fijar el error de seguimiento maximo permisible antes de
que se haya generado un error.

FOLERRORMODE Determinar la accion tomada en el eje en el evento de un
error de seguimiento.

FOLERRORWARNING Fija el umbral del error de seguimiento antes de que se
genere un aviso del eje.

FOLLOW Habilitar el seguimiento del encoder con una relacion de
engranajes especificada.

FOLLOWMODE Definir el modo de funcionamiento de la palabra clave
FOLLOW.

FREQ Fijar una salida de frecuencia constante.

GEARING Fijar el valor de porcentaje para compensacion del
engranaje.

GEARINGMODE Conectar o desconectar la compensacion de engranajes.

GLOBALERROROUTPUT Permite al usuario especificar una salida de error global
que sera desactivada en el caso de un error.

GO Iniciar un movimiento sincronizado.
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Palabra clave

Descripcion

HALL Leer el estado Hall actual en los dispositivos de
realimentacion que utilizan sensores Hall.

HELIXA Cargar un movimiento de hélice con coordenadas
absolutas en el buffer de movimiento.

HELIXR Cargar un movimiento de hélice con coordenadas
relativas en el buffer de movimiento.

HOME Encontrar la posicion de inicio de un eje.

HOMEACCEL Fijar la velocidad de aceleracion para el perfilado a inicio.

HOMEBACKOFF Fijar el factor de velocidad de retirada a inicio.

HOMECREEPSPEED Fijar la velocidad de fluencia para movimientos a inicio.

HOMEDECEL Fijar la velocidad de desaceleracién para el perfilado a
inicio.

HOMEINPUT Fijar que una entrada digital sea la entrada de
conmutacién para posicion de inicio para el eje
especificado.

HOMEPHASE Encontrar la fase de la secuencia de paso a inicio
actualmente en curso.

HOMEPOS Leer la posicion del eje tras la finalizacién de la secuencia
de paso a posicién de inicio.

HOMESPEED Fijar la velocidad para la fase inicial de busqueda de la
secuencia de paso a posicion de inicio.

HOMESTATUS Fijar o leer el estado de una secuencia de paso a posicion
de inicio.

HOMESWITCH Devolver el estado de la entrada para paso a posicion de
inicio.

HTA Inicia el modo de movimiento HTA (Mantener modo
analdgico)

HTACHANNEL Especificar la entrada analdgica a utilizar para un eje en
particular mientras se estd en modo HTA (Mantener modo
analogico).

HTADAMPING Especifica el término de atenuacién utilizado en el
algoritmo HTA (Mantener modo analdgico).

HTADEADBAND Especifica la banda muerta de error analdgico.

HTAFILTER Fija el factor de filtro para la entrada analdgica.

HTAKINT Especifica el término de ganancia integral utilizado en el
bucle de fuerza HTA (Mantener modo analégico).

HTAKPROP Especifica el término de ganancia proporcional utilizado
en el bucle de fuerza HTA (Mantener modo analdgico).

IDLE Indica si un movimiento ha acabado su ejecucion y el eje
ha acabado de moverse.
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Descripcion

IDLEMODE Controlar las verificaciones realizadas cuando se
determina si un eje esta en reposo.

IDLEPOS Lee o fija el limite de error de seguimiento en reposo.

IDLESETTLINGTIME Leer el tiempo necesario para que un eje pase a estar en
reposo.

IDLETIME Especificar el periodo en el que el eje debe satisfacer sus
condiciones de reposo antes de pasar a estar en reposo.

IDLEVEL Lee o fija el limite de velocidad en reposo.

IMASK Enmascarar eventos Mint INO .. INx.

IN Leer el estado de todas las entradas en un banco de
entrada.

INCA Configurar un movimiento incremental en una posicion
absoluta.

INCR Configurar un movimiento incremental en una posicion
relativa.

INPUTACTIVELEVEL Fijar el nivel activo de las entradas digitales.

INPUTDEBOUNCE Fijar o devolver el numero de muestras utilizadas para el
“antirebote” de un banco de entrada digital.

INPUTMODE Fijar o devolver la suma de una configuracién de bits que
describe cuales de las entradas digitales del usuario debe
ser activada por flanco o por nivel.

INPUTNEGTRIGGER Fijar o devolver al usuario entradas que pasan a estado
activo mediante flancos negativos.

INPUTPOSTRIGGER Fijar o devolver al usuario entradas que pasan a estado
activo mediante flancos positivos.

INSTATE Leer el estado de todas las entradas digitales.

INSTATEX Leer el estado de una entrada digital individual.

INX Leer el estado de una entrada digital individual.

JOG Fijar un eje para control de velocidad.

KACCEL Fijar la ganancia de avance de alimentacion de
aceleracion del servobucle.

KDERIV Fijar la ganancia derivativa del servobucle en los ejes del
servo.

KINT Fijar la ganancia integral del servobucle.

KINTLIMIT Restringir el efecto general de la ganancia integral KINT.

KINTMODE Controlar cuando se aplicara una accion integral en el
servobucle.

KNIFE Carga un movimiento de cuchilla tangencial en el eje

especificado.
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KNIFEAXIS Especifica el eje maestro que el eje de la cuchilla deberia
sequir.

KNIFEMODE Especifica el modo de cuchilla con el que se cargan los
movimientos en el eje maestro de cuchilla.

KNIFESTATUS Leer o fijar el estado del eje de cuchilla.

KPROP Fijar la ganancia proporcional para el controlador de
posicion.

KVEL Fijar el término de ganancia de la realimentacién de
velocidad del servobucle.

KVELFF Fijar el término de avance de alimentacién de velocidad
para el controlador de posicion.

LATCH Leer el estado de un canal rapido de memoria latch.

LATCHENABLE Vuelve a habilitar de forma manual un canal rapido de
memoria latch.

LATCHINHIBITTIME Especificar un periodo durante el que se ignoraran
disparos rapidos adicionales.

LATCHINHIBITVALUE Especificar un rango de valores en el que se ignoraran
disparos rapidos adicionales.

LATCHMODE Fijar la accion por defecto a tomar para borrar una
memoria latch rapida.

LATCHSOURCE Definir la fuente de datos a fijar por un canal rapido de
memoria latch.

LATCHSOURCECHANNEL Definir el canal de la fuente de datos a fijar por un canal
rapido de memoria latch.

LATCHTRIGGERCHANNEL Seleccionar cual de las entradas (o salidas) de memoria
latch rapida disparara un canal rapido de memoria latch.

LATCHTRIGGEREDGE Definir qué polaridad del flanco causara el disparo de la
memoria latch rapida.

LATCHTRIGGERMODE Seleccionar si la memoria latch rapida es activada por
una entrada digital, por una salida digital o por un pulso
de encoder Z.

LATCHVALUE Devolver el valor instantaneo de la memoria latch que se
registré en la memoria latch rapida.

LIFETIME Devolver un contador de tiempo de vida para el
accionamiento.

LIMIT Devolver el estado de las entradas del interruptor
limitador directa e inversa para el eje dado.

LIMITFORWARD Devolver el estado de la entrada del interruptor limitador
directa para el eje dado.
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Descripcion

LIMITFORWARDINPUT Fijar la entrada digital del usuario configurada para ser el
tope adelante de la entrada del interruptor limitador de
recorrido para el eje especificado.

LIMITMODE Controlar la accién por defecto tomada en el caso de que
la entrada hardware del interruptor limitador adelante o
atras pase a estado activo.

LIMITREVERSE Devolver el estado de la entrada del interruptor limitador
inversa para el eje dado.

LIMITREVERSEINPUT Fijar la entrada digital del usuario configurada para ser el
tope atras de la entrada del interruptor limitador de
recorrido para el eje especificado.

MASTERCHANNEL Fijar o leer el canal del dispositivo de entrada utilizado
para el engranaje.

MASTERDISTANCE Fijar la distancia en el eje maestro por encima de la cual
el esclavo recorrera un “segmento” segun los tipos de
movimiento maestro-esclavo.

MASTERSOURCE Fijar o leer la fuente del dispositivo de entrada utilizado
para el engranaje.

MOTOROVERLOADAREA Leer la extension de una condicion de sobrecarga.

MOVEA Configurar un movimiento posicional en una posicién
absoluta.

MOVEBUFFERBACKUP Guardar o restaurar un buffer de movimiento de eje.

MOVEBUFFERFREE Devolver el numero de espacios libres en el buffer de
movimiento para el eje especificado.

MOVEBUFFERID Fijar o releer un identificador de 16 bits del buffer de
movimiento.

MOVEBUFFERIDLAST Leer un identificador de 16 bits del buffer de movimiento.

MOVEBUFFERLOW Fijar o devolver el numero de espacios libres en el buffer
de movimiento antes de que se genere un evento de nivel
bajo de buffer de movimiento.

MOVEBUFFERSIZE Fijar o devolver el tamario del buffer de movimiento
situado en el eje especificado.

MOVEBUFFERSTATUS Devolver informacion acerca del buffer de movimiento.

MOVEDWELL Cargar un movimiento de parada del seguidor en el buffer
de movimiento.

MOVEOUT Cargar una configuracion de bits de salida digital en el
buffer de movimiento.

MOVEOUTX Cargar un cambio de estado para una salida digital
especifica en el buffer de movimiento.

MOVEPULSEOUTX Cargar un cambio de estado por impulso para una salida

digital especifica en el buffer de movimiento.
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MOVER Configurar un movimiento posicional en una posicién
relativa.

MOVESTATUS Devolver la informacién acerca del progreso del
movimiento actual.

NETFLOAT Para acceder a la matriz de datos de la red de un
controlador, almacenando valores en formato de coma
flotante.

NETINTEGER Para acceder a la matriz de datos de la red de un
controlador, almacenando valores como enteros.

NODELIVE Determinar si un nodo CAN de bus esta actualmente
activo o no activo.

NODESCAN Explorar un bus CAN determinado a la bisqueda de un
nodo especifico.

NODETYPE Afadir o eliminar un nodo CAN a/de la red CAN. También
puede realizarse la lectura para determinar el tipo de
nodo.

NUMBEROF Devolver la informacién acerca de las capacidades del
controlador.

NVFLOAT Leer o escribir un valor de coma flotante en una memoria
no volatil.

NVLONG Leer o escribir un valor entero largo en una memoria no
volatil.

NVRAMDEFAULT Borrar los contenidos de una memoria RAM no volatil
(NVRAM).

OFFSET Llevar a cabo un movimiento posicional de
desplazamiento.

OFFSETMODE Definir el modo de funcionamiento de la palabra clave
OFFSET.

OFFSETSPEEDLIMIT Fijar el limite maximo de velocidad de un eje durante un
movimiento de desplazamiento.

ouT Fijar o leer el estado de todas las salidas en un banco de
salida.

OUTPUTACTIVELEVEL Fijar el nivel activo de las salidas digitales.

oUTX Fijar o leer una salida digital individual.

PLATFORM Devolver el tipo de plataforma.

POS Fijar o leer la posicion actual del eje.

POSDEMAND Fijar o leer la demanda de posicién instantanea.

POSREF Leer el valor de la referencia de posicion para un eje.

POSREMAINING Indicar la distancia de movimiento restante.
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POSREMAININGPATH Indicar la distancia de movimiento restante a lo largo de la
via de un movimiento multieje.

POSROLLOVER Conteo del numero de envolventes del valor de posicion
del eje.

POSSCALEFACTOR Para escalar conteos de encoder de eje, o pasos, en
unidades de posicion definidas por el usuario.

POSSCALEUNITS Definir una descripcién del texto para el factor de escala
de posicion.

POSTARGET Lectura de la posicién objetivo del movimiento posicional
actual.

POSTARGETLAST Lectura de la posicién objetivo del ultimo movimiento en
el buffer de movimiento.

PRECISIONAXIS Fijar o leer el eje asociado con un canal de precisiéon
determinado.

PRECISIONINCREMENT Fija o lee la distancia tedrica entre cada uno de los
valores en las tablas de compensacion del tornillo de
avance.

PRECISIONMODE Controla la accién de la compensacion del tornillo de
avance.

PRECISIONOFFSET Fija la distancia entre el inicio del tornillo de avance y la
posicion cero del eje.

PRECISIONSOURCE Fijar o leer el tipo de fuente utilizado como referencia

maestra.

PRECISIONSOURCECHANNEL

Fijar o leer el eje, encoder o motor paso a paso utilizado
como referencia maestra.

PRECISIONTABLE Carga las tablas de compensacion del tornillo de avance.

PRODUCTPOWERCYCLES Devolver el numero de veces que el controlador ha sido
apagado y vuelto a encender.

PRODUCTSERIALNUMBER Devolver el niumero de serie del controlador.

PROFILEMODE Seleccionar el tipo de perfil de velocidad a utilizar.

PULSEOUTX Activar una salida digital para un numero especificado de
milisegundos.

REMOTEADC Leer el valor de una entrada analégica remota (ADC).

REMOTEADCDELTA Controlar la velocidad de cambio de una entrada
analdgica remota antes de que se envie un mensaje de
REMOTEADC.

REMOTECOMMS Acceso a la matriz reservada de comunicaciones en otro
controlador.

REMOTECOMMSINTEGER Acceso a la matriz reservada de comunicaciones en otro

controlador, almacenando los valores como enteros.
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REMOTEDAC Controlar el valor de un canal de salida analdgico remoto
(DAC).

REMOTEEMERGENCY - Devuelve el cédigo de error del dltimo mensaje de

MESSAGE emergencia recibido de un nodo particular CANopen.

REMOTEENCODER Leer el valor de un canal de encoder remoto.

REMOTEERROR Lee la informacién del registro de error CANopen
notificada con el Ultimo mensaje de emergencia recibido
desde un nodo especifico.

REMOTEIN Leer el estado de todas las entradas digitales de un nodo
CAN remoto.

REMOTEINBANK Leer el estado de un banco de entradas digitales de un
nodo CAN remoto.

REMOTEINX Leer el estado de las entradas digitales individuales de un
nodo CAN remoto.

REMOTEMODE Controlar el modo de actualizacion para un nodo remoto.

REMOTEOBJECT Acceder al Diccionario de Objetos de cualquier nodo
CANopen presente en la red.

REMOTEOBJECTFLOAT Acceder a las entradas “de coma flotante” en el
Diccionario de Objetos de un nodo remoto presente en la
red.

REMOTEOBJECTSTRING Acceder a las entradas “Vis-String” en el Diccionario de
Objetos de cualquier nodo CANopen presente en la red.

REMOTEOUT Controlar el estado de las salidas digitales de un nodo
CAN remoto.

REMOTEOUTBANK Leer el estado de un banco de salidas digitales de un
nodo CAN remoto.

REMOTEOUTX Controlar el estado de las salidas digitales individuales de
un nodo CAN remoto.

REMOTEPDOIN Solicitar datos de un nodo en la forma de un mensaje
PDO.

REMOTEPDOOUT Forzar un nodo de controlador a transmitir un mensaje
PDO de longitud variable con una ID especifica de COB.
ElI PDO contendra hasta 64 bits de datos que pueden
transferirse en la forma de dos valores de 32 bits.

REMOTEPDOVALID Leer el estado de datos PDO (objeto de datos de
proceso) para un nodo.

REMOTESTATUS Fijar o leer el registro de estado o un nodo CAN remoto.

SCALEFACTOR Para escalar conteos de encoder de eje, en unidades
definidas por el usuario.

SENTINELACTION Controlar la accién de un canal centinela.

MN1941WES Resumen de palabras clave de Mint B-13




Palabra clave

Descripcion

SENTINELACTIONMODE

Controlar cémo se realiza la accion de un canal centinela.

SENTINELACTIONPARAMETER

Especificar un parametro para definir totalmente la accién
centinela.

SENTINELPERIOD Controlar el intervalo de tiempo entre muestras centinela.

SENTINELSOURCE Fijar o leer la fuente primaria utilizada por un canal
centinela.

SENTINELSOURCE2 Fijar o leer la fuente secundaria utilizada por un canal
centinela.

SENTINELSOURCE- Fijar o leer el parametro utilizado para calificar la fuente

PARAMETER centinela primaria.

SENTINELSOURCE2 - Fijar o leer el parametro utilizado para calificar la fuente

PARAMETER centinela secundaria.

SENTINELSTATE Leer el estado actual de un canal centinela.

SENTINELTRIGGERABSOLUTE

Fijar o leer el parametro “absoluto” utilizado por un canal
centinela.

SENTINELTRIGGERMODE Fijar o leer el modo utilizado por un canal centinela.

SENTINELTRIGGERVALUE- Especificar el parametro 'lowVal' (valor bajo) o 'highVal'

FLOAT (valor alto), como numero en formato de coma flotante, a
utilizar segun un criterio de disparo de canal centinela.

SENTINELTRIGGERVALUE- Especificar el parametro 'lowVal' (valor bajo) o 'highVal'

INTEGER (valor alto), como numero entero, a utilizar seguin un
criterio de disparo de canal centinela.

SERIALBAUD Fijar la velocidad en baudios del puerto RS232/RS485/422.

SEXTANT Fijar la velocidad en baudios del puerto RS232/RS485/422.

SOFTLIMITFORWARD Fijar la posicion limite adelante por software para un eje
especificado.

SOFTLIMITMODE Fijar o leer la accion tomada por defecto si se supera una
posicion limite por software directa o inversa.

SOFTLIMITREVERSE Fijar o leer la posiciéon limite inversa por software para un
eje especificado.

SPEED Fijar o leer la velocidad de cambio de los movimientos
posicionales cargados en el buffer de movimiento.

SPLINE Ejecutar un movimiento de spline (interpolacion).

SPLINEEND Definir el segmento final en la tabla de interpolacién para
un movimiento de interpolacion.

SPLINEINDEX Leer el numero de segmento de interpolacion de
ejecucion en curso.

SPLINESEGMENT Cambiar los datos de la tabla de interpolacion.
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SPLINESTART Definir el segmento inicial en la tabla de interpolacion
para un movimiento de interpolacion.

SPLINESUSPENDTIME Fijar la duracion de un segmento para un paro controlado
durante un movimiento de interpolacién.

SPLINETABLE Especificar los nombres de matriz a utilizar en un
movimiento de interpolacion de un eje especificado.

SPLINETIME Fijar la duracién de un segmento para todos los
segmentos de un movimiento de interpolacion.

STEPPER Fijar o leer la posicién actual del eje del motor paso a
paso.

STEPPERDELAY Forzar un retardo de tiempo entre cambios de estado
sobre salidas de paso y direccion.

STEPPERIO Control manual de los terminales de paso y direccién de
un canal de motor paso a paso.

STEPPERMODE Realizar diferentes cambios sobre los canales de motor
paso a paso.

STEPPERSCALE Fijar o leer el factor de escala para el canal de salida del
motor paso a paso.

STEPPERVEL Leer la velocidad de un canal de salida de motor paso a
paso.

STEPPERWRAP Fijar o leer el rango de envolvente del motor paso a paso
para el canal del motor paso a paso.

STOP Llevar a cabo un paro controlado durante el movimiento.

STOPINPUT Fijar o leer la entrada digital a utilizar como la entrada de
interruptor de paro para el eje especificado.

STOPMODE Fijar o leer la accién tomada cuando se detiene un eje.

STOPSWITCH Devolver el estado actual de la entrada de paro para el
eje.

SUSPEND Parar el movimiento actual.

SUSPENDINPUT Fijar o leer la entrada digital a utilizar como la entrada de
interruptor de suspensién para el eje especificado.

SUSPENDSWITCH Devolver el estado actual de la entrada de suspension
para el eje.

SYSTEMDEFAULTS Restablecer las entradas de la tabla de parametros a sus

valores por defecto y borrar el programa Mint, la memoria
RAM no volatil y el registro de error.

SYSTEMSECONDS Fijar o leer un contador de tiempo de vida del sistema
programable para el accionamiento.

TERMINALDEVICE Fijar o leer el tipo de dispositivo asociado con un terminal
dado.
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TERMINALMODE Fijar o leer los modos de protocolo handshake para un
terminal

TERMINALPORT Fijar o leer el puerto de comunicacion asociado con un
terminal dado.

TIMEREVENT Fijar o leer la velocidad del evento de temporizador.

TORQUEDEMAND Devolver la demanda instantanea de par.

TORQUELIMITNEG Fijar o leer el limite maximo de par negativo.

TORQUELIMITPOS Fijar o leer el limite maximo de par positivo.

TORQUEREF Fijar o leer una referencia de par para el modo de par

(corriente constante) en un servoeje.

TORQUEREFERRORFALLTIME

Fijar o leer la “rampa de desaceleracién” para un perfil de
par en el caso de un error.

TORQUEREFFALLTIME Fijar o leer la “rampa de desaceleracion” para un perfil de
par.

TORQUEREFRISETIME Fijar o leer la “rampa de desaceleracién” para un perfil de
par.

TRIGGERCHANNEL Especificar la entrada utilizada para la activacion, en el
caso de activacion sobre fuente de eje o encoder.

TRIGGERCOMPENSATION Especificar el tamafio del término de compensacioén
utilizado en el disparo del eje sobre la posicion de un eje o
encoder.

TRIGGERINPUT Especificar la entrada utilizada para la activacion, en el
caso de activacién sobre una entrada digital.

TRIGGERLATCH Especificar el canal de memoria latch utilizado para la
activacion, en el caso de activacion sobre un canal de
memoria latch.

TRIGGERMODE Controla la activacion de un movimiento.

TRIGGERSOURCE Especifica la fuente cuando la activacion del eje utiliza
una posicidn de encoder/eje.

TRIGGERVALUE Especifica un valor absoluto sobre el que realizar la
activacion del movimiento.

VECTORA Ejecutar un movimiento interpolado vectorial en dos o
mas ejes con coordenadas absolutas.

VECTORR Ejecutar un movimiento interpolado vectorial en dos o
mas ejes con coordenadas relativas.

VEL Devolver la velocidad instantanea del eje.

VELDEMAND Leer la demanda instantanea de velocidad.

VELDEMANDPATH Leer la demanda instantanea de velocidad a lo largo de la

via de un movimiento multieje.
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VELERROR Notificar el error de seguimiento de velocidad.

VELFATAL Fijar o leer el umbral para la maxima diferencia entre la
demanda y la velocidad real.

VELFATALMODE Controlar la accién por defecto tomada en el caso de
superar el umbral de velocidad.

VELREF Fijar un punto fijo de referencia de velocidad o leer la
referencia de velocidad actual.

VELSCALEFACTOR Para escalar conteos de encoder de eje, en unidades de
velocidad definidas por el usuario.

VELSCALEUNITS Definir una descripcion del texto para el factor de escala
de velocidad.
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CA

Cc.11

C.1.2

CE y directrices ambientales ‘

Descripcion

Esta seccion provee informacién general sobre los

métodos de instalacion recomendados para cumplir con las

normas CE. No tiene como propdsito ser una guia

exhaustiva de buenas practicas ni de técnicas de cableado.

Se presupone que el instalador del NextMove €100 tiene la

cualificacion suficiente para realizar la tarea y que esta al

tanto de las normas y requisitos locales. Se ha puesto una

marca de la CE el NextMove e100 para verificar que la

unidad sigue las disposiciones de las directrices europeas, de EMC y de maquinaria. ABB
cuenta con la declaracion de conformidad CE debidamente consignada.

Marcado CE

El marcado CE indica la conformidad de un producto con la legislaciéon de la UE y permite
asi la libre circulacién de los productos dentro del mercado europeo. Al colocar el marcado
CE en un producto, el fabricante declara, bajo su exclusiva responsabilidad, que el producto
cumple todos los requisitos legales para el marcado CE, lo que significa que puede
venderse en el Espacio Econémico Europeo (EEE).

Ahora bien, no todos los productos deben llevar el marcado, sino Unicamente los que
pertenecen a las categorias contempladas en las Directivas europeas que lo regulan. El
propésito de las directivas es poner de manifiesto un requisito técnico minimo comun a
todos los estados miembros de la Union Europea. A su vez, estos requisitos técnicos
minimos tienen como propdsito mejorar los niveles de seguridad tanto de manera directa
como indirecta.

Cumplimiento de la Directiva Europea de EMC

La directiva del UE 2004/108/EC relacionada con la Cumplimiento Electromagnético (EMC)
indica que es responsabilidad del integrador del sistema garantizar que todo el sistema
cumpla con los requisitos de proteccion en el momento de la instalacién y puesta en
servicio.

Los motores y controles se utilizan como componentes de un sistema, segun la directiva
EMC. Por lo tanto, todos los componentes, la instalacion de estos, la interconexion entre
ellos y el blindado y puesta a tierra del sistema como un todo, determinan el cumplimiento
EMC.

Cumplimiento EMC del NextMove e100

Al instalarse segun se indica en este manual, las unidades del NextMove e100 cumplen con
los limites de emisiéon e inmunidad en entornos industriales, segun lo definen las directivas
EMC (EN61000-6-4 e EN61000-6-4). Para cumplir con los estrictos limites de emisién de
entornos “residenciales, comerciales y semiindustriales” (EN61000-6-3), el NextMove 100
se debe montar en un armario de metal apropiado con casquillos para paso de cable
apantallado a 360°.
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C.1.3 Uso de componentes aprobados por CE
Se deben tener en cuenta los siguientes puntos:

m Utilizar los componentes aprobados CE no garantiza que el sistema cumple con
CE.

m  Son importantes los componentes utilizados en el controlador, los métodos de
instalacion empleados y los materiales seleccionados para la interconexion de los
componentes.

m  El cumplimiento CE se determinara segun los métodos de instalacion, los materiales de
interconexion, el blindado, la filtracion y la puesta a tierra/masa del sistema como un
todo.

m La responsabilidad de la certificaciéon de cumplimiento CE recae completamente en la
parte que ofrece el sistema final para la venta (como un OEM o un integrador de
sistemas).

C.1.4 Sugerencias de instalaciéon EMC

Para garantizar la compatibilidad electromagnética (EMC), se deben considerar los
siguientes puntos de instalacion para ayudar a reducir las interferencias:

m  Puesta a tierra de todos los elementos del sistema en un punto central de puesta a tierra
(punto estrella).

m  Blindado de todos los cables y alambres de sefal.

C.1.5 Conexién de cables blindados (apantallados) de encoder

NextMove e100 Compartimiento del
X5/X6 /X7 Cable conector del encoder
p Pares trenzados A
- 11 XX T 1
o [
[l
cHes | 2 DX T
crzs | 5[0 i
cHz- | 8 UFU H XX T
+5V 9 t
A I i B XX { i
— — —_—t_ e g —— Y — — ——
\ Conexién del blindado general al Conexion del blindado general al
blindado posterior del conector. blindado posterior del conector.

Figura 43: Puesta a tierra del cable de sefial del encoder

C.2 Identificaciones

(€ -

NextMove e100 pertenece a la lista UL; archivo NMMS.E195954.
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C.2.2

Conformidad RoHS

El NextMove e700 cumple los requisitos de la Directiva 2011/65/UE del Parlamento Europeo
y del Consejo de 8 de junio de 2011 sobre la limitacion del uso de determinadas sustancias
peligrosas en los equipos eléctricos y electronicos. La declaracion RoHS
3AXD10000429159 esta disponible en www.abb.com/drives.

Marcado RoHS China
Las Normas de la Industria Electronica de la Republica Popular China (SJ/T
@ 11364-2014) especifican los requisitos de marcado para las sustancias
d peligrosas de los productos eléctricos y electronicos. Se adjunta la marca
verde al disco para verificar que no contiene sustancias téxicas o peligrosas ni
elementos que superen los valores de concentracion maximos. Asimismo,

verifica que se trata de un producto respetuoso con el medioambiente y que se
puede reciclar y reutilizar.

N°. de pieza Sustancias peligrosas
Plomo | Mercurio | Cadmio Cromo Bifenilos Eteres difenilicos
(Pb) (Hg) (Cd) hexavalente | polibromados polibromados
(Cr(V1)) (PBB) (PBDE)
PCBA o (0] (0] (¢] (¢] (0]
Piezas de (0] (0] (0] (0] o (0]
metal
Piezas de O (0] (0] O O (0]
plastico

O: Indica que dicha sustancia peligrosa que se encuentra en todos los materiales homogéneos para
esta pieza se encuentra por debajo del limite exigido en GB/T 26572.

X: Indica que dicha sustancia peligrosa que se encuentra en al menos uno de los materiales
homogéneos para esta pieza se encuentra por encima del limite exigido en GB/T 26572. Los limites son

Pb: 1000 ppm (0,1%) Hg: 1000 ppm (0,1%) Cd: 100 ppm (0,01%)
Cr6+: 1000 ppm (0,1%) PBB: 1000 ppm (0,1%) PBDE: 1000 ppm (0,1%)

C.2.3 Marcado WEEE

De acuerdo con los requisitos de la Directiva sobre residuos de aparatos
eléctricos y electrénicos (RAEE), se proporciona la siguiente informacion.
Este simbolo indica que el producto no se debe desechar con otros residuos
generales. Es su responsabilidad desechar los residuos de sus aparatos
I cléctricos y electronicos. Para ello, depositelos en un punto de recogida
adecuado para su reciclaje. Recopilar y reciclar por separado los residuos de sus
equipos ayuda a conservar los recursos naturales y garantiza que se reciclen de
forma que la salud humana y el medioambiente estén protegidos. Si desea mas
informacién sobre dénde puede reciclar sus residuos, péngase en contacto con
sus autoridades locales.
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Comentarios ———

Si tiene alguna sugerencia para mejorar este manual, comuniquese con nosotros. Escriba
sus comentarios en el espacio provisto a continuacién, separe esta pagina del manual y
enviela por correo a:

Manuals

ABB Motion Ltd
6 Hawkley Drive
Bristol

BS32 0BF
Reino Unido.

También puede enviarnos sus comentarios por correo electronico a:

manuals.uk@gb.abb.com

Comentario:

continuacion...

MN1941WES Comentarios



Gracias por dedicar su tiempo para ayudarnos.
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