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Este manual y todo su contenido esta protegido por las leyes de copyright. No esta
permitida la copia total o parcial de este manual sin el previo consentimiento por escrito de
Panasonic Electric Works Europe AG (PEWEU).

PEWEU aplica una politica de desarrollo continuo del disefio y rendimiento de sus
productos. Por ello, nos reservamos el derecho a modificar el manual/producto sin previo
aviso. PEWEU no se hace responsable de ningun dafio directo, especial, incidental o
consecuente como resultado de cualquier defecto en el software o en su documentacion,
aun cuando se haya advertido de la posibilidad de dichos dafios.

Dirija sus preguntas sobre mantenimiento y cuestiones técnicas a su representante local de
Panasonic.

Panasonic Electric Works Europe AG (PEWEU)
Caroline-Herschel-Strasse 100
85521 Ottobrunn, Germany

Tel: +49 89 45 354-1000
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1 Introduccion

1 Introduccion

1.1 Antes de empezar

Antes de utilizar este producto, lea detenidamente las instrucciones de seguridad contenidas
en los siguientes manuales:

+ “SX-DSV03514, MINAS A6 Multi, Referencia Técnica - Parte de seguridad”
“SX-DSV03508, MINAS A6 Multi, Manual de programacion — PANATERM for Safety”

Este producto es de uso industrial exclusivamente.

Las conexiones eléctricas deben ser realizadas por electricistas cualificados.

1.2 Acerca de este documento

Estas “Guia de inicio rapido” esta pensada para ayudarle a configurar un sistema de
servoaccionamiento MINAS A6 Multi. Esta basada en la informacion contenida en los
manuales de la serie MINAS A6 Multi y en la experiencia practica de nuestros ingenieros.

Las instrucciones paso a paso le guiaran en la conexién de un controlador host Beckhoff
C6015 a un sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi. También aprendera a
configurar un programa PLC y un programa HMI utilizando el software TwinCAT 3 Runtime y
TwinCAT 3 Engineering de Beckhoff para ejecutar una tarea de posicionamiento simple. La
comunicacion se consigue mediante EtherCAT.

En estas instrucciones asumimos que esta utilizando un sistema operativo Windows 10.

Consulte la documentacién original de nuestros sistemas de servoaccionamiento para
obtener informacién detallada. Esta disponible de forma gratuita en nuestro Centro de
descargas Panasonic.

1.3 Documentos de referencia

Seleccionar los siguientes enlaces para descargar los documentos de nuestro Centro de
descargas Panasonic :

» Especificaciones de seguridad:
“SX-DSV03514, MINAS A6 Multi, Referencia Técnica - Parte de seguridad”

» Informacién sobre el cableado del sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi:
“SX-DSV03454, MINAS A6 Multi, Reference Specifications — Driver Module”

» Informacién sobre el cableado de la fuente de alimentacion MINAS A6 Multi:
“SX-DSV03452, MINAS A6 Multi, Reference Specifications — Power Supply Module”
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1 Introduccion

Informacién sobre la comunicacion EtherCAT:

“SX-DSV03456, MINAS A6 Multi, Technical Reference — EtherCAT Communication
Specification”

Descripcién de las funciones del servoaccionamiento:

“SX-DSV03455, MINAS A6 Multi, Technical Reference — Functional Specification”

Informacién sobre la programacion de seguridad:
“SX-DSV03508, MINAS A6 Multi, Manual de programacién — PANATERM for Safety”

Informacién sobre como reducir las interferencias electromagnéticas (EMI):
“Recomendaciones de cableado de servodrivers y motores conforme a la directiva EMC”

Guias de inicio rapido relacionadas:

“QS10001, MINAS A6 Multi, Ethernet sobre EtherCAT con PANATERM”

“QS10002, MINAS A6 Multi, Desconexion segura de par (STO)”

“QS10003, MINAS A6 Multi, Parada segura 1 (SS1)”

“QS10004, MINAS A6 Multi, Monitorizacion de velocidad segura (SSM)”

“QS10005, MINAS A6 Multi, Control de posicion con controlador host Omron y EtherCAT”
“QS10006, MINAS A6 Multi, Control de posicion con controlador host TRIO y EtherCAT”

1.4 Software disponible

El siguiente software esta disponible de forma gratuita en nuestro Centro de descargas
Panasonic:

Software de configuracion para PC PANATERM para MINAS A6 Multi, 32 bits, o software
de configuracién para PC PANATERM para MINAS A6 Multi, 64 bits

Software de programacion Control FPWIN Pro 7

Archivo Panasonic ESI

El siguiente software se puede descargar de la pagina web de Beckhoff (https://
www.beckhoff.de):
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2 Descripcion general del funcionamiento

2 Descripcidon general del funcionamiento

Un sistema de servoaccionamiento Panasonic MINAS A6 Multi incluye una fuente de
alimentacion, una o mas controladoras de 400V y uno o dos motores conectados a cada
controladora. La comunicacioén se puede lograr a través de EtherCAT con cualquier
controlador host compatible con el protocolo de aplicaciéon CAN sobre EtherCAT (CoE).

Ejemplo

Un sistema de servoaccionamiento , compuesto por una fuente de alimentacién de 15kW,
una controladora de dos ejes, tamario A, de 1,5kW, y dos servomotores de una potencia
nominal de 1,0kW y 1,5kW, se conecta a un controlador host Beckhoff C6015 mediante un
cable Ethernet para una comunicacion a través de EtherCAT.

Usar los siguientes accesorios:

* 1 cable de alimentacién externa de 400V AC

Conecta la fuente de alimentacion MINAS A6 Multi a la alimentacion de red principal
(400V AC).

* 1 cable de alimentacién externa de 24V DC
Conecta la fuente de alimentacion (24V DC) y el controlador host.
* 1 cable de puesta a tierra (terminal redondo M4)
Conecta los terminales PE de la fuente de alimentacion y de la controladora.
» 2 cables de motor Panasonic
Conecta el motor y la controladora.
» 2 cables de encoder Panasonic
Conecta el encoder y la controladora.
» 1 cable Ethernet
Conecta el PC y el controlador host.
* 1 cable Ethernet (utilizado para la comunicacion EtherCAT)
Conecta el controlador host y la controladora.
» 1 cable de comunicacién RJ11 (2 conectores RJ11)

Conecta la fuente de alimentacion y la controladora.

* 1 barra distribuidora de alimentacién (50mm) con tapén final para el bus de continua
(535V DC a 675V DC)

Conecta la fuente de alimentacion y la controladora.

* 1 barra distribuidora de alimentaciéon (50mm) con tapén final para el bus de control (24V
DC)

Conecta la fuente de alimentacion y la controladora.
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2 Descripcion general del funcionamiento
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(1) Fuente de alimentacion (24V DC)

(2) Controlador host Beckhoff C6015 con software TwinCAT 3 Runtime
(3) Fuente de alimentacion MINAS A6 Multi (400V AC, 15kW)

(4) Controladora de dos ejes MINAS A6 Multi (1,5kW)
(
(
(

~ ~— ~—

5) Servomotor MINAS A6 B (1,5kW)
6) Servomotor MINAS A6 A (1kW)
7) PC con el software TwinCAT 3 Engineering

~ ~—

Configuracion de un sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi con un controlador host Beckhoff
C6015
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3 Cableado

3 Cableado

3.1 Recomendaciones para el cableado

Es responsabilidad del cliente aplicar las medidas que considere necesarias para
cumplir la normativa vigente sobre cableado, seguridad y reduccién de interferencias
electromagnéticas (EMI).

No olvide seguir las especificaciones indicadas en el manual de hardware de cada uno de
los dispositivos a cablear. Si alguna de las especificaciones del manual no es conforme con
la informacién de este documento, el manual del fabricante tendra preferencia.

Para obtener informacion detallada sobre la reduccién de las interferencias
electromagnéticas (EMI), consulte “Recomendaciones de cableado de servodrivers y
motores conforme a la directiva EMC”.

3.2 Conectores de la parte inferior del sistema de servoaccionamiento

La imagen muestra los conectores mas importantes de una fuente de alimentacion
(izquierda) y de una controladora (derecha). Consultar la documentacién técnica para
obtener detalles sobre otros conectores.

(1) X102: Alimentacion de corriente principal (400V AC)
(2) X11: Alimentacion de corriente del control (24V DC)
(3) X105A: Motor A
(4) X105B: Motor B
(5) X9A: Encoder A
(6) X9B: Encoder B

Vista inferior de la fuente de alimentacion (izquierda) y de la controladora (derecha)

Conector X11 (alimentacion de corriente del control)

Conectar la alimentacion de corriente de 24V DC del control al conector X11.
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3 Cableado

Cableado del conector X11

Conector X102 (alimentacién de corriente principal)

Conectar el cable de la alimentacién de corriente principal de 400V AC a X102.

Cableado del conector X102

Conectores X105A y X105B (conectores del motor)

Conectar el cable de motor del servomotor A en X105A y el cable de motor del servomotor B
en X105B.

Cableado de los conectores X105A y X105B

Conectores X9A y X9B (conectores del encoder)

Conectar el cable del encoder del motor A en X9A y el cable del encoder B en X9B.

Cableado de los conectores X9A y X9B

3.3 Conectores de la parte superior del sistema de servoaccionamiento

La imagen muestra los conectores mas importantes de una fuente de alimentacién
(izquierda y de una controladora (derecha). Consultar la documentacion técnica para
obtener detalles sobre otros conectores.
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3 Cableado

(1) X1: Conector de comunicacion interna en la fuente de alimentacion
(2) X1A: Conector de comunicacion interna en la controladora
(3) X6A: Conector de comunicacion EtherCAT en la controladora

Vista superior de la fuente de alimentacion (izquierda) y de la controladora (derecha)

Conectores X1, X1A (conectores de comunicacién interna)

Conectar X1 y X1A con el cable de comunicaciéon RJ11.

Conector X6A (conector EtherCAT)

Conectar un cable de Ethernet entre el conector EtherCAT del controlador host y X6A de la
controladora.

En este ejemplo, definiremos X103 como el conector EtherCAT.

3.4 Conectores de la parte delantera del sistema de servoaccionamiento

La imagen muestra los conectores mas importantes de una fuente de alimentacion
(izquierda y de una controladora (derecha). Consultar la documentacion técnica para
obtener detalles sobre otros conectores.

(1) X7: Conector USB (para la configuracién del controlador) en la controladora

(2) X104: Conectores del bus de continua en la fuente de alimentacion y en la controladora (535V DC
a 675V DC)

(3) X12: Conectores del bus de control (24V DC) en la fuente de alimentacion y en la controladora

Vista frontal de la fuente de alimentacioén (izquierda) y de la controladora (derecha) con barras de bus
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3 Cableado

Conectores X104 y X12 (bus de continua)

Conectar las barras de bus a X104 y X12 para conectar los circuitos de corriente continua
de la fuente de alimentacioén y de la controladora.

Conectores de los circuitos de corriente continua y sin barras de bus

Conector X7 (para la configuracién del controlador)

La controladora se configura usando el software de configuracion para PC PANATERM.

Usar un cable USB A a mini-B disponible comercialmente para conectar el PC a la
controladora.

[

1

a
i
i
i

(1) XT7: Conector USB en la controladora

Conector X7 para conexién a PC

3.5 Conectores del controlador host Beckhoff C6015

QS10000_V1.1_ES

La imagen muestra la vista frontal del controlador host. El conector X104 se puede usar
para conectar un monitor. Los conectores X105 y X106 pueden utilizarse para conectar un
teclado, un ratéon o una memoria USB, si es necesario.
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3 Cableado

(1)
(2)
©)
(4)
(5)
(6)

T
OUTPUT 28Vm/ 254
(G¥DC OK

FP-PS24-060E

INPUT 100-240V~ / 50-60Hz.

™ Adust 23 - 20V)

AC/DC
Power Supply

NN L L

X101: Alimentacion eléctrica de 24V
X102: Conector Ethernet

X103: Conector Ethernet

X104: Conector DisplayPort

X105: Conector USB 2.0

X106: Conector USB 3.0

Vista frontal del controlador host Beckhoff C6015

Conector X101 (alimentacion de corriente de 24V)

Conectar X101 a una corriente de 24V DC.

Conector X102 (conector Ethernet)

Conectar un cable Ethernet entre X102 y el puerto Ethernet de su PC.

Conector X103 (conector Ethernet)

Conectar un cable Ethernet entre X103 y el conector X6A de la controladora.

En este ejemplo, definiremos X103 como el conector EtherCAT.

Conector X104 (conector DisplayPort)

Conectar un monitor (opcional).

Conector X105 (USB 2.0)

Conectar un ratén o un teclado (opcional).

Conector X106 (USB 3.0)

Conectar un ratén o un teclado (opcional).

12
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4 Configurar el controlador host

4 Configurar el controlador host

4.1 Instalar TwinCAT 3 Runtime y establecer una conexion Ethernet

Para instalar TwinCAT 3 Runtime en el controlador host, conectar un monitor en el
conector DisplayPort (X104) del controlador host Beckhoff C6015 y un ratén en uno de sus
conectores USB.

Los enlaces de descarga se encuentran en Software disponible (pagina 5).

1.

Descomprimir el archivo TwinCAT 3 Runtime descargado y copiar el archivo de
instalacién en una memoria USB.

2. Conectar la memoria USB en uno de los conectores USB del controlador host y ejecutar
el archivo de instalacion.

3. Configurar la direccion IP en su PC.

En Windows, ir a “Conexiones de red” > “Cambiar opciones del adaptador”. Seleccionar
“Ethernet” > “Propiedades”. En la pestafia “Red”, seleccionar “Protocolo de Internet,
Version 4 (TCP/IPv4)”’ > “Propiedades”. Seleccionar “Usar la siguiente direccion IP” y
configurar la direccién IP.
Ejemplo:

Direccién IP: 192.168.178.100

Mascara de subred: 255.255.255.0

(no son necesarios los ajustes de puerta de enlace por defecto y servidor DNS

preferido)

4. Introducir una direccién IP en el cuadro de dialogo “Ethernet Properties” de la
configuracion del sistema del controlador host, p. €j., direccion IP; 192.168.178.10,
mascara de subred: 255.255.255.0.

5. Iniciar una conexién de escritorio remoto introduciendo “mstsc” en el menu de
inicio Windows de su PC. Introducir la direccion IP de su controlador host (p. €j.,
192.168.178.10) y seleccionar “Conectar”.

4.2 Instalar el controlador EtherCAT

Uno de los dos conectores Ethernet del controlador host Beckhoff C6015 debe ser
configurado como un puerto EtherCAT. En este ejemplo usaremos el conector X103.

QS10000_V1.1_ES
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4 Configurar el controlador host

14

En el sistema operativo del controlador host, seleccionar “Control Panel” > “Network
and Internet” > “Network and Sharing Center” > “Change adapter settings” > “Ethernet2”
(Ethernet2 hace referencia al conector X103 del controlador host).

I/ Network Connections
4~ & > Control Panel > Networkand Internet > Metwork Connections
Organize +

L‘ Ethernet L" Ethernet 2
Unidentified network S— Network cable unplugged

W Intel(R) 1210 Gigabit Metwork Con... 3§ @ TwinCAT-Intel PCl Etheret Adapt...

FT g

R

Hacer clic con el botén derecho del raton y seleccionar “Properties” en el menu
contextual.

Seleccionar “Configure...” e ir a la pestafa “Driver”.
Seleccionar “Update Driver”.

Buscar manualmente el controlador en la siguiente ubicacion: C: \ Twi nCAT
\3. 1\ Driver.

Seleccionar “Next” para instalar el controlador.
Después de una instalacion correcta, seleccionar “Close” para finalizar la instalacion.

Para activar el controlador EtherCAT, ir a C: \ Twi nCAT\ 3. 1\ Syst emy ejecutar
TcRtel nstal | . exe.

QS10000_V1.1_ES



5 Configurar el sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi

5 Configurar el sistema de servoaccionamiento MINAS A6

Multi

Usar el software de configuracion para PC PANATERM para configurar el sistema de
servoaccionamiento MINAS A6 Multi.

Los enlaces de descarga se encuentran en Software disponible (pagina 5).

Por razones de seguridad, el parametro Pr0.13: “1st torque limit” esta ajustado, por defecto,
al 10% del par motor nominal. Para poder utilizar todo el rango de par motor y evitar
errores de secuencia, ajustar Pr0.13 a 300%. Este sera el unico ajuste que haremos en

PANATERM.
1. Conectar su PC al conector USB X7 de la controladora servo y encender el sistema de
servoaccionamiento.
2.  Arrancar PANATERM.
El software detecta automaticamente los dispositivos conectados.
3. Hacer clic en “OK” para confirmar la serie detectada.
4. Seleccionar la pestafia “Parameter”.
FileE DisplayD Window W
Connect Parameter
5. En el cuadro de dialogo “Selection of parameter to be read”, seleccionar “Read from
amplifier” y hacer clic en “OK”.
L.}
pm'al:igf s Sgg‘fm Selection of parameter Path oK
MADMZASKEX | 18040002 |Read from amplifier 2 J
MADMZABKEX | 10040002 | Read from a’?ﬂpliﬂer = H| Cancel
6. Seleccionar Pr0.13: “1st torque limit” de la lista de parametros y cambiar el valor a
300%:
00 001 | Control mode setup 0- 6| I | OPosit j OPositi j —
00 | 002 |Realtime autotun 0- 6/ [ 18tand. ~|1Stand.. -] —
00 003 |Machine stifiness ... 0- n| - 13 19 |—
00 004 | Inertia ratio 0- 10000 T o 1%
00 008 |Command pulse ... 0- ol T o 0 After
00 | 003 | 1istnumerator ofe 1- 1| T 1 1=
00 010 | Denominator of el 1- 1| © 1 1=
00 011 | Qutput pulse coun.. 1- 2097152 I 2500 2500 | Befor..
00 012 |Reversal of pulse: 0- 3| " | 0Ence.. ~|0Enco.. ~<|—
[ 00 013 dstorguemi 0500 M 30 30% |
00 014 | Position deviation 0- 1073741824 | [ 83886080 83886080 | Unit
00 015  Absolute encoder... 0- 4| 1 1=
nn 5 - — N [, n - . RN =l A o .
7. Transferir el nuevo valor al controlador seleccionando el icono “Trans”:

QS10000_V1.1_ES
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6 Iniciar el control del accionamiento

6 Iniciar el control del accionamiento

6.1 Instalar TwinCAT 3 Engineering en su PC

Para controlar el sistema de servoaccionamiento, se debe instalar el software TwinCAT 3
Engineering y el archivo Panasonic ESI en su PC.

Recomendamos firmemente el uso de un PC sin software de seguridad (p. ej., McAfee), ya
que TwinCAT 3 Engineering necesita acceder al kernel. Las comprobaciones de seguridad
podrian causar errores de pantalla azul y danar los archivos.

1. Descomprimir el paquete de software descargado y ejecutar el archivo de instalacion.

2. Reiniciar el PC.

3. Después del reinicio, copiar el archivo Panasonic ESI
(Panasoni c_M NAS _A6Mul ti _V*. xm )en la carpeta C.\ Twi nCAT\ 3. 1\ Confi g
\ | o\ Et her CAT de su PC.

Los enlaces de descarga se encuentran en Software disponible (pagina 5).

6.2 Antes de arrancar TwinCAT 3

1. Antes de arrancar el software TwinCAT 3 Engineering, ejecute el archivo por lotes C:
\ Twi nCAT\ 3. 1\ Syst eml wi n8set ti ck. bat para evitar un error de configuracién del
reloj del sistema. Se debe ejecutar este archivo como administrador.

2. Reiniciar el PC.

6.3 Crear un nuevo proyecto TwinCAT

Antes de conectar el PC al controlador host Beckhoff C6015, se debe crear un nuevo
proyecto en TwinCAT 3.

1. Hacer clic en el icono TwinCAT de la barra de tareas para arrancar el software TwinCAT
3 Engineering.

2. Seleccionar “TwinCAT XAE (VS2013)".

16 QS10000_V1.1_ES



6 Iniciar el control del accionamiento

3. Enla“Start Page”, seleccionar “New TwinCAT Project...”.
StertPage 5 X

" | TwincAT 3

Get Started
j New TwinCAT Project... Get Started | Beckho

[~ —

Seleccionar “TwinCAT XAE Project (XML format)”, introducir un proyecto y hacer clic en
“OK”.

b Recent [ NET Framewerk 4.5 ~|Sort by: | Default R Search In
4 Installed =3 Type:
] TwinCAT XAE Project (XML format) TwinCAT Projects ype:
4 Templates TwinCA
b Other Project Types Config
b TwinCAT Measurement
TwinCAT PLC
TwinCAT Projects
Samples
b Online
Click here to go online and find templates.
Name: TwinCAT MINAS A6 Multi Test
Location: [CSoftwaretools\ TwinCAT\ <] [ Browse
Solution name: TwinCAT MINAS A6 Multi Test

Create ¢

6.4 Conectar su PC al controlador host

Para establecer una conexiéon con el controlador host Beckhoff C6015, enviar una solicitud
de difusion de una direccién IP a los dispositivos de la red EtherCAT.

1. En el “Solution Explorer”, ir a “SYSTEM” y hacer clic en el boton “Choose Target”.

FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD DEBUG TWINCAT TWINSAFE PLC JOOLS SCOPE WINDOW  HELP

8- 0-GaP[ 26| |- rewe |

Buld 402230 (Loadet) -] iy M| B2 W @] @5 | [ctocar -] .d
e e B TinCAT MINAS AG Multi = X

@ o-a|s = General | Seitings

Search Solution Explorer (Ctrl+0) P~
1 Solution ‘TwinCAT MINAS AS Multi (1 proj TwinCAT System Manager e
4 ] TwinCAT MINAS A Mult V31 Buid £213)

4 (] SYSTEM

7 License Version

b @ Real-Time
Py

Engineenng  v3.1 (Build 4022.30)

2. Seleccionar “Search (Ethernet)”.

-1 <Local> [169.254.39.55.1.1) oK

Cancel

Search [Ethernet)...

Search [Fieldbug]..
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6 Iniciar el control del accionamiento

3. En “Address Info”, seleccionar “IP Address” y hacer clic en el boton “Broadcast Search”
para visualizar los dispositivos EtherCAT conectados.

EnterHostName /1P | [ ] Fietresh Status Broadoast Search

Host Mame Cormected  Address AMS Netld TwinCAT 05 Yersion Comment

Route Name (T arget): ] Route Name (Remote} | 575003

Amshatld ] Target Route Remote Route
Transport Type: TCPIP v O Projeat O Hone

® Static ® Static
e Ilo L 1 O Temgonaty @ Tempeep

O HostMame @ IP Address

Connection Timeout [s: 5
Max Fragment Size (kBypte}: |0

v 4

Add Route Close

4. Seleccionar el controlador host y hacer clic en “Add Route”.

EnterHostName /P [ | Refresh Status Broadeast Search

Host Mame Connected  Address AMS Netld TwinCAT 05 Yersion Comrment
CP-453CF8 192.168.1.50 16925412874, 314022 Windows (1...

Sysn03 19216811 169254395511 314022 ‘Windows (1

< >

Fioute Name (Targel. [ Route Name (Femotel.  [575003
Amaatick ] Target Route Fiemote Fiaute

Transport Type: TCP_IP v O Prgject O Nene
(@) Static: (@) Static
Address Info I:l O Temporary O Temporary
OHostName (@) IP Addiess

Connection Timeaut (5] 4
Max Fragment Size (kBytel [0

v

Add Route Close

5. Introducir los datos de acceso del controlador host. La contrasefia por defecto es "1".
Seleccionar “OK”.

ﬁ%‘\\ Enter & user name and password thatis valid for the

E remote system,
User name: ‘ Administrator |
Password: ‘ . |

Encrypt Password (TwinCAT 3 only)

El sistema establece ahora una conexion con el controlador host.

6. Comprobar la conexion entre el PC y el controlador host: Una "X" significa que el
PC esta conectado al controlador host. Seleccionar “Close” para cerrar la ventana y
confirmar con “OK”.

ErterHostame /IP: | [ | Fiefresh Status Broadeast Search

Host Name Cornected  Addiess AMS Natld TwinCAT 05 Yersion Comment
CP-453CF8 S 192.168.1.50 169.254.12814...  3.1.4022 Windows [1...
Syso03 19216811 1692543958511 314022 “findows [1
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6 Iniciar el control del accionamiento

6.5 Anadir dispositivos conectados a su proyecto

Se deben anadir los dispositivos conectados a su proyecto TwinCAT.

1.  En el “Solution Explorer”, ir a “I/O” y hacer clic con el boton derecho del raton en
“Devices”. Seleccionar “Scan”.

Solution Explorer > I x
@ o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+) P~

fa] Solution 'TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 project)
4 ol TwinCAT MINAS A6 Multi

4 [ SYSTEM

1 License
b @) Real-Time

B Tasks

=tz Routes

¥[= Type System

[&] TcCOM Objects
MOTION
PLC

(43 SAFETY
C++
4 [&1/0
g’ Mappings ‘O Add New ltem...

‘a3  Add Edsting ltem...
Export EAP Config A
“{ Scan

2. Confirmar el mensaje de que no todos los dispositivos se pueden encontrar
automaticamente.
HINT: Mot all types of devices can be found automatically

oK Abbrechen

3. Cuando se encuentre el dispositivo maestro EtherCAT, hacer clic en “OK”.

Device 2 [EtherCAT]  [Ethemnet 2 [TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter [Gig] oK

Cancel

Select Al

Ungelect Al

4. Confirmar “Scan for boxes” con “Yes”.

5. Cuando se encuentre la controladora MINAS A6 Multi, aparecera el siguiente mensaje
que se confirmara con “OK”.

Append linked asis to: (®) ML - Configuration oK

(C) CNC - Configuration
Cancel

6. Confirmar el mensaje “Activate Free Run” con “No”.
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6 Iniciar el control del accionamiento

6.6

20

7. El“Solution Explorer” muestra la controladora afiadida con sus dos motores conectados
en “lI/0” > “Devices”. También muestra todos los ejes encontrados en “MOTION” > “NC-

Task 1 SAF”.

4 MOTION

4 |l NC-Task 1 5AF
[Z1 NC-Task 15VB
B mage
[[7] Tables
E‘ Objects

4 Tay Axes
b B Axis 1
P B Axis2

F

PLC

(45 SAFETY

C++
10

4 ¥ Devices
4 == Device 2 (EtherCAT)

A v ¥F v

8 image
+B Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Cutputs
& InfoData
il Drive 1 (MADM2AGKBX)
il Module 1 (TSP with TP)

B WcState

b
b # Module 2 (TSP with TP)
b
b

& InfoData

Ajustar los parametros de movimiento

Establecer los parametros de movimiento y realizar los ajustes generales y del encoder para
cada eje.

1.

Ir a “Solution Explorer” > “MOTION” > “NC-Task 1 SAF” > “Axes” > “Axis 1”.
Seleccionar la pestafa “Settings”.

En este ejemplo, cambiar la unidad a “Degree”.
TwinCAT MINAS A6 Muti_# X

@ - &=
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

T Solution "TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 project]
4 ol TwinCAT MINAS A Mutti
4 [ svsTEM
1 License
b @ Real-Time
& Tasks
=fs Routes
215 Type System
[&] TeCOM Objects
4 [=] moTioN
4 [|&] NC-Task 1 SAF
[1 NC-Task 1 SVB
*B image
[ Tables
[&] objects
4 S Axes
4 Bmp Axis
> %, Enc

General Seftngs  Parameter Dynamics Online  Fun
Link To 1/0... Drive 1 (MADM2AGKE
Link To PLC.

Bods Type: CANopen DS402/Profile MDP 742 (2. 0. E

b
Position:  [JmDe
Velocty: ] Dear

Result
Position: Velocity: Acceleral

Degree | |Degree/s | Degree/

fxis Cydle Time / Access Divider
Divider: 1 2| Cycle T

Modulo 0
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6 Iniciar el control del accionamiento

Seleccionar la pestafa “Parameter” y ajustar los valores de velocidad, aceleracion,
deceleracion, jerk y error de retardo (resaltados en azul en la captura de pantalla).

Solution Explorer ARl TwinCAT MINAS AG Multi + X

@ o-a &=
Search Solution Explorer (Ctrl+() P~

1] Solution TwinCAT MINAS A6 Mult =
4 TwinCAT MINAS A6 Multi
4 [ svsTEM
¥ License
b @ Real-Time
% Tasks
Iz Routes
85 Type System
[&] TcCoM Objects
4 [ MoTIoN
4 [[&] NC-Task 15AF
[ NC-Task 15V
*8 Image
[ Tables
[&] Objects
4 S Axes
4 Bof Axis1
b % Enc
b 2l Drive
tay, Ctrl
P Inputs
b B Outputs
b B Axis 2
PLC
(| SAFETY
Cos
4 1/0

4 *3 Devices

General Settings  Earameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

Maxirurm Dynamics:
Reference Velocity
Maximum Velacity
Maximum Acceleration
Maximum Deceleration
Default Dynamics:
Default Acceleration
Default Deceleration
Default Jerk
Manual Metion and Homing:
Homing Velocity (towards plc cam)
Homing Velocity (off plc cam)
Manual Velocity (Fast)
Manual Velocity (Slow)
Jog Increment (Ferward)
Jeg Increment (Backward)
+  Fast Axis Stop:
+  Limit Switches:
Monitoring:
Position Lag Menitaring

Maximum Position Lag Value

Maximum Pasiticn Lag Filter Time

18000.0
12000.0
100000.0
10000.0

100000.0
100000.0
100000.0

30.0
300
600.0
100.0
5.0
5.0

TRUE

0.02

Ir a “Solution Explorer” > “MOTION” > “NC-Task 1 SAF” > “Axes” > “Axis 1" > “Enc”.
Seleccionar la pestafia “Parameter”.

Establecer el factor de escala deseado para el encoder.
Por ejemplo, ajustar 360°/8388608=0.00004291534423828125 para una rotacion del
motor de 8388608 pulsos/rotaciones.

Solution Explorer AR Al TwinCAT MINAS A6 Multi + X

@ e-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+@) @ ~

5] Solution TwinCAT MINAS A Mult =
4 ] TwinCAT MINAS A6 Multi
4 [l svsTEM
% License
b @ Real-Time
B Tasks
Sis Routes
%5 Type System
[ TeCOM Objects
4 MOTION
4[] NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task 15VB
28 Image
[ Tables
[ Objects
PRy
4 B Ao
4 %, Enc
3 Inputs

Genersl NC-Encoder Parameter Time Compensation  Online

Encoder Evaluation:

Invert Encoder Counting Direction

Scaling Factor Numerator

Scaling Factor Deneminator (default: 1.0)

Position Bias

Modulo Factor (e.g. 360.0%)
Tolerance Windew for Module Start

Encoder Mask (maximum encoder value)

Encoder Sub Mask (sbsolute range maximum value)

Reference System

Limit Switches:

Soft Position Limit Minimum Monitoring
Minimum Pesition

Soft Position Limit Maximum Monitoring

Maximum Position

Repetir los pasos para el eje 2.

FALSE

10

0.0

360.0

0.0

DxFFFFFFFF
Dx0DOFFFFF
'INCREMENTAL'

FALSE
0.0
FALSE
0.0

Seleccionar el icono “Activate Configuration” en la barra de herramientas.

| Build 4022.30 (Loaded)  ~|

BB 6

Activate Configuration

Confirmar el mensaje de que se activara la nueva configuracién y se sobrescribira la

antigua.

Activate Configuration
(Old Configurations will be overwritten!)

Abbrechen
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6 Iniciar el control del accionamiento

9. Confirmar el mensaje de que el sistema TwinCAT se reiniciara en modo ejecucion.

sual Studio >

0 Restart TwinCAT Systern in Run Mode

El sistema TwinCAT esta ahora en modo ejecucién y el icono correspondiente esta
activo.

z H| | | @ ¢

Restart TwinCAT System t

+ | Build 4022.30 (Loaded) - |

Solution Explorer

(Para volver al modo configuracion, seleccionar el icono azul a la derecha del icono
verde.)

10.  Si el sistema TwinCAT no cambia al modo ejecucion y se produce un error de
configuracion del reloj del sistema, ejecutar el archivo por lotes wi n8set ti ck. bat .
Consultar Antes de arrancar TwinCAT 3 (pagina 16) para mas detalles.

6.7 Iniciar el control de posiciéon

Usar la pestafia “Online” para iniciar manualmente y comprobar el movimiento del motor.

1. Ira“Solution Explorer” > “MOTION” > “NC-Task 1 SAF” > “Axes” > “Axis 1”. Seleccionar
la pestafia “Online”.

Solution Explorer LA A TwinCAT MINAS A6 Multi = X
] | o-d | &= General Settings Parsmeter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation
Search Solution Explorer (Ctrl+0) P~ Setpoint Position
fa] Solution ‘TwinCAT MINAS AG Multi' (1 p1= '0001 2 -0.0010
4 “a TwinCAT MINAS AG Multi Lag Distance {min/max):  gree] Actual Velocity: saree/s] Setpoint Velocity:  sgree/s]
4 [d svsTEM [ 0.0000 (0.000, 0.000) -0.0058] | 0.0000]
1 License Ovemde %] Total / Control Output: %] Emor:
b @ Real-Time 0.0000 % 000/ 0.00% 0 (00)
E:l Tasks Status Jog.) Status (phys.) Enabling
Sfz Routes [ Ready NOT Moving  []Coupled Mode [ Cortroller | Set
22 Type System [Calibrated ] Moving Fw [Jin Target Pos [ Feed Fw
[T TecoM Objects [ Has Job [ Moving Bw [Jin Pos. Range [JFeed Bw
4 MOTION
4 [B] NC-Task 1 SAF Controller Kv-Factor. se/s/Degree] Beference Velocity: sgree/s]
[B NC-Task 15VB [1 4] [reo0
'5 Image Target Position: Degres] Target Velocity: sgree/s]
[ Tables 100000 18000
5] Objects
4 S Axes - - + ++ ® —
B s FI | F2| F3| F4 Fg | F9
4 Fre
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Seleccionar “Set” y “All” para activar el control de posicion.

ics Online  Functions

Coupling Compensation

Setpoint Position: ree
0.0726 0.0705

al Velocity: =gree/s] Setpoint Velocity:  =gree/s]

0.0098] | 0.0000]
| / Control Output:  [%] Emor:
0.00/ 0.00 %] 0 {x0)|
Status (phys.) Enabling
[ Coupled Mode [ Contraller

6 Iniciar el control del accionamiento

[1n Target Pos. [IFeed Fw
[Jin Pos. Range [IFeed Bw
2] Reference Velocity: Set Enabling X
H |1 [ Controll
ontraller oK
2] Target Velocity: [ Feed Fu
J |'IED[H} []FeedBw Cancel

Owerride [Z]:
H ] ——

Desde la pestania “Online” se pueden iniciar ahora velocidades de JOG, control de
posicionamiento absoluto, operaciones de vuelta al origen, etc.

Tanget Position: Degree] Target Velocity: gree/s]
[100000 1 [18000

EpARAR] ] il ﬂl
Flic Fd: jogeing F3iabsolute FE: stopping FE: Reseterrar
the axis moverment the axis FS Homing

Desde la pestafia “Functions” se puede probar el control de posicion incremental, el
movimiento continuo, etc. cambiando los valores de aceleracion, deceleracion y jerk.

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

Ny 1331495090 ™" iy

Extended Start

Start Mode: Relative i tart

Target Position: 20000 [Degree] |Stop

Target Velocity: 13000 [Degree/s]

Arceleration: 100000 [Degree/s2]

Deceleration: 100000 [Degree/si| ast Time: 5]
Jerk: 100000 [Degree/s] 5.25200|

Raw Drive Output
Output Mode: Percent Start

—

Set Actual Position

Set Target Position
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6 Iniciar el control del accionamiento

5. Usar la pestafia “Coupling” para probar el acoplamiento electrénico, perfiles de leva,
corte al vuelo, etc.

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

Setpoint Pos.: e

L 133149.5999 T
Master/Slave Coupling
Master Awis: Hodis 2 w Couple
Coupling Mode: Cam Profile {Universa ~ Decouple

Master Scaling: Change Factor

Slave Scaling: Stop

Cam Operation Mode:

Jll

Table Id:
Interpolation Type: Linear ~
Slave Offset: Absolute

Master Cffset: l:l Absolute
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7 Crear un programa PLC con funciones de control de movimiento (opcional)

7 Crear un programa PLC con funciones de control de
movimiento (opcional)

Para programar una tarea de posicionamiento, usar una de las librerias incluidas en
TwinCAT 3.

1. En el “Solution Explorer”, hacer clic con el boton derecho del ratén en “PLC” y
seleccionar “Add New Item”.

Solution Explorer 1
@& o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+ )
] Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' (1
4 ol TwinCAT MINAS AE Multi

bl SYSTEM
b MOTION

& saFf ‘O Add New Item...
C++ %7 Add Existing ltem...

3 /0

Paste

2. Seleccionar “Standard PLC Project”, introducir un nombre para el nuevo proyecto
PLC, y hacer clic en “Add”.

4 Installed Sort by: [Default 7w [= Search Installed Templat

Plc Templates Standard PLC Project Blc Templates Type: Plc Templates
g T G
3. Ir a “Solution Explorer” > “PLC” > “First_PLC_Project”. Hacer clic con el botén
derecho del ratén en “References” y seleccionar “Add library”.
Solution Explorer o x .
@ o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P -

%] Solution TwinCAT MIMAS A6 Multi' (1 project)
4 o7 TwinCAT MINAS AS Multi

b @l SYSTEM

b MOTION

4 O

4 @ First_PLC_Project

B [J External Types

4 [ Refere : v
o T Add library...
1 Te2 Placeholders...
3 T3 Library repesitory...

4. Afadir la libreria Tc2_MC2.

Tez Mc2 Bedkhoff Automation GmbH
Tc2_NC Beckhoff Automation GmbH
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7 Crear un programa PLC con funciones de control de movimiento (opcional)

5. Ir a “Solution Explorer” > “PLC” > “First_ PLC_Project” > “POUs” > “MAIN (PRG)”.
le_ﬁl—,‘ﬁ‘ 1 xcmnmm
Search Solution Explorer (Ctrl+ () P~ 3
7 Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 project) 4 ED VAR
4 Tl TwinCAT MINAS A6 Multi N
b @l SYSTEM

4 25 First_PLC_Project Project
b [ External Types

b [:al References
3 DUTs L

[ GVLs

4 [Z POUs
(%] MAIN (PRG)

3 VIsUs

6. En este ejemplo, habilitaremos el servocontrol para el eje 1. Pulsar F2 para abrir el
“Input Assistant” que ayuda a encontrar la funcién PLCopen deseada en la libreria
TwinCAT.

7. Seleccionar la funcién Tc2_MC2.MC_Power y hacer clic en “OK”. A continuacion,
afiadir la estructura AXIS_REF de la misma manera.

MAIN® + X

PROGRAM MATN
VAR Textsearch Categories
3 MCRower:
END VAR [Mcpo
3item(s) found.
Name

Te2_ME2.MC_PositionCorrectionLimiter
Te2_MC2.MC_Power
Tc2_MC2.MC_PowerStepper

El programa de ejemplo creado deberia tener este aspecto:
bolution Explorer Ll MAINT + X_

LA | - 1 PROGRAM MAIN
@dleo-a & i s
Search Solution Explorer (Ctrl+d) @ ~ S MCPowerRAxisl: MC_Power;
%] Solution TwinCAT MINAS A6 Multi 4| AXISREE Axisl: AXIS REF:
4 7] TwinCAT MINAS A Multi §| bEnabledxisl: BOOL:
b |4 SYSTEM & EAR
b f=d MaTion
Fl
irst_PLC_Project
4 =] First_PLC_Project Proj
P [ External Types
P -3l References 1 / Code for Awisl
[3 DUTs 2
[ GVLs 2
4 [ POUs 4 A7 Activate Servo Control
[E] MAIN (PRG) s
[ VISUs 3 MCPowerAxisl (Axis:=AXISREF Axisl,
b HI% PlcTask (PlcTask) i Enable::bEnablEAxislr,
Of} First_PLC_Project Instg Enable_l—‘csltl..ve:
T SAFETY 3 Enable_Negative:
8. Seleccionar “BUILD” > “Build Solution” para compilar el proyecto.
FILE EDIT VMIEW  PROJECT | BUILD | DEBUG  TWwI
S0 -0|i@ - 0 -2 M| BuildSelution
¢ | Build 402230 (Loaded) ~| = & LTS Sl
9. Asignar una conexion al “Eje 1”. Hacer clic en el botén “Link To PLC...” para
seleccionar la estructura AXISREF_Axis1 de su programa PLC.
Solution Explorer Bl rvincat Minas s v+ < [T
@ o-a|s - General  Setings | Farameler Dynamics Online Functions Coupling Compensation
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
Link To 1/0... [Drve 1 (MADM2AGKEX) £ A |
fa] Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 prd
4 [l TWinCAT MINAS A6 Multi |Link To PLC... | [MAIN.AXISREF_Avs1 (First_PLC_Project Instance) |
b (@l SYSTEM
4 [ MoTION fuis Type: | CANopen D5402/Profile MDP 742 fe.. EtherCAT CoF Drive) -

4 [ NC-Task 1 SAF

[E1 NC-Task 1 5VB Uit Display {Drly)

28 Image Posion: [ JmDegree [ Modulo
(] Tables Velocty:  [] Degree/min
[&] Objects
2
4 Axes Result
boE Al Position Velocty: Acceleration Jerk
4 B Ais2 [ y— [ [ ye—" | [—" | [—
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7 Crear un programa PLC con funciones de control de movimiento (opcional)

10.  Activar la configuracion.

7 | Build 4022.30 (Loaded)  ~| =

BB &

Activate Configuration

11.  Confirmar el mensaje de que el sistema TwinCAT se reiniciara en modo ejecucion.

o Restart TwinCAT Systern in Run Mode

12.  Seleccionar el icono “Login” en la barra de herramientas.

n | @ /% | [cp-ss3cre ~] - % [First_PLC_Project -] |3
TwinCAT MINAS A6 Mutti MAIN 5 X

1 PROGRAM MAIN

13.  Hacer clic en “Yes” para crear el puerto 851.

Application "Port_851" does not exist on device TwinCAT_MINAS_AE_Multi’. Do you
want to create it and proceed with download?

Yes No Details...

Si se produce un error, intentarlo de nuevo seleccionando el icono “Login”.

14.  Hacer clic en el icono “Start” resaltado para arrancar el programa PLC.
| First_PLC_Project - | 21 » = €]
Start (F5)
15.

Hacer doble clic en el valor de bEnableAxis1 para ajustar la variable a TRUE.

MCPowerAxisl (Axis:=RAXISREF Axisl,
EnzbleFNER): =bEnablelxis] [ EELIES
Enable Foaitive|RUER:=TRUE,

Enzble Negative|QGEN:=TRUE) ;
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7 Crear un programa PLC con funciones de control de movimiento (opcional)

28

16.

Seleccionar “PLC” > “Write values” para escribir el valor y permitir el servocontrol del
motor.

PLC

&

R e e W W

J0OLS  SCOPE

Windows

WINDOW

Visualization Styles Repository...

Library Repository...

Download
Online Change
Laogin

Start

Stop

Logout

Reset cold
Reset origin
Single Cycle
Flow Control
Force values
Unforce values

Write values
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8 Anadir controles visuales a su programa PLC (opcional)

8 Anadir controles visuales a su programa PLC (opcional)

Para mejorar su programa PLC, se pueden afadir controles visuales, por ejemplo, un botén
para activar el servocontrol.

1. Ira“Solution Explorer” > “PLC” > “First_PLC_Project” > “First_PLC_Project
Project”. Hacer clic con el boton derecho del ratén en “VISUs” y seleccionar “Add” >
“Visualization”.

Solution Explorer ARl TwinCAT MINAS A6 Multi MAIN + X
T 1 PROGRAM MAIN
-8 & -
605/ )
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P 3 MCPowerRxisl: MC_Power;
Tl Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 prd 4|  AXISREF Axial: AXIS REF:
4l TwinCAT MINAS A6 Multi 5| bEnshlelxial: BOOL:
b [l SYSTEM 5 Em VAR
b MOTION
PLC 1 Code for Axisl
rst_PLC_Project P
4 First_PLC_Project Project 3
b [ Bdernal Types 4 f/ Activate Servo Control
I id References s
3 DUTs & MCPowerAxisl (Axis:=AHISREF_Rxisl,
4 GVLs 7 Enable:=bEnablelAxisl,
B[4 POUs 8 Enable_Poaitive:=IRIE,
W VISUs | 4 Frahle Wemative-=TRIF) -
315 First_PLC_Projectr Add * | & Pou..
4 E] PleTask (P!cTaskJ Export to ZIP & POU for implicit checks...
b U First_PLC_Project Instan Import fram ZIP 0@ DUT...
(| SAFETY :
Cos @ Impert PLCopenXML... @ Global Variable List...
I s} ¥ cut Ctrl+ X [E1 Referenced Task...
! Copy Crl+C & Visualization...
X Delete Del Visualization Manager...

2. Seleccionar “VisuSymbols (System)” y luego “Open”.

@ Creates a visualization object

Name:

|1.-'isualizaﬁon

Symbol libraries Active
@ VisuSymbaols (System)
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8 Anadir controles visuales a su programa PLC (opcional)

4.

5.

30

Haga doble clic en “Visualization”. Desde la “Toolbox”, seleccionar “Rounded Rectangle”
y colocar la forma en la pantalla “Visualization”.

Solution Explaorer > X
@ e-a &=
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P~

T Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 ~
4 il TWinCAT MINAS A6 Mutti

b @l SYSTEM

b MOTION

b [ External Types

4 | References
{3 System_VisuEleml
+(3 Systern_VisuElems
-3 System_VisuElems
{3 System_VisuElems
<3 System_VisuElem1
{3 system_visuinputs
3 System_VisuMativi
-3 Te2 MC2
«3 Tc2_Standard
<3 Te2 System
{3 Tc3_Module
3 VisuSymbols

[ DUTs

[ GVLs

4 POUs

| VISUs
{5 Visualization

2;'3 First_PLC_Project.tmc

[

Visualization™

4 [ Search Toolbox

4 Basic

k  Pointer
= Curve
:. Ellipse
& Frame
) Image
/ Line
s Pic

4. Polygon

< Polyline

k  Pointer

B Meterd0

k  Pointer

Tooibos » [N

Ml FRectangle

I [ Rounded Rectangle
I Lamps/Switches/Bitmaps
4 Measurement controls

== BarDisplaylmage
4l Histogram
4k Meter180
& Meter360

&  Potentiometer360

4 Special controls

@ EBrowserControl

Usar la ventana “Properties” para introducir un texto en el rectangulo y afiadir la variable
bEnableAxis1 desde el programa PLC principal.

Hotkeys Corfiguration Elementlist
oT

-
Fs
= B
m Enable Pubrer Axis 1 @
B—————B8———@

Seleccionar el icono “Login” en la barra de herramientas.

Properties #= > -

 Filter ~ | ¥ Sarthy ~

%l Sortorder ~ []¢

Property
Line width
Fill attributes
Line style

= Texts
Text
Tooltip

= Text properties
Horizontal align...
Vertical alignment
Text format
Font

+  Font color

+

Absolute movement

™

Relative movement
= Text variables
Text variable
Tooltip variable
= Colorvariables
Toggle color
+ Statevariables
= Inputconfiguration
OnMouseDown
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8 Anadir controles visuales a su programa PLC (opcional)

6. Siaparece el siguiente mensaje, hacer clic en “Yes” para crear el puerto 851.

Application "Port_851" does not exist on device TwinCAT_MINAS_AE_Multi’. Do you
wart to create it and proceed with download ?

Yes Mo Details...

Si se produce un error, intentarlo de nuevo seleccionando el icono “Login”.

7. Arrancar el programa PLC.

* | First_PLC_Project - | 21 » m 4|

8. Seleccionar “Enable Power Axis 1” para activar el servocontrol.

Expression
+ & MCPowerhxisl

Enable Power Axis 1 * @ AXISREF_Axisl
@ bEnableAxis1

4

oW R

MCPowerkxisl (Axis:=RXISREF Axisl,
Enable|fEN: =bEnableixis 1 [EENEN,

Enable_Fositive|IRNEN
Enable_Negative|lE): =TRU

Wom o

El servocontrol para el eje 1 estd ahora activado.
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9 Ayudenos a mejorar

9 Ayudenos a mejorar

No dude en ponerse en contacto con nosotros si tiene cualquier tipo de duda o si desea
aportar sugerencias de mejora. En tal caso, le rogamos que incluya el numero de la Guia
de inicio rapido en el asunto del e-mail. Encontrara el nimero (que empieza por "QS") en la
portada de la misma.

servo.peweu@eu.panasonic.com

+49 (0) 8945354-2750
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10 Registro de cambios

10 Registro de cambios

QS1000_V1.1_ES, 2020.11

* Enlaces actualizados.

¢ Titulo modificado.

QS10000_V1.0_EN, 2020.01

Primera edicién (en inglés)
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11 Hotline de Panasonic

11 Hotline de Panasonic

Europa

Austria:
Benelux:
Francia:
Alemania:
Irlanda:

Italia:
Escandinavia:
Espaiia:
Suiza:

Reino Unido:

Si tiene dudas o preguntas que no pueden ser aclaradas por los manuales o por la ayuda

Online, pdngase en contacto con su oficina de ventas.

02236 / 2 68 46, info.pewat@eu.panasonic.com
0499 / 37 27 27, info.pewswe@eu.panasonic.com
01 /60 13 57 57, info.pewswef@eu.panasonic.com
089 / 45 354 2750, servo.peweu@eu.panasonic.com
01/4 60 09 69, info.pewuk@eu.panasonic.com

045 /67 52 711, info.pewit@eu.panasonic.com

46 / 8 59 47 66 80, info.pewns@eu.panasonic.com
91 /3 29 38 75, info.pewes@eu.panasonic.com

041 /799 70 50, info.pewch@eu.panasonic.com
01908 / 23 15 55, info.pewuk@eu.panasonic.com

Norteamérica y Sudamérica

EE.UU.:

Asia

China:
Corea:
Taiwan:
Hong Kong:
Japoén:
Singapur:

34

1877 /624 7872, iasupport@us.panasonic.com

400-920-9200 (toll free), https://industrial.panasonic.cn/ea/
+82-2-2052-1050, http://pidskr.panasonic.co.kr/
+886-2-2757-1900, https://industrial.panasonic.com/
+852-2306-3128, https://industrial.panasonic.com/
0120-394-205 (toll free), https://industrial.panasonic.com/
+65 /635 92128, pewapfa@sg.pewg.panasonic.com

QS10000_V1.1_ES


mailto:info.pewat@eu.panasonic.com
mailto:info.pewswe@eu.panasonic.com
mailto:info.pewswef@eu.panasonic.com
mailto:servo.peweu@eu.panasonic.com
mailto:info.pewuk@eu.panasonic.com
mailto:info.pewit@eu.panasonic.com
mailto:info.pewns@eu.panasonic.com
mailto:info.pewes@eu.panasonic.com
mailto:info.pewch@eu.panasonic.com
mailto:info.pewuk@eu.panasonic.com
mailto:iaSupport@us.panasonic.com
https://industrial.panasonic.cn/ea/
http://pidskr.panasonic.co.kr/
https://industrial.panasonic.com/
https://industrial.panasonic.com/
https://industrial.panasonic.com/
mailto:pewapfa@sg.pewg.panasonic.com

	Tabla de contenidos
	1 Introducción
	1.1 Antes de empezar
	1.2 Acerca de este documento
	1.3 Documentos de referencia
	1.4 Software disponible

	2 Descripción general del funcionamiento
	3 Cableado
	3.1 Recomendaciones para el cableado
	3.2 Conectores de la parte inferior del sistema de servoaccionamiento
	3.3 Conectores de la parte superior del sistema de servoaccionamiento
	3.4 Conectores de la parte delantera del sistema de servoaccionamiento
	3.5 Conectores del controlador host Beckhoff C6015

	4 Configurar el controlador host
	4.1 Instalar TwinCAT 3 Runtime y establecer una conexión Ethernet
	4.2 Instalar el controlador EtherCAT

	5 Configurar el sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi
	6 Iniciar el control del accionamiento
	6.1 Instalar TwinCAT 3 Engineering en su PC
	6.2 Antes de arrancar TwinCAT 3
	6.3 Crear un nuevo proyecto TwinCAT
	6.4 Conectar su PC al controlador host
	6.5 Añadir dispositivos conectados a su proyecto
	6.6 Ajustar los parámetros de movimiento
	6.7 Iniciar el control de posición

	7 Crear un programa PLC con funciones de control de movimiento (opcional)
	8 Añadir controles visuales a su programa PLC (opcional)
	9 Ayúdenos a mejorar
	10 Registro de cambios
	11 Hotline de Panasonic

