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Responsabilidad legal y copyright

Responsabilidad legal y copyright

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.

Se puede utilizar un PC como controlador host para efectuar una comunicacion Ethernet via
EtherCAT (EoE) con un sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi. Las instrucciones
paso a paso te guiaran en la instalacién del software TwinCAT 3 de Beckhoff para configurar
la funcionalidad EtherCAT en su PC. Y aprendera a conectar el software de configuracion
para PC PANATERM al sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi a través de
EtherCAT.

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

Consulte la documentacion original de nuestros sistemas de servoaccionamiento para
obtener informacioén 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:
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1 Introduccion

“SX-DSV03452, MINAS A6 Multi, Reference Specifications — Power Supply Module”

Informacioén 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 programacion — 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:

“QS10000, MINAS A6 Multi, Control de posicidon con controlador host Beckhoff y
EtherCAT”

“QS10002, MINAS A6 Multi, Desconexién 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 posicidon 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

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).

Con el software TwinCAT 3 de Beckhoff, se puede configurar un PC como un controlador
host EtherCAT. El software de configuracion para PC PANATERM se usa para establecer la
comunicacién con el sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi.

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 sevomotores de una potencia
nominal de 1,0kW y 1,5kW, se conecta a un PC mediante un cable Ethernet para una
comunicacion via EoE.

Usar los siguientes accesorios:

« 1 cable de alimentacion externa de 400V AC

Conecta la fuente de alimentacion MINAS A6 Multi a la alimentacién 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 (RJ45)

Conecta el PC y la controladora.
» 1 cable de comunicacién RJ11 (2 conectores RJ11)

Conecta la fuente de alimentacién y la controladora.

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

Conecta la fuente de alimentacién y la controladora.
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(1) Fuente de alimentacion (24V DC)

(2) Fuente de alimentacion MINAS A6 Multi (400V AC, 15kW)
(3) Controladora de dos ejes MINAS A6 Multi (1,5kW)

(4) Servomotor MINAS A6 B (1,5kW)

(5) Servomotor MINAS A6 A (1kW)

(6) PC con el software TwinCAT 3 Engineering y PANATERM

Configuracion de un sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi - Ethernet sobre EtherCAT con
PANATERM
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3 Cableado

3 Cableado

3.1 Cableado basico del MINAS A6 Multi

Comprobar las conexiones hardware de su sistema de servoaccionamiento:

» Alimentacioén de corriente de 24V DC del control conectada a X11.

+ Cable de la alimentacion de corriente principal de 400V AC conectado a X102
» Cable de motor del servomotor A conectado a X105A

+ Cable de motor del servomotor B conectado a X105B

» Cable de encoder del servomotor A conectado a X9A

» Cable de encoder del servomotor B conectado a X9B

+ X1y X1A conectados con un cable de comunicacién RJ11

» Barras de bus conectadas a X104 y X12

+ Terminales PE de la fuente de alimentacion y de la controladora conectados mediante un
cable de puesta a tierra

Para mas informacién sobre cdmo conectar el cableado del sistema de servoaccionamiento
MINAS A6 Multi, consultar «Cableado» en “QS10000, MINAS A6 Multi, Control de posicién
con controlador host Beckhoff y EtherCAT”.

3.2 Conectar el cable de comunicacion EtherCAT

Conectar un cable Ethernet entre el PC y el conector EtherCAT (X6A) de la controladora. El
conector esta situado en la parte superior de la controladora.

(1) X6A: Conector EtherCAT en la controladora

8 QS10001_V1.0_ES
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4 Configurar el controlador host

4.1 Configurar la direccién IP en su PC

1.  En Windows, ir a “Conexiones de red” > “Cambiar opciones del adaptador”.
2. Seleccionar “Ethernet” > “Propiedades”.

3. Enla pestaia “Red”, seleccionar “Protocolo de Internet, Versién 4 (TCP/IPv4)” >
“Propiedades”.

4. Seleccionar “Usar la siguiente direccién IP” y configurar la direccion IP.
Ejemplo:
Direccion IP: 192.168.0.100
Mascara de subred: 255.255.255.0

4.2 Comprobar la instalacion del controlador EtherCAT

El controlador EtherCAT se instala con TwinCAT 3. Comprobar si el puerto Ethernet del PC
esta configurado correctamente como puerto EtherCAT.

1. Seleccionar “TwinCAT” > “Show Real Time Ethernet Compatible Devices” en la cinta de
opciones TwinCAT 3.

2. Asegurarse de que el adaptador de red Ethernet aparece en “Installed and ready to use
devices (realtime capable)”.

Ethernet Adapters Update List
=] ? Installed and ready to use devices(realtime capable]
H [ Ethemet - TwinCAT-Intel PCI Ethemet Adapter (Gigabit]
i Installed and ready b use deviceslfor demo use oniy]
0 Compatible devices [ e |
157 Incompatible devices
L I WLAN - IntellR] CentrinolR) Advanced-N 6205
i[5 Disabled devices

4.3 Anadir dispositivos conectados a su proyecto

Se deben anadir los dispositivos conectados a su proyecto TwinCAT.

QS10001_V1.0_ES 9



4 Configurar el controlador host
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1.

En el “Solution Explorer”, ir a “I/O” y hacer clic con el botén derecho del ratén en

“Devices”. Seleccionar “Scan”.

Solution Explorer * 01X
@ o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

] Solution 'TwinCAT MINAS A6 Multi* (1 project)
4 ] TwinCAT MINAS A6 Multi
4[] SYSTEM
1 License
b @ Real-Time
B Tasks
stz Routes
85 Type System
[ TcCOM Objects
MOTION
PLC
14| SAFETY

EC++

4 [ 1o
*=_ Devices

&7 Mappings ‘O Add New ltem...
‘0 Add Edsting ltem...

Export EAP Config A
*{ Scan

Confirmar el mensaje de que no todos los dispositivos se pueden encontrar

automaticamente.

HINT: Mot all types of devices can be found automatically

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

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

Confirmar “Scan for boxes” con “Yes”.

Cuando se encuentre la controladora MINAS A6 Multi, aparecera el siguiente mensaje

que se confirmara con “OK”.

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

Confirmar el mensaje “Activate Free Run” con “No”.

QS10001_V1.0_ES



4 Configurar el controlador host

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

Task 1 SAF”.
4 MOTION

4 |l NC-Task 1 SAF
[Z1 NC-Task 1 SVB
B | mage
[[7] Tables
E‘ Ohbjects
4 Tay Axes
b Bk Axis 1
P Emb Axis 2
i pLC
G| SAFETY
C++
4 170
4 ¥ Devices
4 == Device 2 (EtherCAT)
8 mage
+8 Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Cutputs
& InfoData
il Drive 1 (MADMZAGKEX)
il Module 1 (TSP with TP)
il Module 2 (CSP with TP)
B WcState
& InfoData

A ¥V ¥V ¥V Vv

v v v v

4.4 Activar la funcionalidad EoE en su proyecto TwinCAT

Se debe activar la funcionalidad EoE para el maestro y el esclavo EtherCAT.

Realizar los ajustes para el maestro EtherCAT:

1. En el “Solution Explorer”, ir a “Device2 (EtherCAT)” > “EtherCAT” > “Advanced
Settings” > “EoE Support”.

. « » w\ /i . »
2. Seleccionar “Enable” en “Virtual Ethernet Switch”.
H 13 ” 13 H ”
3. Seleccionar “Connect to TCP/IP Stack” en “Windows Network”.
@o-a| s~ General Adapter EtheCAT  Orine  CoE - Online
rch Selution Explerer (Ctrl-) -
Neld: Advanced Setings
& NC-Task 1 SVB -
%% Image Export Corfiguration Fle.
1 Tables
[ Objects Sync Unit Assignment.
Py
[ o
bk s 2
PLC
SAFETY State Machine EoE Support
Cos Cyclic Frames
« Fro Distributed Clocks Virtual Bthemet Switch Windows Network
4 % Devices FeESUpnan Enatle Connectto TCP/IP Stack
o= P:",:‘Zé :Emeruﬂ Redundancy Max Forts: 2 3 Windows IP Routing
18 Image-Info Diagnosis MacFrames:  [120 : [P Enable Router
b2 Synclnits MecMACKs:  [100 : Changes require system rebol
b Inputs

Realizar los ajustes para el esclavo EtherCAT:

4, En el “Solution Explorer”, seleccionar “Drive1(MADM2A6KBX)” > “EtherCAT” >
“Advanced Settings” > “EoE”.

QS10001_V1.0_ES 11



4 Configurar el controlador host
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8.

10.

Configurar la direccion IP y la mascara de subred en la secciéon “EoE”. Asegurarse de
que las direcciones IP de la controladora MINAS A6 Multi y del PC estan en la misma
subred.

ion Explorer (R et e v - <
@ o-a| - General BHeCAT OC  ProcessData Plc  Stafup CoE-Cnine Diag History Online NC-B: Onine  NC:B: Funclion
ich Solution Explorer (Ctrl+ ) P-
L MADMZAGKEX
&5 NC-Task 1 SVB - e ‘
B image Product/Revision: 1652850736 / 65536 ]
[] Tables Auto Inc Addr P
B o :
-y EtherCAT Addr: [ [1001 B Advanced Settings
boE s 1 Identfication Value: |0 3 | Advanced Settings
b B fuis2 Previous Port Master |
@ pLc General EoE
(5 saFeTY - Mailbox
o CoE [ Vitual Ethemet Port
= Eof Vitual MAC Id 0201052003e9
4 Devices Distributed Clock O Switch Pot
4 = Device 2 (EtherCAT) ESC Access @ 1F Port
% Image
*® Image-Info Oorep
b 2 SyncUnits @ IP Address 192.168. 1 . 3
b Inputs Subret Mask: 255,265,255, 0
b W Outputs Defaut Gateway:
b @ InfoData DNS Server
4 f) Drive 1 (MADMZAGKBX)
. DNS Name: Drive_1_MADM2A
b [l Transmit PDO mapping 1 (Axis A) [hame | L omime_ | 1!

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

Bl - [

7 | Build 4022.30 (Loaded) = =

Activate Configuration

Confirmar el mensaje de que se activara la nueva configuracion y se sobrescribira la
antigua.

Activate Configuration
(Old Cenfigurations will be overwritten!)

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

o Restart TwinCAT System in Run Mode

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

z ||| | @ ¢

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.)

Si el sistema TwinCAT no cambia al modo ejecucién y se produce un error de
configuracion del reloj del sistema, ejecutar el archivo por lotes C: \ Twi nCAT
\ 3. 1\ System wi n8setti ck. bat.

Se debe ejecutar este archivo como administrador. Reiniciar el PC.

Reiniciar la controladora para actualizar la direccion IP.

QS10001_V1.0_ES



5 Conectar PANATERM via EoE

5 Conectar PANATERM via EoE

El sistema esta listo para realizar la comunicacion EoE con el software de configuracion
para PC PANATERM.

1. Arrancar PANATERM Yy seleccionar “EOE communication”.
2. Seleccionar “EoE Settings”.

3. Introducir la direccion IP de la controladora MINAS A6 Multi con el que se desee
conectar.

4. Seleccionar “PING” para probar la conexién entre el PC y la controladora.

5. Seleccionar “OK”.

*Option
STEP1: Select connection method
Select the connection method with the amplifier. Confirm amplifier connection
 UsB
Connect to amplifier with USB.
© WLAN
Connect to the amplifier with WLAN Change amplifier setting

@ EoE communication EoE Settings
Connect to the amplifier with EoF (Ethemet
" Do not communicate with amplifier Stave Port

Select module

I Address 192 168 1 3 =
Scan

~

STEP2: Select amplifier Set series selection

Select the amplifier you want to connect from thy ok Cancel *Normally checked

selct | P Address | D1V® Diive [ Drive [ Diive Motor I Select automatically
Series Name | Nickname ProductNo Serial No ProductNo

STEPZ: Scan amplifier
Scan the amplifier using the connection method

6. Seleccionar “Scan” para buscar la controladora. A continuacion, seleccionar la
controladora y cerrar la ventana con “OK”.

B
*Option
STEP1: Select connection methad
Select the connection method with the amplifier. Confirm amplifier connection
C use 7segLED flash
Connect to amplifier with USB:
© WLAN
Connect to the amplifier with WLAN Change amplifier setting

@ EoE communication ECE Settings Nickname
Connect to the amplifier with EoE (Ethemet over EtherCAT).

" Do not communicate with amplifier —
elect module
STEPZ: Scan amplifier

@ Drive Module
Scan the amplifier using the connection method selected in STEP1 Scan

£ Power Supply Module
STEP3: Select amplifier Set series selection

Select the amplifier you want to connect from the scan results “Nomally checked

select | 1P Address | DV Drive Drive Drive Motor || ¥ Selectautomatically
Series Name Nickname ProduciNo | SerialNo | Produc
19216813 | MINAS-ABMulliEherCAT | NoName(A Axis) MADMZAGKEX 19040001  MSMFT

La conexion EoE entre PANATERM vy la controladora se ha establecido.
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6 Activar la licencia de software de TwinCAT Runtime

6 Activar la licencia de software de TwinCAT Runtime

El software TwinCAT Runtime es gratuito durante 7 dias. La licencia de prueba puede ser
renovada cuando sea necesario.

1. Ira“Solution Explorer” > “SYSTEM” > “License” y seleccionar las licencias necesarias
para su proyecto en la pestafa “Manage Licenses”.

2. Irla pestafia “Order Information (Runtime)” y seleccionar “7 Days Trial License”.

a) | o~ ‘ & - Order Information (Rurtime)}  Manage Licenses

search Solution Explorer (Ctrl+) P~
] Solution 'MINAS A6 Multi' (1 project) License Device Target (Hardware Id)
4 g MINAS AG Multi System Id-
4 | SvSTEM
% License SCEDDBB6-7CAC-979D-CO65-CHTFD184AAZ
P @ Real-Time
B Tasks License Request
g Routes Provider: Beckhoff Automation
g',_': Type System )
[&] TcCOM Objects L R
PLC
| SAFETY License Activation
Cor 7 Days Trial License...
b 110

3. Introducir el cédigo de seguridad para activar las librerias y hacer clic en “OK”.

Cuando se haya generado el archivo de licencia, aparecera un mensaje. La licencia es
valida durante 7 dias.

14 QS10001_V1.0_ES



7

7 Ayudenos a mejorar

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

QS10001_V1.0_ES 15
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8 Registro de cambios

QS10001_V1.0_ES, 2020.11

Primera edicion
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9 Hotline de Panasonic

Europa

Austria:
Benelux:
Francia:
Alemania:
Irlanda:

Italia:
Escandinavia:
Espaiia:
Suiza:

Reino Unido:

9 Hotline de Panasonic

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

Online, péngase 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:

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

QS10001_V1.0_ES
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