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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

2 QS10006_V1.0_ES



Tabla de contenidos

Tabla de contenidos

1 INErOAUCCION. ...ttt 4
1.1 ANEES B EMIPEZAN..... ... ettt e e e e e e e e e e e eeee e e e e e st s aeeeeaaaeeesaasssraereeaaaeeaaanns 4
1.2 Acerca de eSte TOCUMENTO. .....ccoiiuiiiii ittt et e e e e e e s e e e e e s 4
1.3 DoCUMENLOS A€ FEFEIENCIA.......eiii ittt sb e e e sbae e e e aae 4
1.4 SOftWare diSPONIDIE. ...t e e e e e e e e e e s e a e e e e e e e e e e a e anraaaaeaas 5
2 Descripcion general del funcionamiento...........cccccciiiciiiciiiniissseee e 6
3 CablEadO......c et ————— 8
3.1 Recomendaciones para €l Cableado..............uuiiiiiiiiiiiieee e 8
3.2 Conectores de la parte inferior del sistema de servoaccionamiento................ccoeeeeiuriiieeeeeeeeeiiinnnn, 8
3.3 Conectores de la parte superior del sistema de servoaccionamiento..............occcieeeieieii e, 9
3.4 Conectores de la parte delantera del sistema de servoaccionamiento.............cccccccveeeeeiiccinnnenennn. 10
3.5 Conectores del controlador host TRIO MCBN-ECAT .........c.coiiiiiiiiiie e e 11
4 Crear un proyecto Motion Perfect..........cccooimiiiiiiiiii s 13
4.1 Instalar Motion Perfect €n SU PC..........ooo i 13
4.2 Crear un nuevo proyecto en Motion Perfect...........oooiiiii e 13
4.3 Programar una tarea de posicionamiento SIMPIE............uuuvuieiiiiiiiiieirrr e 15
4.4 Codigo de programa de demMOSIFACION. ........oouiiiiiiiiiiii et 17
5 Actualizar el firmWare..........ccceiiiiiir e ——————— 21
LS N1 T L=Y Lo X T 1 T=Y Lo - | 22
7 Registro de cambios...........ccoiiiiiiiiiiiiii s 23
8 Hotline de PanasoniC........cccccoiiiiemiiiiinnsinss s s 24

QS10006_V1.0_ES 3



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 TRIO
MCG6N-ECAT a un sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi. También aprendera a
programar una tarea de posicionamiento simple en el software Motion Perfect de TRIO. La
comunicacién se consigue mediante EtherCAT.

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

Consulte la documentacion 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:

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

“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, Monitorizacién de velocidad segura (SSM)”

“QS10005, MINAS A6 Multi, Control de posicion con controlador host Omron 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 configuracion para PC PANATERM para MINAS A6 Multi, 64 bits

Archivo Panasonic ESI

El siguiente software se puede descargar de la pagina web de TRIO (https://
www.triomotion.com):

QS10006_V1.0_ES
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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 alimentacion 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 TRIO MCBN-ECAT mediante
un cable Ethernet para una comunicacién 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

(1 @ ©) @) ®) (6)

(7)

(1) Fuente de alimentacion (24V DC)

(2) Controlador host TRIO MC6N-ECAT

(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 Motion Perfect

Configuracion de un sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi - Control de posiciéon con
controlador host TRIO MC6N-ECAT y EtherCAT
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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.

8 QS10006_V1.0_ES
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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.

34 Conectores de la parte delantera 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.

(1) X7: Conector USB (para la configuracion 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 alimentacion (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.

aa

|

|

mmas

(1) XT7: Conector USB en la controladora

Conector X7 para conexién a PC

3.5 Conectores del controlador host TRIO MC6N-ECAT

La imagen muestra la vista frontal del controlador host.

@)

(1) Puerto de programacion
(2) Puerto EtherCAT
(3) Alimentacion eléctrica de 24V

Vista frontal del controlador host TRIO MC6N-ECAT
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3 Cableado

Puerto de programacion

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

Puerto EtherCAT

Conectar un cable Ethernet entre este conector y el conector X6A de la controladora MINAS
A6 Multi.

Alimentacion eléctrica de 24V

Conectar este conector a una corriente DC de 24V.
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4 Crear un proyecto Motion Perfect

4 Crear un proyecto Motion Perfect

4.1 Instalar Motion Perfect en su PC

El sistema de servoaccionamiento se controla con el software Motion Perfect de TRIO.
Instalar este software y el archivo Panasonic ESI en su PC.

1. Descargar el software Motion Perfect de la pagina web de TRIO y ejecutar el archivo de
instalacion.

2. Descargar el archivo Panasonic ESI (Panasoni c_M NAS _A6Mul ti _V*. xnl).

3. Arrancar Motion Perfect.

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

4.2 Crear un nuevo proyecto en Motion Perfect

Se debe establecer la direccion IP para la conexion Ethernet entre el PC y el controlador
host. La direccion IP por defecto del controlador host es 192.168.0.250. La direccion IP
de su PC debe estar en el mismo rango de IP. En este ejemplo se usa la direccién IP
192.168.0.10.

1. Configurar la direccion IP en su PC.
En Windows, ir a “Conexiones de red” > “Cambiar opciones del adaptador”. Seleccionar
“Ethernet” > “Propiedades”. En la pestafa “Red”, seleccionar “Protocolo de Internet,
Version 4 (TCP/IPv4)” > “Propiedades”. Seleccionar “Usar la siguiente direccion IP” y
configurar la direccién IP.
Ejemplo:
Direccion IP: 192.168.0.10
Mascara de subred: 255.255.255.0
(no son necesarios los ajustes de puerta de enlace por defecto y servidor DNS
preferido)

2. Hacer clic en el icono Motion Perfect del escritorio para arrancar el software.

Motion Perfect v3.0
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4 Crear un proyecto Motion Perfect

3. En el cuadro de dialogo “Connection”, seleccionar “Ethernet” e introducir la direccién IP
del controlador host. No cambiar el valor por defecto en “IP port”.

E Connection - m} X
Interface Connection parameters
(®); Ethernet Description
) Serial Controller IP address |192.168.0.250
- IP port |23
O pal
) USE
) Simulator
Recent ~
| Apply | |Apply&Connect " ‘ Cancel

4. Seleccionar “Apply & Connect”.

5. Seleccionar “New” para crear un nuevo proyecto.

Z] Motion Perfect v5.0 x

e Please choose how the project for that contreller should be
obtained

Please choose what the next step should be.

New
Create a new empty project and erase the

current controller contents

Create from controller

m = Create a new project from the current contraller

contents

Load
i Load an existing project onto the controller,

erasing its current contents

Open & Synchronize

% Open an existing project and synchronize it with

the controller contents

Concel |

6. Seleccionar “Empty” para crear un proyecto vacio y hacer clic en “Select”. A
continuacion, elegir una carpeta y un nombre de archivo para el proyecto.
Si aparece un aviso de que todo el contenido del controlador sera borrado, asegurarse
de tener una copia de seguridad de los proyectos en el PC.

] Select Project Template - ] X
Show: Templates: Template Info:

@ Al rg Empty . & erety

O Standard Create a new empty project

O User MCEN ECAT

- 4

Filter by tag TPS Template 1.5.2

Oms This template contains TPS package and additional fles to (1) Programs

Ol res have Trio Teach Pendant werking.

ATTENTION: ROBOT_DEFINITIONS is an example of 6DOF
robot to demonstrate how to set the robot parameters.
Modify ROBOT_DEFINITIONS to suit your machine.

& New Project - o X

Select folder: Project contents

N project in selected folder

17.TRIO_QSG
esi_minas_a6bi_v1_3_ei
MCBNE_20303
b || Trio MCAN_ECAT
b @ Untitled?
b @ Untitied

29 Path: | CAUsers\70K5118\Documents\07_Projekie\17_TRIO_QSG\NewProject

Project Name: [NewProjecf | [ create | [ cancel

El estado «OK» del eje y del sistema aparece ahora en color verde en la esquina
superior izquierda de la pantalla. El esclavo EtherCAT esta conectado vy listo.

14 QS10006_V1.0_ES



4 Crear un proyecto Motion Perfect

7. Ira “EtherCAT (Slot 0)”, clic con el boton derecho del raton en “Address 1”, seleccionar

“Import ESI file”, y navegar hasta el archivo ESI de su PC.

Controller * X
MCBMN ECAT (P964) +2.0303

Axis Status: OK

System: OK Flash: @
Mation Master Halt
stop = cnable . programs
[ Programs
I f-".xes
b Memory

I #§ Configuration
4 == EtherCAT (Slot 0)

I ﬂ Address AR AT TS R
Drive Setup

Configure

[ ImportESlfile.. |\

Seleccionar “Next” en el cuadro de dialogo “Create EtherCAT profile...” que muestra
detalles del archivo ESI.

Seleccionar “Save” en el siguiente cuadro de dialogo.

Un mensaje informa de la instalacién con éxito del archivo ESI.

4.3 Programar una tarea de posicionamiento simple

Este pequefio programa de demostracién mostrara cémo iniciar el posicionamiento del eje.

QS10006_V1.0_ES 15



4 Crear un proyecto Motion Perfect

16

1.

Ir a “Programs” > “BASIC program”

en “OK”.

Dl Programs Type:

Axes

18 Memary

#& Configuration
= EtherCAT (Slct 0)

E easic program

53 BASIC Library
[1] Text file
[&] MC Config file
[€] EtherCAT extension XML file
Robot Program
Robot BASIC Program
E Robot Library
[Bs Robat BASIC Library
[& Rabat Definitions File
Binary File
4 [ CAM library
CAM profile
4 [=] HMI design
HMI Page
4 [5G HMI design library
HMI Page
4 (@ IECE1131-3 task
Function Black Diagram
Ladder Diagram
ﬁ Sequential Function Chart
Structured Text
4 (& IEC 51131-3 library
Function Block Diagram
Ladder Diagram
ﬁ Sequeantial Function Chart
Structured Text

Storage: Internal

Group: | <MNone>

Mame [DEMOT|

, introducir un nombre para el programa y hacer clic

Para programar la rutina de movimiento, ejecutar los siguientes pasos.
El codigo activa el servocontrol, imprime "Machine Active" en la ventana “Terminal”,
gira el eje del motor 1 revolucion, espera 1 segundo (1000ms), y desactiva de nuevo el

servocontrol mientras muestra "Inactive" en la ventana “Terminal”.

Definir las variables mas importantes (valores de ganancia) utilizando la instruccion
BASE(0).

THE-[XELOC =R AR RE .

i

L L b LW K

O [g fo [ =¥ W 5

E |DEMO progzan

are valid for axis 0
= servo respense

4 al gain to a System reduces position error when at
t and may lead to escillation

ding derivative gain to a system is likely to produce a

High values may

'the use of 2 higher p

qa:
'High values may lead to oscillation and produce high f

ng errors

~23.0 'The velocity feed forward gain is a constant which is multiplied by the change in demand position.
feed forward gain can be used To decreases the following error during constant speed by increasing the output
tionally with the speed

22d amis parameter

& of each axi: . The acceleration rate is in

used to set or read back the deceleration rate of each axi.

EF spe=d on the nt base axis. The cresp spesd is used for the slow part of a DATOM

tactusl following e te
DAC=0 'Writing to this parameter when SERVO = OFF and
"that axis

E = ON allows the user to force a demand valus for

Definir entradas y otros parametros.
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4.4

BASE (0)
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4 Crear un proyecto Motion

* Programar el movimiento del eje.

SERVO AXIS(0) = ON
WDOG = ON 'Con
PRINT #0,

RXIS(0) 'le

s Off
Inactive”

‘adresses servo

the motor
S{0) 'waits until the axis mo

and proceeds
'adresses servo axi:
the WDOG
'prints

and h

rota

1y
© is finished

axis 0 to be sw on
¥ contact used fo ling external drives
3 "Macl R terminal channel #0

ly 1 rpm {23bit encoder--> 8388608 pulses per revolution!

Perfect

La mayoria de los comentarios de estos ejemplos han sido copiados del archivo de

ayuda de Motion Perfect.

Para copiar el cédigo de programa en su proyecto, siga el enlace de los temas

relacionados.

“Terminal” > “Channel#0”.

] Motion Perfect v5.0.1

Project Controller Edit Search File/Program  Build/Run

L BHE-&

&
—

B x%-

Controller

s MCBN ECAT (P964) v2.0303

Axis Status: OK
Moti
O ¢

System: OK Flash:@
PIN Programs

[8] DEMOT
[ Axes
I 18 Memory
I A& Configuration
I % EtherCAT (Siot 0)

Master Halt
enable '™ programs

1 GV B G R

PlIm?

e e L3 L3 L3 L0 L3 L3 G G L0 GBI B DI B DD B BRI B3 TN
A 3 21 @ (0 e G2 R Fo C3 b o

=g

dos

=%

VF]

B

Fl| & 5158 1o il &« 8 2[5 M B &

[Tools |

Window Help
Axis Parameters
Intelligent Drives
Oscilloscope
Digital 1/0 Status
Analogue I/O Status
CamGen

3D Visualization

Robot Tool

Jog Robat

Jog Axes

Table Viewer

VR Viewer

Watch Variables

Setup Uniplay HMI device...

Show HMI events log window

Terminal

3

Manage Simufitors.

Cddigo de programa de demostracion (pagina 17)

Cadigo de programa de demostracién

m
=

jard gain is a constant
led to decreases the £q

|ows the user to scale
{/read back the demand
|d back the acceleratiq

|d back the deceleratiq
|n the current base axj

{d in user units for ar
fmum allowable followir
{11 alsc generate a MO]
je maximum allowable fq
Irive which is

Channel 0
Channel #5

Para monitorizar el estado actual del eje, abrir la ventana “Terminal”: Ir a “Tools” >

Este es el cddigo de programa del ejemplo de aplicacién de esta seccién. Para empezar,
copiar las lineas del cédigo de programa en su proyecto.

'DEMO program

VHE A

'Defining the most important axis parameters:

'states that the following declarations are valid for axis 0

17



4 Crear un proyecto Motion Perfect

18

P GAIN=2.5 'the proportional gain sets the stiffness of the servo response

I GAIN=0.0 'used as part of the closed loop control, adding integral gain to

a system reduces position error when at

'rest or moving steadily. It will produce or increase overshoot and may lead

to oscillation

D GAIN=0.0 'Used as part of the closed loop control, adding derivative gain

to a system is likely to produce a

'smoother response and allow the use of a higher proportional gain than

could otherwise be used. High values may

'lead to oscillation

OV_GAIN=0.0 'The Output Velocity (OV) gain is a gain constant which is

multiplied by the change in measured positio

'n. The result is summed with all the other gain terms and applied to the

servo DAC. Adding NEGATIVE output velocity

'gain to a system is mechanically equivalent to adding damping. It is likely

to produce a smoother response and allow

'the use of a higher proportional gain than could otherwise be used, but at

the expense of higher following errors.

'High values may lead to oscillation and produce high following errors

VFF GAIN=23.0 'The velocity feed forward gain is a constant which is
multiplied by the change in demand position.

'Velocity feed forward gain can be used to decreases the following error

during constant speed by increasing the output

'proportionally with the speed

UNITS=1.0 'conversion factor that allows the user to scale the edges/

stepper pulses to a more convenient scale

SPEED=10000000.0 'can be used to set/read back the demand speed axis

parameter

ACCEL=100000000.0 'used to set or read back the acceleration rate of each

axis fitted. The acceleration rate is in
'UNITS /sec/sec

DECEL=100000000.0 'used to set or read back the deceleration rate of each

axis fitted
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CREEP=10000.0 'Sets the CREEP speed on the current base axis. The creep
speed is used for the slow part of a DATUM

'sequence

JOGSPEED=1000000.0 'Sets the jog speed in user units for an axis to run at

when performing a jog

FE LIMIT=40000000.0 'This is the maximum allowable following error. When

exceeded the controller will generate an
'AXISSTATUS error, by default this will also generate a MOTION ERROR

DRIVE FE LIMIT= 2000000.0 'This is the maximum allowable following error
applied to the DRIVE FE value. i.e. the

'actual following error in a remote drive which is received via a fieldbus

such as EtherCAT

DAC=0 'Writing to this parameter when SERVO = OFF and AXIS ENABLE = ON

allows the user to force a demand value for

'that axis

SERVO=1 'switches closed loop servo control on or off

REP_DIST=10000.0 'contains the allowable range of movement for an axis

before the position count overflows or underflows

FWD IN=-1 'holds the input number to be used as a forward limit input (-1:
Input disabled)

REV_IN=-1 'holds the input number to be used as a reverse limit input (-1:

Input disabled)

DATUM IN=-1 'holds a digital input channel to be used as a datum input (-1:
Input disabled)

FHOLD IN=-1 'holds the input number to be used as a feedhold input (-1:
Input disabled)

FS LIMIT=2000000000000000.0 'holds the absolute position of the forward

travel limit in user units

RS _LIMIT=-200000000000000.0 'holds the absolute position of the reverse

travel limit in user units

SERVO AXIS(0) = ON 'addresses servo axis 0 to be switched on
WDOG = ON 'Controls the WDOG relay contact used for enabling external drives

PRINT #0, "Machine Active" 'prints "Machine Active" in the terminal channel
#0
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MOVE (83886080) AXIS(0) 'lets the motor rotate exactly 1 rpm (23bit encoder--
> 8388608 pulses per revolution)

WAIT IDLE AXIS(0) 'waits until the axis movement is finished

WA (1000) 'waits 1000ms and proceeds with the rest of code
SERVO AXIS(0) = OFF 'addresses servo axis 0 to be switched off

WDOG = OFF 'switches Off the WDOG and hence the external drive

PRINT #0, "Machine Inactive" 'prints "Machine Inactive" in the terminal
channel #0

Temas relacionados

Programar una tarea de posicionamiento simple (pagina 15)
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5 Actualizar el firmware

5 Actualizar el firmware

El firmware del controlador TRIO MC6N-ECAT se puede actualizar con el software Motion
Perfect. Descargar los archivos de firmware de la pagina web de TRIO. Los enlaces de
descarga se encuentran en Software disponible (pagina 5).

Para actualizar el firmware, ir a “Controlador” > “Cargar Firmware...” y seguir las
instrucciones del software.
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6 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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7 Registro de cambios

QS10006_V1.0_ES, 2020.11

Primera edicion
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8 Hotline de Panasonic

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.

Europa

Austria: 02236 / 2 68 46, info.pewat@eu.panasonic.com
Benelux: 0499 / 37 27 27, info.pewswe@eu.panasonic.com
Francia: 01 /60 13 57 57, info.pewswef@eu.panasonic.com
Alemania: 089 / 45 354 2750, servo.peweu@eu.panasonic.com
Irlanda: 01/4 60 09 69, info.pewuk@eu.panasonic.com
Italia: 045 /67 52 711, info.pewit@eu.panasonic.com
Escandinavia: 46/ 8 59 47 66 80, info.pewns@eu.panasonic.com
Espaia: 91 /3 29 38 75, info.pewes@eu.panasonic.com
Suiza: 041 /799 70 50, info.pewch@eu.panasonic.com

Reino Unido: 01908 / 23 15 55, info.pewuk@eu.panasonic.com

Norteamérica y Sudamérica

EE.UU.: 1877 /624 7872, iasupport@us.panasonic.com

Asia

China: 400-920-9200 (toll free), https://industrial.panasonic.cn/ea/
Corea: +82-2-2052-1050, http://pidskr.panasonic.co.kr/

Taiwan: +886-2-2757-1900, https://industrial.panasonic.com/
Hong Kong: +852-2306-3128, https://industrial.panasonic.com/
Japoén: 0120-394-205 (toll free), https://industrial.panasonic.com/
Singapur: +65 /635 92128, pewapfa@sg.pewg.panasonic.com
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