OMmRON

CS1W-MCH71 - MECHATROLINK-II

Motion-Controller-Baugruppe

Motion Control

Mehrachs-Motion Control tiber Hoch-
geschwmdlgkelts-Bus MECHATROLINK-II
¢ Bis zu 30 Achsen kénnen bei einem Minimum an

Verdrahtung gesteuert werden

¢ Der Hochgeschwindigkeits-Bus MECHATROLINK-II
ist speziell fir Motion Control entwickelt

¢ Unterstitzt Positionierung, Drehzahl- und Dreh-
momentregelung

* Elektronische Kurvenscheibenemulation und
Achsensynchronisierung

* Hardware-Druckmarkeneingang fir jede Achse

* Maximale Programmeffizienz durch Programmierung

von Programmsteuerungsbefehlen, wie z. B. Multi-

task-Programmierung und Verzweigungsbefehle s

sowie verschiedene arithmetische Operationen '

Zentraler Zugriff auf das gesamte System von einem

Punkt aus

Durch die freie Kombination von Steuerungsachsen wird die Mehrachs-Steuerung vereinfacht. Es kdnnen bis zu 32 Achsen verwendet werden,
darunter 30 reale und zwei virtuelle Achsen, wobei jede Achse individuell einstellbar ist. Positionierungssteuerung, synchronisierte Steuerung
(elektronisches Getriebe, elektronische Kurvenscheibe, Follow-Up), Drehzahl- und Drehmomentregelung werden unterstltzt, woraus sich ein brei-
ter Anwendungsbereich ergibt. Durch die Nutzung des schnellen Servo-Kommunikationsbus MECHATROLINK-II kbnnen Bewegungsprogramme,
Systemparameter, Systemdaten und Servoantriebs-Parameter tber das Software-Tool eingerichtet und gelesen werden.

Systemkonfiguration

SPS der CS-Serie

Programmiersoftware
(MC-Miel fiir MCH)

MECHATROLINK-II

max. 30 Knoten;
Gesamtlénge: 50 m

Sigma II-Serie JUSP-NS115
Servoantrieb  Mechatrolink-II- Baugruppe

Sigma-Serie
Linearmotor__

Endlagenschalter,
Kontaktsensoren

Sigma lI-Serie
Servomotor
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Technische Daten

Motion-Controller-Baugruppe

Produktbezeichnung

CS1W-MCH71

Klassifizierung

CS-Serie CPU-Bus-Baugruppe

Geeignete SPS

CS-Serie, neue Version (CS1L]-CPULIH)

Fur die Montage der MC-Baugruppe geeignete
Baugruppentrager

CPU-Baugruppentrager oder E/A-Erweiterungs-Baugruppentrager der CS-Serie

Steuerungsart

MECHATROLINK-II (Positionierung, Drehzahl- und Drehmomentregelung)

Gesteuerte Geréate

Servoantriebe der Sigma-II-Serie (ab Version 38) mit MECHATROLINK-II-Schnittstelle und verschiedenen
E/A-Baugruppen.

Programmiersprache

BASIC-Dialekt fiir Motion Controller

Gesteuerte Achsen

max. 32, darunter 30 reale oder virtuelle Achsen und zwei virtuelle Achsen

Betriebsarten

RUN-Betriebsart, CPU-Betriebsart, Tool-Betriebsart/System (abhéngig vom Tool)

Automatischer/manueller Betrieb

Automatik-Modus: Modus zur Ausflihrung von Programmen in der Baugruppe
Manueller Modus: Modus zur Ausfiihrung von Befehlen von der CPU-Baugruppe
(Uber zugeordnete Worte)

Minimale Einstelleinheit

1/0,1/0,01/0,001/0,0001 (Einheit: mm, Zoll, Grad, Impulse)

Maximaler Sollwert

—2.147.483.648 bis 2.147.483.647 Impulse (32 Bits mit Vorzeichen); unendlicher Achsenvorschubmodus wird
unterstutzt.

Beispiel: 16.384 Impulse/Umdrehung nach Multiplikation, eine minimale Einstelleinheit von 0,001 mm und

1 mm/Umdrehung

ergibt —1.310.720.000 bis 1.310.719.999 Sollwerteinheiten.

Steuerungsfunktionen  |Servo-Sperre/-Freigabe

Sperrt den Servotreiber oder gibt ihn frei.

Uber Befehl der
CPU-Baugruppe

Tippbetrieb

Ausflihrung von fortlaufendem, unabhéangigem Vorschub fir jede Achse unabhangig von Geschwindigkeit/
Drehzahl-Systemparameter oder Override.

Nullpunktsuche

Bestimmt den Maschinennullpunkt in der in den Systemparametern festgelegten Richtung. Kann mit einem
Absolutwertgeber ausgefihrt werden.

Einrichtung des absoluten

Richtet den Nullpunkt bei Verwendung eines Absolutwertgebers ein. (Offset-Wert: 32 Bits [Impulse] mit Vor-

Nullpunkts zeichen)

Maschinensperre Stoppt die Ausgabe von Bewegungsbefehlen an die Achsen.

Einzelblock Fuhrt Bewegungsprogramme Block fiir Block aus.
Steuerungsfunktionen Positionierung Unabhéngige Positionierung fiir jede einzelne Achse mit einer spezifizierten Geschwindigkeit/Drehzahl oder
Uber Bewegungs- (Punkt-zu-Punkt) durch Geschwindigkeit/Drehzahl-Systemparameter.
programm (Simultanspezifikation: Bis zu acht Achsen je Block, Simultanausfiihrung: Bis zu 32 Bldcke je Baugruppe)

Lineare Interpolation

Lineare Interpolation flr bis zu acht Achsen gleichzeitig bei der spezifizierten Interpolations-Vorschub-
geschwindigkeit.
(Simultanspezifikation: Bis zu acht Achsen je Block, Simultanausfiihrung: Bis zu 32 Bldcke je System)

Kreisinterpolation

Kreisinterpolation fiir zwei Achsen im oder gegen den Uhrzeigersinn bei der spezifizierten Interpolations-Vor-
schubgeschwindigkeit. Spiralinterpolation bei zusatzlicher linearer 1-Achs-Interpolation ebenfalls mdglich.
(Simultanspezifikation: Zwei oder drei Achsen je Block, Simultanausfiihrung: Bis zu 16 Blécke je System)

Weitere Funktionen

Nullpunktsuchen, Interrupt-gesteuerte Positionierung, zeitgesteuerte Positionierung, Traversen-Positionie-
rung, unabhangige elektronische Kurvenscheibe, synchronisierte elektronische Kurvenscheibe, Link-Betrieb,
elektronisches Getriebe, Follow-Up-Synchronisierung, Drehzahlsollwert, Drehmomentsollwert

Beschleunigungs-/Verzégerungskurve,
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit

Trapezférmig oder S-Kurve, max. 60.000 ms (S-Kurve: Konstant max. 30.000 ms).

Externe E/A

Eine Schnittstelle fur MECHATROLINK-II-Servo-Kommunikation, ein Verzégerungsstopp-Eingang, zwei allge-
meine Eingénge, zwei allgemeine Ausgange

Vorschubgeschwindigkeit

Schnelle Interpolations-Vorschubgeschwindigkeit: 1 bis 2.147.483.647 (Sollwerteinheiten/min)

Override in %

0,00% bis 327,67% (Einstelleinheit: 0,01%; kann fiir jede Achse oder Task eingestellt werden).

Motion Control- Anzahl der Tasks, Anzahl

Bis zu 8 Tasks und 256 Programme je Baugruppe (max. 8 parallele Verzweigungen je Task)

mit CPU-Baugruppe Bereich zugeordnete Worte

Programme der Programme
Programmnummern 0000 bis 0499 fur Hauptprogramm; 0500 bis 0999 fir Unterprogramm
Programmkapazitat Konvertiert als Motion-Programm, max. 8.000 Bldcke je Baugruppe (2 MB); Anzahl der Blécke: 800
Datenkapazitat Positionsdaten: 10.240 Punkte/Baugruppe; Kurvenscheibendaten: max. 32; 16.000 Punkte je Baugruppe
Unterprogramm- max. funf Ebenen
Verschachtelung
Start Programme in anderen Tasks kénnen aus einem Programm heraus gestartet werden.
Verzbgerungsstopp Verzdgerung zum Stillstand, unabhangig vom Block
Block-Stopp Verzdégerung zum Stillstand, nachdem der ausgeflhrte Block beendet ist.
Einzelblock Fihrt das Programm Block flr Block aus.

Datenaustausch Der Baugruppe im CIO- Verwendet eine Baugruppennummer (25 Worte). Fir Baugruppen und Tasks verwendet: 11 bis 25 Worte

(abhangig von der Anzahl an Tasks)

Der Baugruppe im DM-
Bereich zugeordnete Worte

Verwendet eine Baugruppennummer (100 Worte). Fir Baugruppen und Tasks verwendet: 32 bis 74 Worte
(abhéngig von der Anzahl an Tasks)

Beliebiger Bereich (Bits)

Achsen: 0 bis 64 Worte (abhéngig von der maximal verwendeten Anzahl an Achsen)

Beliebiger Bereich (Daten)

Achsen: 0 bis 128 Worte (abhangig von der maximal verwendeten Anzahl an Achsen)

Beliebiger Bereich (Daten)

Allgemeine E/A: 0 bis 1.280 Worte (abhangig von den Einstellungen)

Speichern von Programmen und Daten

Sicherung auf Speicherkarte (in CPU-Baugruppe, max. 100.000 Mal iberschreibbar).

Selbstdiagnosefunktionen

Watchdog, RAM-Prifung, usw.

Fehlererkennungsfunktionen

Verzogerungsstopp-Eingange, Baugruppennummer-Fehler, CPU-Fehler, Software-Grenzfehler, usw.

Fehlerprotokoll

Gelesen durch IORD-Befehl von CPU-Baugruppe.

Programmiersoftware

Microsoft Windows 2000 oder NT 4.0 (Prozessor: Pentium, min. 100 MHz,
mit mindestens 64 MB Arbeitsspeicher)

Externe Versorgungsspannung

24V DC (21,6 bis 26,4 V DC)

Interne Stromaufnahme

max. 0,8 A bei 5V DC; max. 0,3 Abei 24 V DC

Gewicht (ohne Stecker)

max. 300 g

Hinweis: 1.

Berucksichtigen Sie die folgenden Punkte bei der Montage von Motion-Controller-Baugruppen an einer einzelnen CPU-Baugruppe:

- Die maximale Anzahl an CPU-Bus-Baugruppen, denen in der CPU-Baugruppe Worte zugeordnet werden kénnen
- Die Leistung der Spannungsversorgungs-Baugruppe fiir jedes CPU-Rack oder E/A-Erweiterungs-Rack und die Stromaufnahme
der im Rack installierten Baugruppen (weitere Einzelheiten finden Sie im Bedienerhandbuch der CPU-Baugruppe).

2. Die erforderliche Spannungsversorgung muss der Benutzer zur Verfligung stellen.
3. Eine Speicherkarte muss verwendet werden, um die CPU-Baugruppe mit Systemsoftware-Funktionen wie IOWR und IORD zu nutzen.
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JUSP-NS115 - Mechatrolink-lI-Schnittstellenbaugruppe

Beschreibung

Details

Produktbezeichnung

JUSP-NS115

Geeigneter Servoantrieb

SGDH-OOOE-Modelle (ab Version 38)

Installationsmethode

An der Seite des SGDH-Servoantriebs montiert: CN10.

Basis-
Spezifikationen

Spannungsversorgung

Erfolgt Uber die Steuerspannungsversorgung des Servoantriebs.

Leistungsaufnahme

2W

MECHATROLINK-II-
Kommunikation

Baudrate / Ubertragungszyklus

10 MHz / 500 ms oder mehr. MECHATROLINK-II-Kommunikation
(4 MHz / 2 ms bei MECHATROLINK-I-Kommunikation)

Befehlsformat

Betriebsspezifikation

Positionierung mit Hilfe von MECHATROLINK-I/Il-Kommunikation.

Sollwerteingabe

MECHATROLINK-I/l-Kommunikationen
Befehle: Motion-Befehle (Position, Geschwindigkeit/Drehzahl), Interpolationsbefehle, Para-
meter lesen/schreiben, Uberwachungsausgang

Positioniersteuerungs-
Funktionen

Beschleunigungs-/Verzégerungs-Methode

Linearere Beschleunigung/Verzégerung, asymmetrisch, exponentiell, S-Kurve

Vollstdndig geschlossener Regelkreis

Positionssteuerung uber externen Impulsgeber mdéglich.

Spezifikationen fir
externen
Impulsgeber

Art der Ausgangspulse des externen Impuls-
gebers

5 V differentiell, Line-Treiber-Ausgang (entspricht der EIA-Norm RS-422A)

Signalform des externen Impulsgebersignals

90° Phasendifferenz, 2-Phasen-Differentialimpuls (Phase A, Phase B)

Maximale Eingangsfrequenz des Servo-
antriebs

1 Mimpulse/s

Spannungsversorgung fir externen Impuls-
geber

Muss vom Kunden bereitgestellt werden.

Eingangssignale

Anderung der Signalzuordnung méglich

Vorwarts-/Ruckwartslauf gesperrt, Nullpunktriickkehr-Verzégerung LS
Externe Haltesignale 1, 2, 3
Vorwarts-/Ruckwérts-Drehmomentregelung

Interne Funktionen

Positionsdaten- Positionsdatenerfassung Uber Phase C sowie den externen Signale 1, 2 und 3 méglich
Erfassungsfunktion (Latch)
Schutz Parameterbeschadigung, Parameter-Einstellfehler, Kommunikationsfehler, WDT-Fehler,

Ausfallerkennung fur Impulsgebersignal

LED-Anzeigen

A: Alarm

R: MECHATROLINK-I/Il-Kommunikation aktiv

Motion-Controller-Baugruppe
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OMmRON

Bezeichnungen der Anzeigen und Bedienelemente

CS1W-MCH71 - Motion-Controller-Baugruppe

_ - LED-Anzeigen

_ — — - Einstellschalter fiir die Einheitennummer (UNIT No.)

- — — — Furkiinftige Verwendungszwecke

_ - = MECHATROLINK-II-Kommunikationssteckverbindung:

Verbindung mit den MECHATROLINK-II-Knoten

= = -~ E/A-Steckverbindung

JUSP-NS115 - Mechatrolink-lI-Schnittstellenbaugruppe

NS115 [ erfiit -~

— Drehschalter (SW1)

Zur Einstellung der Mechatrolink-I-Stationsadresse

LED (A)
Alarmstatus

LED (R)
MECHATROLINK-II-Kommunikationsstatus

DIP-Schalter (SW2)
Fiar MECHATROLINK-II-Kommunikationseinstellung

MECHATROLINK-II-Kommunikationssteckverbindungen CN6A und CN6B:
Verbindung mit dem MECHATROLINK-II-System

CN4 Steckverbindung fir externes Impulsgeber-Rickfiihrungssignal
Zum Anschluss des externen Impulsgeber-Rickfihrungssignals

Erdungsleiter
Anschluss an die Erdungsklemme des Servoantriebs
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Abmessungen

CS1W-MCH?71 - Motion-Controller-Baugruppe

MaBeinheit: mm Gewicht ca.: 0,3 kg

MaBeinheit: mm

ERH
ER3
ER4

128

1 I

T

Gehauseerdungs-
anschluss

M4
Steckverbinder

.

|, Do Covporaton

JUSP-NS115 - Mechatrolink-ll-Schnittstellenbaugruppe

Gewicht ca.: 0,2 kg

o
Typenschild

|
)
” O>D]
H

100,5 128
104
Ll
Installation
Anschliisse der Mechatrolink-lI- Schnittstellenbaugruppe
1
Servoantrieb ‘
Typ SGDH |
(fur SERVOPACK-Anschluss ‘
siehe Kapitel zu Sigma-Il) ‘
l [ Exteme Impuisgeber-Rick- |
I ‘ CN4 ‘ fthvung i DrehzahPostions-
« /g 12 LCN6A |MECHATROLINK-Schnittstellenbaugruppe pgoy [ o1=2:3 erkennung
’ % Typ JUSP-NS115
Zu weiterer P |, 18
MECHATROLINK-II-Station l\\ /,' SH| . |4
1200 s Lz Impulsgeber
O \A o
° P - 3
o \Y/' SH| ;14
CN 6B
SchlieBen Sie einen Abschlusswiderstand ‘ .
JEPMC-W6022) am letzen Gerét im Bus an.
( ) o
BAT (+)
Speicherbatterie™! [ Tp 2 =T/ AL 01
2,8 bis 4,5V 8 @
- BAT () 22 38 Alarmcodeausgang
AL 02 ) Maximale Betriebsspannung 30 V DC
+24VIN 47 33kQ | ©_< Maximaler Ausgangsstrom 20 mA DC
. ‘ 39
40 : - K i Q AL 03
24v — 0 HF¥—— "1 1
= i, 1y sa
Nullpunktriickkehr- [ % = v
—— /DEC 41 !
Verzégerung LS*2 +—o SN
bei /DEC EIN »—!:l—?’ o5 TS 25 JCOIN+ Positionierung abgeschlossen
| - — .
Vorwartslauf gesperrt P-OT 42 AK I [ s 26 (EIN bei abgeschlossener
bei P-OT AUS o0 S Lo /COIN- Positionierung)
— Aﬁ 0 F{ - 27 ) 1B+ BK-Ausgang*2
Ruckwartslauf gesperrt N-OT 43 TN [ = o8 (EIN bei geloster Bremse)
bei N-OT AUS o A - : Ll /BK-
H:lj 777777 29
- ) y—F"! T /S-RDY+ Servo-bereit-Ausgang
Externef Pogltlonsspelcher- | 55 JEXT 1 44 T FJ : *4 | 30 /S-RDY (EIN bei ,Bereit)
signal 1*2bei EXTTEN | ~— T | T —---1 -RDY-
% = = S1L ALm .
Externes Positionsspeicher- | 5— /EXT 2 45 : aK : | *: : a2 * (S:GVS? l?el ia;rlr;::;s)gang
signal 2*2bei EXT2EN | | | T — ALM-
I % P Optokoppler-Ausgang
Externes Positionsspeicher- |5 /EXT 3 46 L 7T7 7: Maximale Betriebsspannung 30 V DC
signal 3*2 bei /EXT3 EIN = Steckergehéuse Maximaler Ausgangsstrom 50 mA DC
FG
_ - Abschirmung mit Steckergehéuse verbinden.
1 P stent fiir paarweise verdrillte Kabel. ! steht fiir die Abschirmung.
*1 Anschluss bei Verwendung eines Absolutwert-Drehgebers und wenn die Batterie nicht an CN8 angeschlossen ist.
*2 Einstellung der Signalzuordnung mittels der Benutzerkonstanten.
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Bestellinformationen

Motion-Controller

Bezeichnung Produktbezeichnung
Mechatrolink-11 Motion Controller-Baugruppe CS1W-MCH71

Mechatrolink-ll-Gerate und Zubehor

Bezeichnung Anmerkungen Produktbezeichnung
Mechatrolink-1I-Schnittstellenbaugruppe Fir Servoantriebe der Sigma-II-Serie. (Firmware-Version 38 oder neuer) JUSP-NS115
Mechatrolink-Il-Abschlusswiderstand Abschlusswiderstand JEPMC-W6022
Mechatrolink-1I-Kabel 0,5m JEPMC-W6003-A5
im JEPMC-W6003-01
3m JEPMC-W6003-03
5m JEPMC-W6003-05
10m JEPMC-W6003-10
20m JEPMC-W6003-20
30m JEPMC-W6003-30
24V DC E/A-Modul 64 Eingange, 64 Ausgénge JEPMC-102310
Zahlermodul Umkehrbare Zahler, 2 Kanale JEPMC-PL2900
Impulsausgangsmodul Impulsfolgepositionierung, 2 Kanéle JEPMC-PL2910
MechatroLink-II-Verstérker Bei Anschluss von 17 oder mehr Achsen an den Mechatrolink-1I-Bus ist der |JEPMC-REP2000
Zwischenverstarker erforderlich.

Computer-Software

Beschreibung Produktbezeichnung
MC-Miel fur MCH MOTION TOOLS-CD

SAMTLICHE ABMESSUNGEN IN MILLIMETER.
Umrechnungsfaktor von Millimeter in Zoll: 0,03937. Umrechnungsfaktor von Gramm in Unzen: 0,03527.

Cat. No. I08E-DE-01 Im Sinne der sténdigen Produktverbesserung behalten wir uns Anderungen der technischen Daten ohne vorherige
Ankulndigung vor.
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