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Acerca de este manual

En este manual se describen la instalacion y la operacion del sistema

Nombre

Cat. No.

Contenido

Manual de Sigma-IIl con

SIEP S800000 11

Se describen la instalaciéon

. L interfaz MECHATROLINK y la operacién de los
Motion Control Trajexia. servodrivers Sigma-ll
Antes de intentar instalar o utilizar las unidades Motion Control Trajexia, con interfaz MECHATROLINK
se recomienda leer detenidamente el presente manual, asi como toda _ : : —
la documentacion afin relacionada en la tabla, con el objeto de familiarizarse | Variador V7 TOEP C71060605 02-0Y | Se describen la instalacién
perfectamente con la informacién facilitada. Asegurese de leer las y la operacion de los variadores V7.
precauciones presentadas en la siguiente seccion. Variador F7Z TOE S616-55 1-0OY Se describen la instalacion
y la operacién de los variadores F7Z.
Nombre Cat. No. Contenido Variador G7 TOE S616-60 Se describen la instalacion
Sistema Motion Control I50E Se describe cémo familiarizarse Y la operacién de los variadores G7.
Trajexia rapidamente con Trajexia en una Interfaz MECHATROLINK | SIBP-C730600-08 Se describen la instalacion
GUIA RAPIDA configuracion de prueba para mover SI-T para G7 y F7 y la operacion de las interfaces
DE REFERENCIA un solo eje con MECHATROLINK-II. MECHATROLINK para los
MANUAL DE I51E Se describen la instalacion y las variadores G7'y F7.
REFERENCIA DE especificaciones de hardware de Interffaz MECHATROLINK | SIBP-C730600-03 Se describen la instalacion
HARDWARE del sistema las unidades Trajexia y se explica ST-TNV7 para V7 y la operacion de las interfaces
Motion Control Trajexia la filosofia del sistema Trajexia. MECHATROLINK para los
Sistema Motion Control I152E Se describen los comandos variadores V7.

Trajexia
MANUAL
DE PROGRAMACION

BASIC que se utilizan para

la programacion de Trajexia,

se explican los protocolos de
comunicaciones y el software
Trajexia, se ofrecen ejemplos
practicos e informacion para la
deteccion y correccion de errores.

Manual del servodriver
Sigma-ll

SIEP S800000 15

Se describen la instalacion
y la operacién de los servodrivers
Sigma-ll.

Manual del servodriver
de la serie JUNMA

TOEP-C71080603 01-OY

Se describen la instalacién
y la operacién de los servodrivers
JUNMA.

A\

Manual de JUSP-NS115

SIEP C71080001

Se describen la instalacion
y la operacién del modulo
de aplicaciéon de MECHATROLINK-II.

Médulos de E/S SIE C887-5 Se describen la instalacion
MECHATROLINK y la operacién de los médulos
de entrada y salida MECHATROLINK
y el repetidor MECHATROLINK-II.
Comandos de W342 Se describen el protocolo
comunicaciones de de comunicaciones FINS
SYSMAC series CS/CJ y los comandos FINS.
ADVERTENCIA

Asegurese de leer y comprender la informacion incluida
en este manual; en caso contrario, pueden producirse dafos

personales o incluso la muerte, dafios en el producto o fallos
del mismo. Antes de iniciar cualquiera de los procedimientos
y las operaciones indicadas, lea cada seccién en su totalidad
y asegurese de comprender toda la informacion incluida

en ella y en las secciones relacionadas.
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Funciones compatibles por versiones de unidad

Durante el desarrollo de Trajexia, se han incorporado nuevas funciones

a la unidad controladora después de su lanzamiento al mercado.

Estas funciones estan implementadas en el firmware y FPGA de la unidad
controladora.

En la tabla siguiente se muestra un resumen de las funciones correspondientes
en relacion con la version de firmware y FPGA de TJ1-MC__.

Funcionalidad Version de firmware Version de FPGA
de TJ1-MC__ de TJ1-MC__

Compatibilidad completa con V1.6509 21 y superior

TJ1-FLO2

Compatibilidad con comandos | V1.6509 Todas las versiones

BASIC FINS_COMMS

Compatibilidad con TJ1-DRT V1.6509 Todas las versiones

Compatibilidad con TJ1-MC04 | V1.6607 21y superior

y TJ1-MLO4

Compruebe las versiones de firmware y FPGA de TJ1-MC__

Conecte TJ1-MC___ al software Trajexia Tools. Consulte el manual
de programacion.
Abra la ventana de terminal y escriba los siguientes comandos:

Escriba PRINT VERSION en la ventana de terminal. Este comando
devuelve el numero de version de firmware actual del controlador Motion.
Escriba PRINT FPGA VERSION SLOT (-1) en la ventana de terminal. Este
comando devuelve el nimero de version de FPGA actual de TJ1-MC_.
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T T | S U2 OSSR PSPPSR 92
B.2.142 HLIM_TIMEOUT ...ttt e e s e oo h e e e et e o ee e ea e oo ee e e o et oo s s e £ R e oo Re e s s e e £ a e e e eee e eae oo m e e emseeemee e s e e saee s ame e sae e e seesmeseaneeemneeeneeemneeseneeans 93
R B T | A I I OO PP PR 94
R B | IS L 0 OO P PP RO 95
B T VAT AT 8 I o OSSP PP RO 95
BT LG T 7 | OO PP 96
BT L A OSSP PU RO 96
BB T =t | OSSP PP RO 96
B2 e T =t L OSSP P PR 96
B.2.150 IF.THEN. ELSE..ENDIF ... e e oo e e oo e e m e e s e e sa e e e o e e e s ee e oo m e e eam e e em e e e e e e saee s ame e sae e e meesaeeeanesemneeemeeamneesreeeans 97
02 Lo | OSSP PP RO 97
B.2.152 INDEVICE ...ttt e e oo e oo et oo e e oo oo e e e oo o s s e e e e e e e et oo R e e e R e eRe e e R e e eR e e e eR e e eRe e e R e e eae e e R e e R oo eR e e s n e see e e e e ehe e e en e e enee e reeenne e saee s 98
T2 o2 T LI N I S OO P U PPN 98
T2 BT | U O P OO P PP RO 99
T2 o T | OO PP OO 99
T o G I | AV =t I PP PP 99
T Lo A 1 AV =t S 1 I =1 OO OO RO PP PR 100
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I Bt I LAV g I S N I PP OUPPRRPPO 101
I [T LAV =t g I = AT S PP SUPPRRPP 102
G2 L 3 B 1@ T 1] =t 10 103
LG T2 5 72 - 2 103
I [ B NS Y 1 TR UP PR 104
LG T2 5 N T 1 1 104
G T2 1 T TN 1 V1 = 104
G T2 1 T T T 1 105
I Ly A I 1 I €@ 1 7 ISP OPPPTRO 105
G T2 5 < T 1 106
G T2 1 T 1K 1 106
G T2 4 T 1Y A 106
G T2 I T |V AN - = 107
T2 2 Y (@ ANy I (O I 11 107
G T2 G T |V =1 = 108
G T2 I R |V | 1= I 109
G T2 T 1Y [ 5 109
3.2.176 MOTION _ERROR ...ttt e e ettt e oo ettt e e e e et et e e e e e eabeeee e e e asseeeeeaaabeeeeeeeasbeeeeaasseeaeeestseeeeesateeeeeeassbeeeeeansseeeeeeantaeeeeeasteeeeeeanssaeaessanseneeeeassees 109
G T2 A |V [ 1 110
G2 A ST 1Y [ L A = 1 111
T2 e T 1Y [ L 4 =0 1 = L 112
G T2 <0 T 1Y [ L =111 114
T2 < 3 B 1Y (@ L 1Y [ 15 22 115
T2 < T2 |V | = @ 1 116
G T2 < TG T 1Y 15 = 116
G T2 < R |V 8 0 116
G T2 < 1 T 172 [ 117
I B I V1 L € @] o] i O PSOTPPTPO 117
G T2 < 7 1 =T 117
G T2 < T T 1 =G 117
G T2 1< 1< T 11 0 117
G T2 1 10 T 1 N 118
LG T2 e B VI I = 118
G T2 e 12 O | 118
T2 e 1 T O ] = 1 T 118
G T2 12 7 N | 119
T2 e LT O 1N T €10 1 U 119
T2 e 1 T O 1N TR €T I R 119
G T2 e 7 | 119
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R e T O T o N L OO PR PP 120
B0 e T O ] TSSO PUR PP PR 120
B.2.200 OUTDEVICE ... .ottt et e a e s o e oo e e oo h e s ae oo ee et e e oo es e es et e e oo es e e eme e ea e e e a s e £e e e e eme e s e e e om e e eam e seeeeam e e emn e e emee s ne e sae e e neeeeeeeen e s eneeeneas 121
B0 O IO 1O I I 1 O U OO PT PR 121
KB40y O AV © 7N | OO P PR PR 121
R T i © 7 1 OO OP PR 122
KT 0 S e OO OP PP PR 122
B.2.205 PIMOVE.... .ottt oo R e R oo oot e eh e e e e e e R R oo eR oo R oo eRe e e R e e eee e e eR e e eR et e R e e e e e e ene e e eR e e sRe e e sre e ee e e ene e e e e e enen e reeennas 122
B.2.208 POS _OFFSET ...ttt h et h e R e oo Re e oo eREe e e R e e e e e R e eR e oo eRee e R e e eR e e eae e e eR e e e n e e e a e e eR e e s re e sae e e ne e see e e en e e eneeeneas 123
B.2.207 POWER _UP ...ttt et et e oo oo h e oo s e et oo h e ee e e e oo eR e e oo R e e eR e e e R e eR e oo eR e e e e e e eR e e ea e e e eR e e e R e e e e e e en e e s re e sre e e ne e seeeeen e eneeaneas 123
32,208 PRINT .o e e oo et h e st e e e e e e e oo R e e e R oo eh e e R e e e e oo e e e e e R oo eRee e R e eR e e e Re e eR e oo eR e e e Re e eR e e e ne e eR e e e ne e e n e e ar e e e ere e sae e e eneeeeeeereeeneeennas 123
B.2.209 PROC ..o e oo R R e ee oo R oo e e oo eh e e e R oo R e e e R e eR et e Re e e oo eR e e e R e e eRe e e Ee e eR e e e ne e e r e e eree s ere e sae e e aneeeeeeeen e s e e e eneas 124
B.2.210 PROC _STATUS .ttt a e e b oot oo e e e et oo s et et oo e oo esee e eR e £ R e e e oR e £e e e e em e e s e e e em e e eae e e es e e e s e e e ne e e eR e e e n e e sae e e ne e seeeeen e e eneeeneas 124
B.2.211 PROGCESS ...ttt et e oo e h e e e oo Re e e R et e oo eR oo eR e E e e e R oo R e e eRe e e R e e ee et e R e s e e e e ene s e R e e eRa e sre e se e e eae e eneeenee e reeennas 125
3.2.212 PROCNUNMBER ... ettt a ettt e e oo e ae e e e et e e et e ae e e R e e e e oo e h e e oo Re e e e e e see e e eme e em e e e am e e eme e e ame e s m e e smee e seeesaneeemeeeaneesneeeneeannas 125
B.2.213 PROFIBUS ...ttt et a e e e oot e e e e s ae oo eh et et oo es e e e e e s e e e R e e e R e £ R R e e e R e e e R oo eR e e e eRe e eR e e e R e e e e e e ene s e r e e eR e e sre e ee e e eneeeeeeenee e reeennas 125
KT U A 1 o OO O O RR PP PR 126
B.2.215 RAPIDSTOP ...ttt a e et e e e e e oo e et e e oo es e eh e e e e oo osee e e R e e eRe e e R e £R e oo eRe e e R e e eR e e ea e e eRe e e R e e et e e eRee s R e e sae e e neeeeeeeeneeeneeeneas 127
N LI = T = N TSP PRR PP PR 127
T A S ={C o 1 OO PP PR 128
R kT =L C R o 1 = PO O PP PR 128
KB L TR = S OO OO PP 128
B.2.220 REMAIN . .. ettt ot e et e et oot e e oo e os oo s e s R e e ee oo ee e e o R oo eR e e e R e eR e e e R e eR e oo eR e e e R e e eR e e ea R e eRe e e R e e e n e e er e e e ere e sae e e neeeeeeeen e s eneeaneas 130
3.2.221 REMOTE_ERROR ...t ettt oo m e et e e e e eh e oo R e s e e e oo R e e £ e e e ea e e e e e e ee e e e m e e ee e e e me e s n e e ssee s smeesaeeeemeesaneesneeaneeannas 130
B.2.222 RENAME .. ettt h oo et oo h e e e et oo e e e e ae e oo R e e R e e e R e e e eR e e e eR e eR R e e e R e e e R e e eh e e e R e e esee e R e e e e e e ene e e r e e sne e sre e e ee e eneeeneeenee e reeennas 130
R T =1 i T OO OO PP PR 131
R S = O ] o I 1 | OO OP TR PR OPRO 131
B.2.225 REPEAT.UNTIL ..ottt h e s s h e et oo o e e e o e oo eh et et oo os oo ea e £ e e e e eRe e £e e e e eme e s e e e em e e eae e sheeean e e emneeameesmeesmeeeneeseneeanesenneeaneas 131
R G I =] = OO OO PP PR 132
A A = U 1 TSP PP PP PR 132
R < T =AY | T OO PT PP PR 132
B.2.229 REV_JOG ...ttt E e et e e R oo eR e e R e e R e e e R e eR e oo eR e e e R oo eR e e e R e e eR e e e s e e n e e eree s er e e se e e neeeeeeenneseneeeneas 133
B.2.230 REVERSE ... ettt e h e e e et oo e h et oo oo h et et oo eR oo e R e e R oo e R oo R oo ehe e e eR e e ee oo R e e e e e e ene e e ea e e sr e e sre e e e e e eae e e e e e eneeeeneeennas 133
T2 T s S T 1 OO OP PR 133
32,232 RUN e e e ettt a e et e s h e et oo et e e b oo eh oo s e £ e e e oo eh e e e R e e e eR et e R e SR e e e R e e e e e e eRe e e Re e eR e e e R e e eR e e e ne s e n e e eR e e e er e e sae e e eneeeeeeeneeeneeennas 133
3.2.233 RUN_ERROR . ...ttt h e s a e e e oo e h e o e e e te e et oo R e e e R e em e e eR e e £ e oo s me e e R e e em e e e s e s e e e e e eme e e r e e eR e e sre e e e e e ene e e e e e en e e e neeennas 134
B.2.234 RUNT Y PE e e ettt e e e s e e e oo eh et e a e e oe e e e e e oo om e oo R e £ R s oo e R e e £ e oo eme e e eRe e em et e n e e ea e e e eae e e eh e e sR e e sre e eae e e ene e e e e e enee e neeennas 134
R 1 TS T =1 OO RO PP O 135
R |G IS T = 1 OO PR PP PR 135
BL2.237 SCOPKE ...t e e Rt e e eR et oo e e eh e e e e oo eR R oo eR e e R oo eR e e e R e e ehe e e eR e e eRee e R e s e e e e ene e e er e e s e e e sre e e e e e eae e e e e e eneeeereeennas 136
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B.2.238 SCOPE_POS ...ttt h e e e oo R e e e e e e R e e R oo eR e e e R oo e oo ea e e e R e e eh e e e r e eR e e e n e e e e e e eree s R e sre e ene e see e e neeseeeneas 137
B 1 T ] = I = O I OO UP T RP ORI 137
B.2.240 SERVO ... h et ee e e e e et e eE e e e e e R e e eR e e e e e eR e e e oo ea et e eR e e ee e e e E e e eR e e e ne e e n e e eR e e s R e e sae e e ne e seeeeen e e eeeeneas 137
3.2.241 SERVO_PERIOD ...ttt e e oo oo e e e e e e h e e e e o s e e e e oo e R e e e a R e e ea e e e eR e e e e e e eR e e e e e e e eRe e e R e e e e e e eRee e n e e sae e ene e see e e e e e eneeeneas 137
N s | = I = 1 OO PR PR 138
B.2.243 SETCOM ..ottt h e e et e oo e e oo eR e e oo eR e h oot e e R e e e eR e eR e e e eR e e e oo eRe e e Re e eR e e e R e e eRe e e R e e e a e e en e e s re e sae e ene e seeeeeneeeeeeneas 138
BL2.244 SGIN ..o e e e e e e o E e eh e eRe o e oo ea e e e ee e R ee e EeeeRe e e R e eRee e eR e e e ee e eR e e eaee e ere e eare e an e e e r e e e ae e eae e sne e sreeen e e saeeeneas 139
BL2.245 SN . e e e e e e e e E e eeee R e e o e oo ea et e R oo eREeeeRe e e R oo eRe e e e e e ee e e e eRe e eR e e e R e eRee e ne e e n e e eRee s ere e sae e e ne e seeeeeneeeneeneas 139
R LI O OO OO PR SRR 139
BL2.247 SPEED ... e e e e e e e eh et e e e R oo e R e e e e e R e e e oo ea e e e Re e eR e e e E e e eR e e e R e e et e e eRee s re e sae e e ne e see e e e e e eeeeneas 139
BL2.248 SQIR .. e e e e o E et ee oo R o e oo ea et e ee e R e e e R oo eRe e e Re e fR e e e eRe e s ee e eR e e eaee e eR e e ean e e en e e e Ee e e ee e ere e eane e sreeeneesaeeeneas 140
B.2.249 SRAMP ...t eh e et e oo e oot e eh oo e e e e R ee e e R e e et e eRe e e e oo ea e e e R e e eR e e e r e e eR e e e n e e e a e e eree s e R e e sae e e ne e see e e e e e eeeeneas 140
B.2.250 PASO ... oo e oo R E e e e e eh et e oo eREe e e R e e e e e e R e e e oo ee e e e R e e eR e e e E e e eR e e e R e e e e e e eree s e R e e sae e e ne e seeeeeneeeneeneas 140
N S B I =1 o N I L OO OO O TP PRR PP PR 140
B.2.252 STEPLINE ...ttt a e e h e e e et oo h e e ae oo o e e e e oo es e e e e e e oo eR oo e R oo R R e e eR e e R e e eRe e e eR e e ee et e R e e e e e e eae e e er e e eRe e sre e ee e e sne e e e e e enee e reeennas 141
RT3 T I U OO PP PT PR 141
3.2.254 SYSTEM_ERROR ... e ettt o bt e oo e a e e oo s ae e e oo e ee e oo R e s e e e e R e e se e e e em e e st e e em e e ea e e e ee e e e R e e e a e e e R e e e n e e sae e e ne e see e e e e e eneeneas 142
N2 T B =) TSP PP PR PR 142
KBTI I = 1 I TSP PP PP PR 143
B.2.257 TABLEVALUES ... e et et e ot oo h e e s et oo e e e o e et oo R e e R e e eR e e oo R e e e R oo eRe e e e Re e eR e e e R e e ea e e e en e s e R e e eR e e e ere e se e e eae e e e e e eree e reeennas 143
BT < T I SRS OO PP 144
BT T T o | = PO OO PUR PP PR 144
B.2.260 TICKS L. e e et a e oo E e oo eh e R e e e e e eh et e R oo eRee e R e eRe e e R e e e e e eRe e e eRe e ee e e ea R e e eRe e e ne s e n e e eR e e s er e e sae e e aneeeeeeeereneneeeneas 144
B2 I I 11T OSSR P PP UR 144
BL2.262 TIMES ...ttt et e h R e £ R £ R £ SR £ e R £ eR e £ R e R e e R £ eE e SR £ SR £ R £ SR £ R £ e R e ek e ea e oA e e e e e £ R e R e eE e eR e R e e R e e Reeee e et et et et e te et e n e ereereeneeneas 145
KB4 3 T I USSP PP OR 145
B.2.264 TRANS_DPOS .. ettt st e e e et e b e e e oo a et e R oo et e oo eR oo eR e e R R e e e R e e R oo eRe e e eRe e eR e e e R e e ea e e e ene s e R e eR e e er e e een e ereeeneeer e e e reeennas 145
B.2.265 TRIGGER ...ttt st e e e a e o b e ee e e e a e e e e eh et e R oo eR e e R e eR e e e R e R e oo eR e e e R e e eR e e ea R e e eRe e e n e e e a e e eree s eRe e sae e e neeeeeeeen e e e e eneas 145
BTG I O OO OU PP PPRT PR 145
T A N (O | O P OO PR 146
B.2.268 TRUE ...ttt et s e R e e E e ee e e R e e oo h et e e oo eR R e e eR oo R e e eR e e e R e e ehe e e eR e e eR et e R e s e e e e eae e e ea e e nR e e e ere e e e e e eae e e e e e eneeeereeennas 146
B.2.269 TSIZE ..o e e E e E st a e e e e oo ea e e R oo eR e e e R e eRe e e R e e R e eR e e e R e e eR e e e R e eRe e e ne s e e e e eree s er e e se e e neeeeeenr e eneeennas 146
KT O L U 1| 0 OSSO PT PR 147
KT T U 1 | X 11 TP P PP PR 147
KT 7 U | | OO PT PR 147
KT YA = 1 o (T OO PT PP U 147
B.2.2T4 VERSION .ottt et e oot et oo oo st e s e s ae e oo oe e h e e e e oo eR e e R oo e R e e e R e eR e oo eR e e e R e e eR e e eaE e e eRe e e R e e e n e e eree s er e e se e e ne e eeeeeen e e neeeneas 147
K S YA o o C 7 | T OO PP PR 148
BL2.2T6 VP _SPEED... .. e et e e e e e e e R e e R e R oo e R e e e e e eh e e e eR oo ee et e R e e e e e e ane s e r e eRe e sr e e e ee e eae e e e e e enee e re e 148
KT YA & S USSP PPRT PR 148
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3.2.278 VRSTRING ...t e e e et e st e e s n e s s ae e e s smn e e s n e e e s aneeesnnee s
B2 270 WV A e e e e e e e et e e e e e e e e r e e r e e e e e e anre e nree s
3.2.280 WAIT IDLE. ... ettt e e e e et e e e s e e e e e s sare e s nan e e s nee e e saneean
3.2.281 WAIT LOADED ... .ottt ettt et e s e e st e e s e s n e e s en e e e ene e s ne e e e aanee s
3.2.282 WAIT UNTIL <t e e s e e s s e e e st e e e e e e e e s aee e mn e e e saneeeeaneas
3.2.283 WDOG ... ittt et e e e e e e e et e e e e e e e er e e e nr e e e anre e e e an
3.2.284 WHILE..WEND ..ottt e et e e e e s e e s r e s ne e s ne e e e earee s
B.2.285 XOR ...ttt e et e et e a e e e R e e e e s e rare e e nre e s a e e eaneas

4  ProtocoloSs de COMUNICACIONES .....cveimiiiiiiiireirermre s s s rasrassassassmssnssassnssnssnssnssnssnssnssnnsnns

o B 01 (=Y 5 = Yot o 1] o o] a1 o] L= PSSRSO
N 1 {0 T=T 4 o T PSP PP PPPPPPPTR

4.21 Comunicacion con Trajexia directamente desde el ordenador

4,22  Comunicacion con Trajexia de forma remota............coovieeeiiiiiiiiiiiiieiiee e
4.2.3 (o] (e oto [0 T I =T =T CF= N 1o ] S
4.2.4 Protocolo de Servidor FINS ..ottt e e e
4.2.5 Protocolo de ClIente FINS ...ttt e e e e e
B S (o] (o ele) [ JE=T=1 4 [OOSR UPPPPPIRN
4.3.1 MaESTIO HOST LINK ... e e e e e e e e e e e e e e e et eaaes
4.3.2 ESCIavo HOSE LINK oo e e e e e et e e e e e e et e e e e eeenab e e e e eeanaanas
4.3.3 Protocolo definido por €1 USUAKMO ........oooiiiiiiiiiiiee et e e e e e e e e e e e e eannnees
A4 PROFIBUS ettt et e et e e e e e e ettt eeeeeeeaeaaaaaaaettaaaaaaaeterra———————————
441 [T yoTe [¥ oTel (o] o ISP
4,42  Configuracion de las COMUNICACIONES .........uuuiiiiiiieee it e e e e e e e e e e e e e e e e e e eannnreees
443 Estado de [as COMUNICACIONES .........uiiiiiiiiii et e et e e e e e e e e e e e anaaaas
4.5 DEVICENEL ...ttt et et e e e e e e e et a— e eeeeeeataeeeeeetaaeeeaeetaaaaaeeraatnaaaaaees
451 [T iyoTe [§ oTel (o] o I OO UPPPRPRR
4,52  Configuracion de 1as COMUNICACIONES .........uueiiiiiiieee i ittt e e e e e e e e e e e e e e s e e e nrnaeees
453 Estado de [as COMUNICACIONES .........uiiiiiiiiiiie et e et e e e e e e e e e e e e anaaans
4.6 MECHATROLINKII e e e et et et e e e e e e e e ettt ettt ee e et aaaeseseeaeaeaaeeaeaeeeeeeeseeeseesesressssarnnnnnn

5 Interfaz Trajexia TOOIS ... annnes
ST I 0] oo [Vt o] o EO U PP PTPPRP

5.2  ESPECIfiCACIONES Y CONEXIONES .....coiiiiiiiiiiiei ittt ettt ettt e e e e et e e e e st e e e e e a b e e s e aanb e e e e e anbeeas
5.21 Especificaciones del PC ... . et a e e e e eeeeas

5.2.2  Instalacion del software Trajexia TOOIS .........oouiiiiiiiiiiii e

523  ConexiOn @ la T -MC oottt e e e e e e e e e e e nnaeneaaaeeeaaan

ST R o (0o (1 PP PP PRP
5.3.1 Proyectos de TrajeXi@l TOOIS ......coii i ebbe e e e

5.3.2  Ventana de comprobacion de proyecto ........ooooiiiiiiiiiii s

MANUAL DE PROGRAMACION



0°€ UoISIASY

Contenido traj exi.a

5.4  Ventana de aplicacion de TrajeXia@ TOOIS .........couiiiiiiiiii ittt ettt e e e ettt et e e oo a ettt e e e a bt e et e a4 aaee et e e e e ee e et e e o n bt e et e e e amee et e e e e R e eeeeeeamseeeeeesamnsbeeeeaannnneeeeannneeeas 194
541 L= T TS 0 L= o0 o1 o )RS 194

54.2 =T = T 0 [ 0 1= o RSP 194

54.3 [T = o [T 0 T= T4 = 0 0T 1= o = TSSO 195

ST I B o T Yoty To Tt (o] YT [= N 0 T o T PSRRI 196
5.5.1 I o T o o =T A e (0} Yo (o ) PR SRPSP 196

SRS |V =T o TV I @7 ] a1y ] | =Y N (@ o] g1 o] F=To (o] ) LSRR 198

SRS B |V = o TVl oo Te =T o o (g (oo =T 0 1 = T PSPPSR 203

SRR S |V =T o TV o To) S [Ty = 0 1= o1 ¢ 1) PSP PRPP 205

SRS |V =T o TV @ o o) E 3 (@ o Tex o] =) PSR PRRP 221

SRS T |V = o TV IR o [0 Y =T o1 =T = | PSR PRRR 224

TR A |V = o T o Yo B N Y T F- ) PR 224

LT 1= 0 o Lo =3 V=TT Lo =Y = ¢ o - T 225
LT B e (o TetTo [0 01T o (o TP PP PTPPPPPPN 225
6.1.1 g oo =10 0= o [ T8 o1 o7 T S 225

L 20 I AN (U] (Y=o L= 0 = o = o o - PSPPI 229

6.1.3  Ajuste del parametro de eje UNITS y |a relacion d€ €NGraN@jE...........ccoeiiuuiiiiiiiiiieee e e e e ettt et e e e e e e e e e eeeeeaeeaeeeesaaaaabasseeeeeeeaaeeeessaaasnsssranaeeeaaanaeas 239
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Advertencias y precauciones de seguridad

trajexia

1 Advertencias y precauciones de seguridad

1.1

Este manual esta dirigido al personal con conocimientos de sistemas
eléctricos (ingenieros eléctricos o equivalentes) que estén encargados
del disefio, instalacion y gestion de los sistemas e instalaciones

de automatizacién industrial.

Perfil de usuario

1.2

El usuario debe utilizar el producto con arreglo a las especificaciones

de rendimiento descritas en este manual.

Consulte a su representante de OMRON antes de utilizar el producto

en alguna situacion no contemplada en este manual o de emplearlo en
sistemas de control nuclear, sistemas ferroviarios, sistemas de aviacion,
vehiculos, equipos de seguridad, plantas petroquimicas y otros sistemas,
maquinas o equipos que puedan tener una repercusion grave en vidas

o propiedades en caso de uso incorrecto.

1.3

A\
A\

Precauciones generales

Precauciones de seguridad

ADVERTENCIA

No intente desmontar la unidad ni toque ninguna de las
piezas internas mientras esté conectada la alimentacion.
Esto podria provocar una descarga eléctrica.

ADVERTENCIA

No toque ningun terminal o bloque de terminales mientras
esté conectada la alimentacion.

En caso contrario podrian producirse descargas eléctricas.

> B B B P

ADVERTENCIA

Bajo ninguna circunstancia cortocircuite los terminales positivo
y negativo de las baterias, ni cargue, desarme, deforme, aplique
presion ni queme las baterias.

Las baterias pueden explotar, quemarse o derramar liquido.

ADVERTENCIA

El usuario debe tomar medidas de proteccion a prueba de fallos
para garantizar la seguridad en caso de que no se reciban sefales
0 que éstas sean incorrectas o andmalas debido a cortes
momentaneos de corriente u otras causas.

En caso de no hacerlo pueden producirse graves accidentes.

ADVERTENCIA

El usuario debera instalar por su cuenta circuitos de parada
de emergencia, de bloqueo y de limitacién, asi como otras
medidas de seguridad similares, en circuitos externos

(es decir, no en el controlador Motion Trajexia).

En caso de no hacerlo pueden producirse graves accidentes.

ADVERTENCIA

Cuando la salida de 24 Vc.c. (fuente de alimentacion de E/S

de TJ1) esté sobrecargada o cortocircuitada, puede producirse
una caida de tension que provoque la desconexion de las salidas.
Para evitar dichos problemas, deben incorporarse al sistema
medidas de prevencion externas que garanticen la seguridad.

ADVERTENCIA

Las salidas de TJ1 se desconectaran debido a la sobrecarga

de los transistores de salida (proteccion). Para evitar dichos
problemas, deben incorporarse al sistema medidas de prevencion
externas que garanticen la seguridad.
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16



0°€ UOISIASY

Advertencias y precauciones de seguridad

trajexia

> P

> B B P

ADVERTENCIA

TJ1 desconectara WDOG cuando su funcion de autodiagnéstico
detecte un error. Para evitar dichos problemas, deben
incorporarse al sistema medidas de prevencién externas

que garanticen la seguridad.

ADVERTENCIA

Con el objeto de garantizar la seguridad del sistema en

caso de producirse una anomalia como consecuencia de

un funcionamiento incorrecto de TJ1 o de cualquier otro factor
externo que afecte a éste, incorpore a los circuitos externos,
es decir no al controlador Motion Trajexia (denominado “TJ1”),
medidas de seguridad.

En caso de no hacerlo pueden producirse graves accidentes.

ADVERTENCIA

No intente desarmar, reparar o modificar ninguna unidad.
Cualquier intento de hacerlo puede provocar desperfectos,
descargas eléctricas e incluso incendios.

Precaucion
Compruebe las condiciones de seguridad de la unidad de destino

antes de transferir un programa a otra unidad o de editar la memoria.

La realizacién de cualquiera de estos procesos sin confirmar
las condiciones de seguridad puede provocar lesiones.

Precaucion

No se realizara automaticamente una copia de seguridad de los
programas de usuario escritos para la unidad Motion Control

en la memoria flash de TJ1 (funcién de memoria flash).

Precaucion
Preste especial atencion a la polaridad (+/-) cuando realice
el cableado de la fuente de alimentacion de c.c. Una conexidn

errénea puede provocar el funcionamiento incorrecto del sistema.

1.4

Precaucion

Apriete los tornillos del bloque de terminales de la fuente de
alimentacioén de c.a. al par de apriete especificado en este manual.
Los tornillos flojos pueden provocar incendios o un funcionamiento
incorrecto.

Precauciones del entorno de servicio

Precaucion
No utilice la unidad en ninguno de los siguientes lugares.
Esto podria provocar un funcionamiento incorrecto, descargas
eléctricas o incendios.
— Lugares expuestos a la luz directa del sol.
— Lugares expuestos a temperaturas o grados de humedad
fuera de los rangos determinados en las especificaciones.
— Lugares expuestos a condensacién como resultado
de cambios drasticos de temperatura.
— Lugares expuestos a gases corrosivos o inflamables.
— Lugares con altas cantidades de polvo
(especialmente polvo de hierro) o sal.
— Lugares expuestos al contacto con agua,
aceite o productos quimicos.
— Lugares sometidos a golpes o vibraciones.

Precaucion

En el momento de realizar instalaciones en los siguientes lugares,
adopte las suficientes medidas de seguridad.

Unas medidas inadecuadas o insuficientes pueden provocar

un funcionamiento incorrecto.

— Lugares expuestos a electricidad estatica u otras formas de ruido.
— Lugares expuestos a fuertes campos electromagnéticos.

— Lugares expuestos a una posible radioactividad.

— Lugares cercanos a fuentes de alimentacion.

MANUAL DE PROGRAMACION
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Precaucion

El entorno de servicio del sistema TJ1 puede tener un efecto
muy importante en la vida util y en la fiabilidad del sistema.

Los entornos de funcionamiento inadecuados pueden provocar
un funcionamiento incorrecto, averias y otros problemas
imprevistos en el sistema TJ1.

Asegurese de que el entorno de funcionamiento cumple

las condiciones especificadas, tanto durante la instalaciéon
como durante toda la vida del sistema.

Precauciones de uso

ADVERTENCIA

No arranque el sistema hasta que haya comprobado

que los ejes estan presentes y son del tipo correcto.

Los numeros de los ejes flexibles cambiaran si se producen
errores de la red MECHATROLINK-II durante el arranque

0 si cambia la configuracion de dicha red.

ADVERTENCIA

Asegurese de que el programa del usuario puede ejecutarse
correctamente antes de ejecutarlo en la unidad.

De lo contrario puede producirse un funcionamiento imprevisto.

Precaucion

Utilice siempre la tension de alimentacion indicada en este manual.
Una tensién incorrecta puede provocar un funcionamiento incorrecto
0 un incendio.

>
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Precaucion

Adopte las medidas apropiadas para garantizar que se suministra
la alimentacion con la tension y frecuencia nominal especificada.
Tenga especial cuidado en lugares en los que la alimentacién
eléctrica sea inestable.

Una alimentacion inapropiada puede provocar un funcionamiento
incorrecto.

Precaucion

Instale disyuntores externos y tome otras medidas de seguridad
frente a cortocircuitos en cableados externos.

En caso de que no se tomen las suficientes medidas de seguridad
para prevenir cortocircuitos, puede producirse un incendio.

Precaucion

No aplique a las unidades de entrada una tensién superior
a la tensiéon nominal de entrada.

Un exceso de tension puede provocar un incendio.

Precaucién

No aplique tension ni conecte cargas a las unidades

de salida que superen la capacidad de conmutacion maxima.
Los excesos de tensidon o de carga pueden provocar incendios.

Precaucion

Durante la realizacion de pruebas de aislamiento

de tensién, desconecte el terminal de puesta a tierra.
De lo contrario, puede producirse un incendio.
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Precaucion

Al instalar las unidades, conéctelas siempre a una toma de tierra
de clase 3 (hasta 100Q2 o menos).

El no conectar a una toma de tierra de clase 3 puede provocar
descargas eléctricas.

Precaucion

Desconecte siempre la alimentacion del sistema antes

de proceder a realizar cualquiera de las siguientes tareas.

De lo contrario, puede producirse un funcionamiento incorrecto

o descargas eléctricas.

— Montaje o desmontaje de las unidades expansoras,
CPUs u otras unidades.

— Ensamblado de las unidades.

— Configuracion de los interruptores DIP o de los interruptores
rotativos.

— Conexion de cables o cableado.

— Conexién o desconexion de los conectores.

Precaucion

Asegurese de que todos los tornillos de montaje, de terminal

y del conector de cable estan apretados al par especificado

en este manual.

El uso de un par inapropiado puede provocar un funcionamiento
incorrecto.

Precaucion

Durante el cableado, deje pegada la etiqueta de proteccién
al polvo a la unidad.

Si se quita la etiqueta de proteccién al polvo puede provocar
un funcionamiento incorrecto.

> B> B> B B P

Precaucion

Una vez concluido el cableado, retire la etiqueta de proteccion
al polvo para permitir una adecuada disipacion térmica.

Dejar la etiqueta de proteccién al polvo pegada puede provocar
un funcionamiento incorrecto.

Precaucion

Utilice terminales de crimpar para el cableado. No conecte
cables trenzados pelados directamente a los terminales.

La conexion de cables trenzados desnudos puede provocar
un incendio.

Precaucion

Antes de conectar la alimentacion eléctrica, vuelva a comprobar
el cableado.

Un cableado incorrecto puede provocar un incendio.

Precaucion
Realice un cableado correcto.
Un cableado incorrecto puede provocar un incendio.

Precaucion
Monte la unidad s6lo después de haber comprobado
exhaustivamente el bloque de terminales.

Precaucion

Asegurese de que los bloques de terminales, los cables

de expansion y demas elementos con dispositivos de bloqueo
estan situados adecuadamente.

De lo contrario, podria producirse un funcionamiento incorrecto.

MANUAL DE PROGRAMACION

19



0°€ UOISIASY

Advertencias y precauciones de seguridad

trajexia

> B> B B P

Precaucion
Confirme que no se producira ningun efecto negativo adverso

en el sistema antes de cambiar el modo de operacién del sistema.

En caso de no hacerlo, puede producirse un funcionamiento
imprevisto.

Precaucion

Reanude el funcionamiento sélo cuando haya transferido

a la nueva CPU el contenido de las memorias VR y tabla
necesarias para el funcionamiento.

En caso de no hacerlo, puede producirse un funcionamiento
imprevisto.

Precaucion

Cuando sustituya alguna pieza, asegurese de comprobar

que los valores nominales de la nueva pieza sea la correcta.
De lo contrario podria producirse un funcionamiento incorrecto
o un incendio.

Precaucion

No tire de los cables ni los doble mas alla de sus limites naturales.

Los cables podrian romperse.

Precaucion

Antes de tocar el sistema, toque antes un objeto metalico
conectado a tierra para descargarse de la electricidad estatica
que pudiera haber acumulado.

De lo contrario, se podria producir un funcionamiento incorrecto
o dafos.

A\

A\

Precaucion

Los cables UTP no estan apantallados. En los entornos
expuestos a ruidos, utilice cables de par trenzado apantallado
(STP) y concentradores adecuados para un entorno FA.

No instale cables de par trenzado con lineas de alta tension.
No instale cables de par trenzado cerca de dispositivos que
generen ruido.

No instale cables de par trenzado en lugares que estén
expuestos a altos niveles de humedad.

No instale cables de par trenzado en lugares que estén
expuestos a polvo y suciedad excesivos 0 a vapores de grasa
u otros contaminantes.

Precaucion

Utilice cables de conexién dedicados, segun lo especificado
en los manuales de operacién, para conectar las unidades.
El uso de cables RS-232C estandar para ordenador puede
provocar fallos en los dispositivos externos o la unidad

de Motion Control.

Precaucion

Las salidas pueden permanecer conectadas debido

a un funcionamiento incorrecto de las salidas transistor
incorporadas u otros circuitos internos. Para evitar dichos
problemas, deben incorporarse al sistema medidas

de prevencion externas que garanticen la seguridad.

Precaucion

TJ1 comenzara a funcionar en modo RUN cuando se conecte

la alimentacion si un programa BASIC esta configurado en modo
de ejecuciéon automatica.
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1.6 Precauciones de montaje de la unidad

Precaucion
& Instale la unidad correctamente.

Una instalacién incorrecta de la unidad puede provocar
un funcionamiento incorrecto.

Precaucion
A Asegurese de montar la terminacién incluida con la TJ1-MC__
en la unidad instalada mas a la derecha.
A menos que la terminacién se monte correctamente, la TJ1
no funcionara de forma adecuada.
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2 Sistema Trajexia

2.1 Introduccion

Trajexia es una plataforma Motion Control de OMRON que ofrece fig. 1
el rendimiento y la facilidad de uso de un sistema Motion Control
dedicado. PLC serie CJ CX-one
HMI serie NS Trajexia Tools
. . . . . . L. Maestro Maestro
Trajexia es un sistema modular independiente que permite la maxima PROFIBUS-DP DEVICENET
flexibilidad y escalabilidad. En el corazén de Trajexia se encuentra ’&
Ethernet Dem

el coordinador de Motion Control multitarea TJ1. Reforzado con
un DSP de 32 bits, puede realizar tareas de Motion Control, como
levas electronicas, engranaje electrénico, control de registro

e interpolacién, todo ello mediante simples comandos Motion.

q | ‘:I e
Trajexia ofrece un control perfecto de hasta 16 ejes mediante E/S digital = J LD]I @ = 0‘3
un bus de Motion Control MECHATROLINK-II, o control analdgico HostLink é I S 8
o de impulsos tradicional, con posicionamiento independiente, o] .T';l D 3”
control de par y velocidad para cada eje. Y ademas su potente
juego de instrucciones de Motion Control hace que la MECHATROLINK.I
programacion se realice de forma intuitiva y sencilla.
Puede seleccionar de entre una amplia gama de los mejores é —
servosistemas rotativos, lineales, Direct-Drives y variadores. s ni| | ma|

El sistema es escalable hasta 16 ejes y 8 dispositivos no ejes
(variadores o modulos de E/S).
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211 Hardware de Trajexia

El hardware de Trajexia se describe en el manual de referencia de hardware
de Trajexia. Se recomienda leer dicho manual en primer lugar.
El sistema Trajexia ofrece estas ventajas:

Conectividad directa mediante Etherne

El puerto integrado Ethernet de Trajexia proporciona conectividad
directa y rapida a PCs, PLCs, HMIs y otros dispositivos, a la vez que
ofrece acceso completo a los drivers mediante un bus de Motion Control
MECHATROLINK-II. Permite mensajes explicitos a través de Ethernet

y mediante MECHATROLINK-II con el fin de proporcionar transparencia
completa hasta el nivel de actuador, lo que posibilita el acceso remoto.

Proteccion de los programas
El método de cifrado de Trajexia garantiza la proteccion y confidencialidad
de sus programas.

Puerto serie y E/S locales

Un puerto serie proporciona conexion directa con cualquier PLC de
OMRON, HMI o cualquier otro dispositivo de campo. Con las 16 entradas
y 8 salidas completamente configurables incluidas en el controlador puede
adaptar el sistema Trajexia al disefio de su maquina.

Maestro MECHATROLINKA-II

El maestro MECHATROLINK-II realiza el control de un maximo de 16
dispositivos, a la vez que ofrece una completa transparencia en todo el
sistema. MECHATROLINK-II ofrece la velocidad de comunicacién y la
precision esenciales para garantizar un perfecto control de los servos del
sistema. El tiempo de ciclo de Motion Control se puede seleccionar entre
0,5ms, 1Tms 6 2ms.

TJ1-FLO2 (unidad de eje flexible)

La TJ1-FLO2 permite el completo control de dos actuadores mediante

una salida analdgica o tren de impulsos. El mddulo admite los principales
protocolos de encoder absolutos, con lo que se puede conectar un encoder
externo al sistema.

Drivers y variadores

Hay disponible una amplia variedad de servos rotativos, lineales

y Direct-Drive asi como variadores para ajustarse a sus necesidades

de tamano compacto, rendimiento y fiabilidad. Los variadores conectados
a MECHATROLINK-II estan controlados con el mismo tiempo de ciclo

de actualizacion que los servodrivers.

E/S remotas

Las E/S del bus Motion Control MECHATROLINK-II proporcionan
la posibilidad de expansién del sistema a la vez que mantienen los
dispositivos en un solo bus Motion Control.

PROFIBUS-DP
El esclavo PROFIBUS-DP permite conectar una red PROFIBUS en la maquina.

DeviceNet
El esclavo DeviceNet permite conectar una red DeviceNet en la maquina.

2.1.2 Este manual

Este manual de programacion ofrece informacién dedicada a:

» La descripcion y el uso de los comandos BASIC

* Los protocolos de comunicaciones necesarios para el sistema Trajexia
* Elusoy ladescripcion de los componentes del interfaz de Trajexia Tools
* Ejemplos de programacién y buenas practicas de programacion

» Deteccion y correccion de errores y busqueda de fallos

2.2

Las unidades TJ1-MC__ (CPU del Controlador Motion) ofrecen

la posibilidad de programacion multitarea en lenguaje de programacion
BASIC. El lenguaje Motion Control se basa en un lenguaje BASIC de token
y los programas se compilan en el formato de token antes de ejecutarse.

Programacion multitarea en BASIC
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La multitarea es facil de configurar y usar, y permite la programacién

de maquinas muy complejas. La multitarea ofrece a la TJ1-MC___una
ventaja considerable sobre sistemas monotarea equivalentes. Permite
aplicaciones modulares en las que los procesos conectados légicamente
se pueden agrupar en el mismo programa de tarea, lo que simplifica

la arquitectura y el disefio del cédigo.

La TJ1-MC__ puede ejecutar hasta 14 programas si lo permite el tamafo de la
memoria. El usuario controla la ejecucién de los programas mediante BASIC.
Los comandos, funciones y parametros BASIC presentados aqui se pueden
encontrar en el capitulo 3.

2.3

El lenguaje BASIC consta, entre otros elementos, de comandos, funciones
y parametros. Estas instrucciones BASIC son los componentes que

se proporcionan para controlar la operacién de la TJ1-MC_.

Los comandos son palabras reconocidas por el procesador que llevan

a cabo una determinada accion pero no devuelven un valor. Por ejemplo,
PRINT es una palabra reconocida que provocara que el valor de las funciones
o variables siguientes se impriman en un determinado dispositivo de salida.
Las funciones son palabras reconocidas por el procesador que llevan

a cabo una determinada accion y devuelven un valor relacionado con dicha
accién. Por ejemplo, ABS toma el valor de su parametro y devuelve el valor
absoluto del mismo para que lo utilice otra funcién o comando. Por ejempilo,
ABS(-1) devolvera el valor 1, que puede usar el comando PRINT para
generar una cadena que se enviara a un determinado dispositivo.

Los parametros son palabras reconocidas por el procesador que contienen
un determinado valor. Este valor se puede leery, si no es de sdélo lectura,
escribir. Los parametros se utilizan para determinar y monitorizar

el comportamiento del sistema. Por ejemplo, ACCEL determina

la aceleracién de un movimiento para un determinado eje.

Programacion BASIC

2.3.1

Los comandos, las funciones y los parametros se aplican a cualquiera
de los ejes, las tareas en ejecucién o el sistema general.

Instrucciones de eje, sistema y tarea

Instrucciones de eje

Los comandos y los parametros de eje se aplican a uno o varios ejes.

Los parametros de eje determinan y monitorizan el modo en que un eje
reacciona a los comandos indicados y su comportamiento en el mundo
exterior. Cada eje tiene un conjunto de parametros, por lo que todos los
ejes pueden funcionar independientemente entre si. Los comandos pueden
controlar uno o varios ejes simultdneamente, mientras que cada eje tiene
su propio comportamiento. Los parametros se resetean a sus valores
predeterminados en cada arranque.

Los comandos y parametros trabajan sobre algun eje o grupo de ejes,

lo que se especifica con el comando BASE. El comando BASE se utiliza
para cambiar este grupo de ejes y cada tarea tiene su propio grupo que

se puede cambiar en cualquier momento. El eje predeterminado es 0.

Los comandos o parametros también se pueden programar para funcionar
temporalmente en un eje si se incluye la funcion AXIS como modificador

en el comando dependiente de eje. Una asignacién temporal solo es efectiva
para un comando o parametro si tras el se incluye el modificador AXIS.

Instrucciones de tarea

Los parametros de tarea se aplican a una sola tarea. Los parametros

de tarea monitorizan la tarea para por ejemplo, el tratamiento de errores.
El modificador PROC permite al usuario acceder a un parametro de una
determinada tarea. Sin PROC se supone la tarea actual. El comando
BASE (consulte mas arriba) es especifico de la tarea y se puede utilizar
con el modificador PROC.

Instrucciones de sistema
Estas instrucciones rigen todas las funciones del sistema y son basicamente
todas las instrucciones que no pertenecen a los dos primeros grupos.

2.3.2 Areas de memoria

En la unidad Motion Control Trajexia se pueden identificar tres areas
de memoria principales:

* Memoria de E/S.

* Memoria VR.

* Memoria TABLE.
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Memoria de E/S

La memoria de E/S se utiliza para contener el estado de los dispositivos

de entrada y salida conectados al sistema Trajexia. Se divide en dos subareas:
una para la memoria de E/S digitales y otra para la memoria de E/S analégicas.
La memoria de E/S digitales contiene los estados de entrada y salida de los
dispositivos de E/S digitales. Su capacidad es de 256 bits (puntos de entrada)
para la entrada y de 256 bits (puntos de salida) para las salidas. A las entradas
de esta memoria se puede acceder mediante el comando IN. A las salidas se
puede acceder mediante el comando OUT.

La memoria de E/S analdgicas contiene los valores de entrada y salida de los
dispositivos de E/S analdgicas. Su capacidad es de 36 canales de entrada

y 36 canales de salida. A los canales de entrada analogica se puede acceder
mediante el comando AIN. A los canales de salida analdgica se puede
acceder mediante el comando AOUT.

Memoria VR

La memoria VR se utiliza habitualmente si algunos datos tienen que ser
globales, lo que significa que se puede acceder a ellos desde todos los
programas del proyecto a la vez. El tamafio de esta memoria es de 1.024
entradas de la direccion 0 la 1.023. Una entrada de memoria se direcciona
con la macro VR(x) donde x es el direccion de la entrada de memoria VR.
La memoria VR esta accesible para lectura y escritura. La escritura se lleva
a cabo mediante la asignacién matematica con el comando = en el
programa. El contenido de esta memoria se retiene en la memoria RAM
alimentada por baterias y se conserva durante la desconexién. La memoria
VR también se conserva al cambiar la bateria, si se realiza rapidamente.

Memoria TABLE

TABLE se utiliza habitualmente si algunos datos tienen que ser globales,
lo que significa que se puede acceder a ellos desde todos los programas
del proyecto a la vez. Mientras que la memoria VR se utiliza para propésitos
similares con el fin de definir datos y valores globales, la memoria TABLE
se utiliza para cantidades mucho mayores de datos globales, por lo que
es necesario organizarlos en un determinado orden. Por este motivo, la
memoria TABLE se utiliza habitualmente para almacenar tablas de datos,
perfiles de Motion Control, registrar datos, etc. Algunos comandos BASIC
que proporcionan datos de este tipo y tamano, por ejemplo SCOPE, CAM,
CAMBOX etc., requieren el uso de la memoria TABLE para escribir sus
resultados. El tamafio de esta memoria es de 64.000 entradas desde la

direccion 0 a 63.999. A la memoria TABLE se puede acceder para lectura

y también para escritura, pero la forma en que se accede es distinta para estas
dos operaciones. Antes leer una determinada entrada de memoria TABLE, se
tiene que definir y escribir en primer lugar con el comando TABLE(x, valor1,
valor2,...) donde x es la primera direccion de memoria TABLE que se definira
y valor1, valor2, ... son los valores que se escriben en la memoria TABLE

en las direcciones x, x + 1, ... Una entrada de memoria TABLE, una vez
definida y escrita, se puede leer con el comando TABLE(x), donde x es la
direccion de la entrada de memoria TABLE. Un intento de leer una entrada
de memoria TABLE sin definir da como resultado un mensaje de error de la
TJ1-MC__. El contenido de la memoria TABLE se retiene en la memoria RAM
alimentada por baterias y se conserva durante la desconexion. La memoria
TABLE también se conserva al cambiar la bateria, si se realiza rapidamente.

2.3.3 Estructuras de datos y variables

Los programas BASIC pueden almacenar datos numéricos en varios tipos

de variables. Algunas variables tienen funciones predefinidas, como los
parametros de eje y los parametros del sistema; otras variables estan

a disposicion del programador para que las defina segun lo necesite en la
programacion. Las variables de TABLE, globales y locales de la TJ1-MC___se
explican en esta seccion. Ademas, también se especificara el uso de etiquetas.

Variables de TABLE

TABLE es una estructura de matriz que contiene una serie de numeros.
Estos numeros se utilizan, por ejemplo, para especificar posiciones en el
perfil para un comando CAM o CAMBOX. También se pueden utilizar para
almacenar datos para un uso posterior, por ejemplo, para almacenar los
parametros utilizados para definir un programa que se procesara.

TABLE es comun a todas las tareas de la TJ1-MC___. Esto significa que
los valores escritos en TABLE desde una tarea se puede leer en otras.
Los valores de TABLE se pueden escribir y leer con el comando TABLE.
La longitud maxima de la matriz es de 64.000 elementos, de TABLE(0)

a TABLE(63999). La matriz TABLE se inicializa hasta el maximo elemento
definido.

Variables globales

Las variables globales, definidas en la memoria VR, son comunes a todas
las tareas de la TJ1-MC___. Esto significa que si un programa que se ejecuta
en la tarea 2 establece VR(25) en un determinado valor, otro programa que
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se ejecute en otra tarea distinta puede leer el mismo valor de VR(25).

Esto resulta muy util para sincronizar dos o mas tareas, pero se debe tener
cuidado para evitar que varios programas escriban en la misma variable
simultaneamente. El controlador tiene 1.024 variables globales, de VR(0)

a VR(1023). Las variables se leen y escriben con el comando VR.

A los datos de TABLE y VR se puede acceder desde
las distintas tareas en ejecucion. Al utilizar las variables
de VR o TABLE, asegurese de utilizar sélo una tarea
para escribir en una determinada variable. Esto evitara
que dos programas escriban inesperadamente en una
misma variable.

Variables locales

Las variables con nombre o las variables locales se pueden declarar en los
programas y son locales a la tarea. Esto significa que dos o mas programas
qgue se ejecuten en tareas distintas pueden utilizar el mismo nombre de
variable, pero sus valores pueden ser distintos. Las variables locales no

se pueden leer desde cualquier tarea, excepto en la que se han declarado.
Las variables locales siempre se borran cuando se inicia un programa. Las
variables locales se pueden borrar utilizando el comando CLEAR o RESET.
Se puede declarar un maximo de 255 variables locales. Solo los 16 primeros
caracteres del nombre son significativos. Las variables locales no definidas
devolveran cero. Las variables locales no se pueden declarar en la linea de
comandos.

Etiquetas

Los programas BASIC se ejecutan en orden descendente a través de las
lineas. Las etiquetas se pueden utilizar para alterar este flujo de ejecucién
con los comandos BASIC GOTO y GOSUB. Para definir una etiqueta, debe
aparecer como la primera instruccion en una linea y debe terminar en dos
puntos (:). Las etiquetas pueden ser cadenas de caracteres de cualquier
longitud, pero sélo los 15 primeros caracteres son significativos.

Uso de variables y etiquetas
Cada tarea tiene sus propias etiquetas y variables locales. Por ejemplo,
consulte los dos programas mostrados a continuacion:

inicio: inicio:
FOR a = 1 to 100 a=0
MOVE (a) REPEAT
WAIT IDLE a=a+1
NEXT a PRINT a

GOTO inicio UNTIL a = 300

GOTO inicio

Estos dos programas se pueden ejecutar simultaneamente en tareas
distintas y disponer de su propia versién de la variable a y la etiqueta inicio.
Si necesita contener datos comunes entre dos o mas programas, se deben
usar variables VR. O, alternativamente, si se debe contener una gran
cantidad de datos, se puede utilizar la memoria TABLE.

Para que un programa sea mas legible al utilizar una variable VR global,

se pueden adoptar dos planteamientos. El primero consiste en utilizar

una variable local con nombre como una constante en la variable VR.

No obstante, la variable constante local se debe declarar en cada programa
mediante la variable VR global. Con este planteamiento, el ejemplo siguiente
muestra como usar VR(3) para contener un parametro longitud comun a varios
programas:

inicio: inicio:
GOSUB inicial GOSUB inicial
VR (longitud) = x MOVE (VR (longitud))
PRINT (VR (longitud))
Inicial: Inicial:
longitud = 3 longitud = 3
RETURN RETURN

El otro planteamiento es incluso mas legible y utiliza el comando GLOBAL
para declarar el nombre como una referencia a una de las variables VR
globales. Posteriormente, el nombre se puede utilizar desde el programa
que contiene la definicion GLOBAL y todos los demas programas. Tenga
en cuenta que el programa que contiene la definicion GLOBAL se debe
ejecutar antes de que el nombre se use en los demas programas. La mejor
practica es definir nombres globales en el programa de inicio. Con este
planteamiento, el ejemplo anterior cambia a:
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'La declaracidén en el programa de inicio
GLOBAL longitud, 3

'En los demds programas ejecutados después del programa
de inicio
inicio:

MOVE (longitud)

PRINT (longitud)

inicio:
longitud = x

2.3.4 Especificaciones matematicas

Formato de numero

La TJ1-MC___ tiene dos formatos principales para los valores numéricos:
coma flotante de precision simple y entero de precision simple.

El formato de coma flotante de precisién simple es un valor de 32 bits.
Tiene un campo de exponente de 8 bits, un bit de signo y campo de fraccion
de 23 bits con un 1 implicito como el bit 24. Los nimeros de coma flotante
tienen un rango valido de 5,9 x 10393 +3,4 x 1038,

Los enteros son fundamentalmente numero de coma flotante con un
exponente cero. Esto implica que los enteros tienen un ancho de 24 bits.
El rango de enteros, por lo tanto, se indica de —16.777.216 a 16.777.215.
Los valores numéricos fuera de este rango seran de coma flotante.

A\

Formato hexadecimal

La TJ1-MC__ admite la asignacion e impresion de valores hexadecimales.
Un nimero hexadecimal se introduce anteponiendo al nimero el caracter $.
El rango valido es de 0x0 a OxFFFFFF. Ejempilo:

>> VR (0)=$FF

Todos los calculos matematicos se realizan en formato de
coma flotante. Esto implica que en los calculos de valores
mayores los resultados tendran una precision limitada. El
usuario debe tenerlo en cuenta al desarrollar la aplicacion
Motion Control.

>> PRINT VR (0)

255.0000

Un valor se puede imprimir en hexadecimal utilizando la funcién HEX.
Los valores negativos dan como resultado el valor hexadecimal

de complemento a 2 (24 bits). El rango valido va de —8.388.608

a 16.777.215. Ejemplo:

>> TABLE (0,-10, 65536)

>> PRINT HEX (TABLE (0)),HEX (TABLE (1))

FFFFF6 10000

Posicionamiento

Para el posicionamiento, la TJ1-MC__ redondeara hacia arriba si la
distancia de borde de encoder fraccionario excede de 0,9. De lo contrario,
el valor fraccionario se redondeara hacia abajo. La posicién medida interna
y la posicion solicitada de los ejes, representadas por los parametros de eje
MPOS y DPOS, tienen contadores de 32 bits.

Comparacién de coma flotante

La funcién de comparacion considera una pequena diferencia entre
valores como igual para evitar resultados de comparacion inesperados.
Por lo tanto, dos valores cualesquiera cuya diferencia sea menor que
1,19 x 1078 se consideran iguales.

Prioridad

La prioridad de los operadores se indica a continuacion:
Menos unario, NOT

A

/ *

MOD

+ —

=<>>>=<=<

AND OR XOR

Izquierda a derecha

ONOORWN =

La mejor forma de garantizar la prioridad de los distintos operadores
es mediante el uso de paréntesis.
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24 Ejecucion de Motion Control

Cada tarea de la TJ1-MC___tiene un conjunto de buferes que

contiene la informacién de los comandos Motion Control indicados.

2.41 Generador de Motion Control

El generador de Motion Control tiene dos buferes de Motion
Control para cada eje. Un bufer denominado MTYPE, contiene

el movimiento actual, que es el movimiento que se esta ejecutando
actualmente en el eje. El otro bufer denominado NTYPE, contiene
el movimiento siguiente, que se ejecuta después de que haya
acabado el movimiento real.

Consulte el capitulo 2.8 “Buferes de movimiento” en el manual

de referencia de Trajexia para obtener una explicacion detallada.

Los programas BASIC estan separados del programa generador
del perfil de movimiento, que controla los movimientos de los ejes.
El generador de perfiles de movimiento tiene funciones separadas
para cada eje, por lo que cada uno puede programarse con sus
propios parametros de eje (por ejemplo, velocidad o aceleracion)
y moverse independiente y simultdneamente o bien se pueden
enlazar entre si con comandos especiales.

Cuando se esta procesando un comando de movimiento,

el generador de perfiles de movimiento espera hasta que ha
terminado el movimiento y se vacia el bufer del eje requerido;

a continuacioén, carga estos buferes con la informacion del
movimiento siguiente.
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programa se pone en pausa hasta que los buferes vuelven
a estar disponibles. Esto también se aplica a la tarea de
linea de comandos y no se pueden indicar comandos
durante dicho periodo. Trajexia Tools se desconectara

en un caso de este tipo. El parametro de tarea PMOVE

se establecera en TRUE cuando los buferes de tareas
estén llenos y se restableceran a FALSE cuando los
buferes de tareas vuelvan a estar disponibles.

ﬂ Si los buferes de tareas estan llenos, la ejecucion del

2.4.2 Secuencia

En cada interrupcién de ciclo de servo (consulte la seccion 2.6.3),
el generador de Motion Control examina los buferes NTYPE para
comprobar si hay alguno disponible. Si lo hay, comprueba si en los
buferes de tareas hay un movimiento que espere para cargarse.
Si se puede cargar un movimiento, se cargan los datos de los ejes
especificos desde los buferes de tareas en los buferes NTYPE

y los buferes de tareas correspondientes se marcan como
inactivos. Este proceso se denomina secuencia.

24.3 Carga de movimientos

Una vez completada la secuencia, se comprueban los buferes
MTYPE por si se puede cargar algun movimiento. Si los buferes
MTYPE necesarios estan disponibles, se carga el movimiento
desde los buferes NTYPE en los buferes MTYPE y los buferes
NTYPE se marcan como inactivos. Este proceso se denomina
carga de movimientos. Si hay un movimiento valido en los buferes
MTYPE, se procesa. Cuando el movimiento se ha completado,
los buferes MTYPE se marcan como inactivos.

fig. 2

Buferes de tareas

Tarea 1

MOVECIRC(..) AXIS(0)
FORWARD AXIS (1)

Tarea 2

Tarea 3

MOVE (..) AXIS(0)

Buferes de movimientos

Generador de
Motion Control

Secuencia

Eje

0

1

2

Movimiento siguiente (NTYPE)

MOVE (1)

FORWARD (10)

IDLE (0)

Movimiento siguiente (NTYPE)

MOVECIRC (4)

MOVECIRC (4)

IDLE (0)

l

Carga de
movimientos
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2.5

La interfaz de linea de comandos proporciona una interfaz directa para
que el usuario ejecute comandos y acceda a parametros del sistema.
Utilice la ventana de terminal en Trajexia Tools cuando la TJ1-MC___
esté conectada. Consulte informacion detallada en la seccién 5.5.4.

La TJ1-MC__ coloca los ultimos 10 comandos indicados en la linea

de comandos en un bufer. Al pulsar las teclas de cursor arriba y abajo
se recorrera el bufer para volver a ejecutar el comando.

Interfaz de linea de comandos

2.6 Programas BASIC

La TJ1-MC__ puede almacenar hasta 14 programas en memoria, siempre
gue no se exceda la capacidad de la memoria. La TJ1-MC___ admite
instrucciones de tratamiento simples para gestionar estos archivos

de programa en vez del sistema de archivos DOS de un ordenador.

El paquete de software Trajexia Tools se utiliza para almacenar y cargar
programas en un ordenador, y desde él, para archivarlos, imprimirlos

y editarlos. También dispone de varias funciones de monitorizacion

y depuracion de controlador. Consulte el capitulo 5.

2.6.1 Gestidon de programas

Trajexia Tools crea automaticamente un proyecto que contiene los
programas que se utilizaran para una aplicacion. Los programas del
proyecto se mantienen en el controlador y en el ordenador. Siempre

que se crea o edita un programa, Trajexia Tools edita ambas copias

para disponer siempre de una copia de seguridad precisa fuera del
controlador en cualquier momento. Trajexia Tools comprueba que las

dos versiones del proyecto sean idénticas mediante una comprobacion
de redundancia ciclica. Si son distintas, Trajexia Tools permite copiar

la version de TJ1-MC___ en disco o viceversa.

Los programas del ordenador se almacenan en archivos de texto ASCII.
Por lo tanto, se pueden imprimir, editar o copiar con un editor de textos.
Los programas de codigo fuente se mantienen en la TJ1-MC__ en formato
token y, como resultado, los tamarfios de los programas seran menores en
la TJ1-MC___si se comparan con los mismos programas en el ordenador.

Almacenamiento de programas

Los programas de la TJ1-MC___ se retienen en la memoria RAM alimentada
por baterias y se conservan durante la desconexién. Es similar a la memoria
VR y TABLE. El contenido de la memoria RAM de programas se conserva
cuando la bateria esta en la TJ1-MC__. Los programas también se
conservan al cambiar la bateria, si se realiza rapidamente. Para conservar
los programas sin la bateria durante un periodo mas largo, los programas
se deben copiar en la memoria flash del controlador con el comando
EPROM vy leerse durante el encendido, lo que se determina con el
parametro del sistema POWER_UP.

Comandos de programa

La TJ1-MC__ tiene una serie de comandos BASIC que permiten la
creacidon, manipulacion y eliminacion de programas. Trajexia Tools
proporciona botones que también realizan estas operaciones, por
lo que el uso de estos comandos no se requiere en los programas.

Comando | Funcion

SELECT Selecciona un programa para editarlo, eliminarlo, etc.

NEW Elimina el programa seleccionado, un programa especificado o todos los
programas.

DIR Enumera el directorio de todos los programas.

COPY Duplica un programa especificado.

RENAME Cambia el nombre de un programa especificado.

DEL Elimina el programa seleccionado actual o un programa especificado.

LIST Enumera el programa seleccionado actual o un programa especificado.
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2.6.2 Compilacion de programas

El sistema TJ1-MC___ compila los programas automaticamente cuando

es necesario. Normalmente no es necesario forzar al TJ1-MC__ para

que compile los programas, sino que éstos se compilan mediante

el menu Program (Programa) de Trajexia Tools.

El sistema TJ1-MC___ compila automaticamente los programas en las

siguientes ocasiones:

» El programa seleccionado se compila antes de ejecutarse si se ha editado.

* El programa seleccionado se compila si se ha editado antes de cambiar
del programa seleccionado a otro.

» El programa seleccionado se compila mediante el comando COMPILE.

Durante la compilacion se comprueban la sintaxis y la estructura del

programa. Si la compilacion no se realiza correctamente, se ofrecera

un mensaje y no se generara codigo de programa. En el cuadro del

directorio de Trajexia Tools aparecera una cruz roja.

Los programas no se pueden ejecutar cuando se producen errores de

compilacion. Los errores se deben corregir y el programa se tiene que

volver a compilar.

El proceso de compilacion también incluye las siguientes acciones:

»  Quitar comentarios.

» Compilar los numeros al formato de procesador interno.

+ Convertir las expresiones al formato RPN (Reverse Polish Notation)
para su ejecucion.

» Calcular previamente las ubicaciones de variables.

* Calcular e integrar destinos de estructura de lazo.
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Como el proceso de compilacién requiere memoria libre,
se pueden producir errores de compilacién inesperados
cuando la cantidad de memoria libre no sea suficiente.

2.6.3 Ejecucion del programa

La temporizacion de la ejecucion de las diferentes tareas y la actualizacion
de las E/S de la TJ1-MC___ giran alrededor del tiempo de ciclo de servo del
sistema. El tiempo de ciclo de servo se determina mediante el parametro del
sistema SERVO_PERIOD. La TJ1-MC___tendra un tiempo de ciclo de servo
de 0,5, 1,06 2,0 ms.

Actualizacién de E/S

El estado de E/S de la TJ1-MC___ se actualiza al comienzo de cada ciclo

de servo.

* El estado capturado de las entradas digitales se transfiere a la variable
de entrada del sistema IN. Tenga en cuenta que se trata del estado
capturado en el ciclo de servo anterior.

» Se actualizan las salidas analégicas de las referencias de velocidad.

+ Las salidas digitales se actualizan segun el estado de la variable
de salida del sistema OP.

* Se captura el estado de las entradas digitales.

Tenga en cuenta que no se lleva a cabo ningun procesamiento automatico
de las sefiales de E/S, excepto para el registro. Esto implica que todas las
acciones se deben programar en los programas BASIC.

Comandos relevantes

Trajexia Tools proporciona varias formas de ejecutar, poner en pausa
y parar los programas con los botones del panel de control y las
ventanas de edicion. En la linea de comandos se pueden indicar

los siguientes comandos para controlar la ejecucion.

Comando Funcién

RUN Ejecuta el programa seleccionado actual o un programa especificado,
opcionalmente en un nimero de tarea especificado.

STOP Para el programa seleccionado actual o un programa especificado.

HALT Para todos los programas del sistema.

PROCESS Muestra todas las tareas en ejecucion.
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El usuario puede asignar explicitamente la prioridad de tarea en la que se
espera que se ejecute el programa BASIC. Cuando un programa de usuario
se ejecuta sin una asignacion de tarea explicita, se le asigna la prioridad
de tarea mas alta disponible.

Configuracion de programas para ejecutarse al inicio

Los programas se pueden configurar para ejecutarse automaticamente

a distintas prioridades cuando se conecta la alimentacion. Si es necesario,
el ordenador se puede dejar conectado como una interfaz de operador

0 se puede quitar y los programas se ejecutan de forma independiente.
Los programas se configuran en Trajexia Tools para ejecutarse al inicio
mediante la seleccién Set Power Up Mode... (Configurar modo de
encendido) en el menu Program (Programa). Esta operacién establece

el programa que se ejecuta automaticamente y su prioridad. Esto también
se puede llevar a cabo mediante el comando BASIC RUNTYPE. El estado
actual se puede ver con el comando DIR.

Para obtener mas informacion sobre el control de programas, la multitarea
y los tiempos de ciclo, consulte las secciones 2.2 y 2.3 del manual de
referencia de hardware de Trajexia.
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3
3.1

Comandos BASIC

Categorias

En esta seccion se enumeran todos los comandos BASIC divididos
en categorias. Las categorias son:

Comandos de egje.

Parametros de eje.

Comandos y parametros de comunicaciones.
Constantes.

Comandos, funciones y parametros de E/S.
Funciones y operaciones matematicas.
Comandos de programa.

Comandos de control de programa.
Parametros y modificadores de entrada.
Comandos y funciones del sistema.
Parametros del sistema.

Comandos y parametros de tareas.

Las listas solo son guias de referencia rapida. En la proxima seccion
se ofrece una descripcion completa de los comandos en orden alfabético.

Nombre Descripcion
BASE Se utiliza para establecer el eje base al que se aplican
los comandos y parametros.
CAM Mueve un eje segun los valores de un perfil de movimiento
almacenados en la matriz de variables TABLE.
CAMBOX Mueve un eje segun los valores de un perfil de movimiento
almacenados en la matriz de variables TABLE. El movimiento
esta vinculado a un movimiento medido de otro eje para formar
un engranaje electrénico de software variable continuamente.
CANCEL Cancela el movimiento en un eje.
CONNECT Conecta la posicion solicitada de un eje a los movimientos medidos
del eje especificado para el eje_impulsor con el fin de producir
un engranaje electrénico.
DATUM Realiza una de las 7 secuencias de busqueda de origen para situar un
eje en una posicion absoluta o restablecer un error de Motion Control.
DEFPOS Define la posicion actual como una nueva posicién absoluta.
DISABLE_GROUP | Agrupa los ejes entre si para desactivar errores.
DRIVE_ALARM Monitoriza la alarma actual.
DRIVE_CLEAR Borra el estado de alarma del servodriver.
DRIVE_READ Lee el parametro especificado del servodriver.
DRIVE_RESET Realiza un reset del servodriver.
DRIVE_WRITE Escribe un valor especifico en el parametro especificado del

servodriver.

ENCODER_READ

Lee un parametro del encoder absoluto EnDat.

ENCODER_WRITE

Escribe en un parametro del encoder absoluto EnDat.

3.1.1 Comandos de eje
Nombre Descripcion
ACC Cambia los parametros ACCEL y DECEL al mismo tiempo.
ADD_DAC Suma el valor de DAC de un eje a la salida analdgica del eje base.
ADDAX Define un vinculo a un eje superpuesto. Todos los movimientos
de posicion solicitada para el eje superpuesto se agregaran
a los movimientos que se estan ejecutando actualmente.
B_SPLINE Expande el perfil almacenado en la memoria TABLE con la funcién
matematica de b-spline.

FORWARD Mueve un eje continuamente hacia delante a la velocidad definida
en el parametro SPEED.
HW_PSWITCH Activa y desactiva el interruptor hardware en la salida

0 de la TJ1-FLO2 cuando se alcanzan las posiciones predefinidas.

MECHATROLINK

Inicializa el bus MECHATROLINK-II y efectia varias operaciones
en las estaciones MECHATROLINK-II conectadas al bus.
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Nombre

Descripcion

CLOSE_WIN

Define el fin del periodo en el que se espera una marca de registro.

CLUTCH_RATE

Define el cambio en la relacion de conexion al utilizar el comando
CONNECT.

CREEP Contiene la velocidad a marcha lenta.

D_GAIN Contiene la ganancia de control derivativo.

DAC_SCALE Establece la escala y polaridad aplicadas a los valores de DAC.

DATUM_IN Contiene el numero de entrada que se utilizara como la entrada
de origen.

DECEL Contiene la velocidad de deceleracion de eje.

DEMAND_EDGES

Contiene el valor actual del parametro de eje DPOS en flancos
de encoder.

DPOS

Contiene la posicién solicitada que se ha generado mediante los
comandos de movimiento.

Nombre Descripcion

MHELICAL Interpola 3 ejes ortogonales en un movimiento helicoidal.

MOVE Mueve uno o varios ejes a la velocidad, aceleracion y deceleracion
solicitadas hasta la posicion especificada como incremento desde
la posicion actual.

MOVEABS Mueve uno o varios ejes a la velocidad, aceleracién y deceleracion
solicitadas hasta la posicion especificada como posicién absoluta.

MOVECIRC Interpola 2 ejes ortogonales en un arco circular.

MOVELINK Crea un movimiento lineal en el eje base vinculado a un engranaje
por software hasta la posicion medida de un eje de vinculo.

MOVEMODIFY Cambia la posicion final absoluta de un eje que esta ejecutando
un movimiento lineal (MOVE o MOVEABS).

RAPIDSTOP Cancela el movimiento actual en todos los ejes.

REGIST Captura una posicion de eje cuando se detecta una entrada
de registro o se detecta la marca Z del encoder.

REVERSE Mueve un eje continuamente hacia atras a la velocidad definida
en el parametro SPEED.

STEP_RATIO Establece la relacién para la salida de un eje paso a paso.

DRIVE_CONTROL

Selecciona los datos que se monitorizaran con DRIVE_MONITOR
para los ejes conectados mediante el bus MECHATROLINK-II.
Para los ejes conectados mediante TJ1-FL02, DRIVE_CONTROL
establece las salidas de la TJ1-FLO2.

3.1.2 Parametros de eje

DRIVE_INPUTS

Contiene los datos de E/S del driver conectado al bus
MECHATROLINK-II. Los datos se actualizan cada ciclo de servo.

DRIVE_MONITOR

Monitoriza los datos de E/S del servodriver conectado al bus
MECHATROLINK-II. Los datos se actualizan cada ciclo de servo.

DRIVE_STATUS

Contiene el estado actual del servodriver.

ENCODER

Contiene una copia sin procesar del registro de hardware del
encoder.

ENCODER_BITS

Define el nimero de bits para el encoder absoluto conectado
ala TJ1-FLO2.

ENCODER_CONTROL

Controla el modo operativo del encoder absoluto EnDat.

ENCODER_ID

Devuelve el valor ID del encoder absoluto conectado
ala TJ1-FLO2.

ENCODER_RATIO

Define el valor de escala para los contajes de encoder entrantes.

Nombre Descripcion

ACCEL Contiene la velocidad de aceleracion de eje.

ADDAX_AXIS Contiene el numero del eje al que esta vinculado actualmente
el eje base mediante ADDAX.

ATYPE Contiene el tipo de gje.

AXIS_DISPLAY Selecciona la informacién que se representa mediante los LEDs
de la cubierta frontal de la TJ1-FLO2.

AXIS_ENABLE Activa y desactiva un eje concreto independientemente de los
otros eje.

AXISSTATUS Contiene el estado de eje.

ENCODER_STATUS

Devuelve el estado del encoder absoluto Tamagawa.
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Nombre Descripcion Nombre Descripcion
ENCODER_TURNS Devuelve el contaje de multigiro del encoder absoluto. MERGE Es un interruptor software que se puede utilizar para activar
ENDMOVE Contiene la posicién del final del movimiento actual. 0 desactivar la combinacion de movimientos consecutivos.
ERRORMASK Contiene el valor de mascara que determina para que estado MPOS Es la posicion del eje tal como lo mide el encoder.

de eje se produce un MOTION_ERROR. MSPEED Representa el cambio en la posicién medida en el ultimo periodo
FAST_JOG Contiene el nimero de entrada que se utilizara como la entrada de servo.

de jog rapido. MTYPE Contiene el tipo de movimiento que se esta ejecutando actualmente.
FASTDEC Define la velocidad de deceleracion de rampa a cero cuando NTYPE Contiene el tipo del movimiento en el bufer de movimiento siguiente.

se alcanza un final de carrera o posicion de eje. OFFPOS Contiene un offset que se aplicara a la posicion solicitada sin que
FE Contiene el error de seguimiento. se vea afectado el movimiento de ninguna otra forma.
FE_LATCH Contiene el valor FE que ha provocado que el eje coloque OPEN_WIN Define el comienzo del periodo en el que se espera una marca

el controlador en el estado MOTION_ERROR. de registro.
FE_LIMIT Contiene el error de seguimiento permitido maximo. OUTLIMIT Contiene el limite que restringe la salida de referencia
FE_LIMIT_MODE Define como FE influye en el estado MOTION_ERROR. de velocidad desde la TJ1-MC__.
FE_RANGE Contiene el limite de rango de advertencia de error de seguimiento. OV_GAIN Contiene la ganancia de control de velocidad de salida.
FHOLD_IN Contiene el nimero de entrada que se utilizara como la entrada P_GAIN Contiene la ganancia de control proporcional.

de retencion de realimentacion. REG_POS Contiene la posicion en la que se ha producido un evento de registro.
FHSPEED Contiene la velocidad de retencién de realimentacion. REG_POSB Contiene la posicién en la que se ha producido el evento
FS_LIMIT Contiene la posicién absoluta del limite de software de marcha de registro secundario.

directa. REMAIN Es la distancia restante hasta el final del movimiento actual.
FWD_IN Contiene el numero de entrada que se utilizara como una entrada REMOTE_ERROR Devuelve el niumero de errores en la conexion

de limite de marcha directa. MECHATROLINK-II del servodriver.
FWD_JOG Contiene el numero de entrada que se utilizara como una entrada REP_DIST Contiene o establece la distancia de repeticién.

de marcha directa jog. REP_OPTION Controla la aplicacién del parametro de eje REP_DIST.
I_GAIN Contiene la ganancia de control integral. REV_IN Contiene el nUmero de entrada que se utilizara como una entrada
INVERT_STEP Cambia la légica del circuito de salida paso a paso. de limite de marcha inversa.
JOGSPEED Permite ajustar la velocidad jog. REV_JOG Contiene el nimero de entrada que se utilizara como una entrada
LINKAX Contiene el numero del eje de vinculo durante cualquier de marcha inversa jog.

movimiento vinculado. RS_LIMIT Contiene la posicién absoluta del limite de software de marcha
MARK Detecta el evento de registro principal en una entrada de registro. inversa.
MARKB Detecta el evento de registro secundario en una entrada de registro. S_REF Contiene el valor de referencia de velocidad que se aplica cuando

el eje esta en lazo abierto.
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"----....uc.
Nombre Descripcion 3.1.4 Constantes
S_REF_OUT Contiene el valor de referencia de velocidad aplicado
al servodriver para lazo abierto y cerrado.
Nombre Descripcion
SERVO Determina si el eje funciona bajo control de servo o de lazo abierto. i
SPEED Contiene la velocidad solicitada en unidades/s. FALSE Igual al valor numérico 0.
SRAMP Contiene el factor de curva S. OFF Igual al valor numérico 0.
T_REF Contiene el valor de referencia de par que se aplica al servomotor. ON Igual al valor numerico 1.
TRANS_DPOS Contiene la posicién solicitada de eje en la salida Pl Igual al valor numérico 3,1416.
de la transformacion de trama. TRUE Igual al valor numérico —1.
UNITS Contiene el factor de conversion de unidad.
VERIFY Selecciona distintos modos de operacion en un eje de salida 3.1.5 Comandos, funciones y parametros de E/S
paso a paso.
VFF_GAIN Contiene la ganancia de control de realimentacion positiva
de velocidad. Nombre Descripcion
VP_SPEED Contiene la velocidad de perfil de velocidad. GET Espera a que llegue un solo carécter y asigna el cédigo ASCII
del caracter a la variable.
3.1.3 Comandos y parametros de comunicaciones IN Devuelve el valor de las entradas digitales.
INDEVICE El parametro define el dispositivo de entrada predeterminado.
Nombre Descripcion INPUT Espera que se reciba una cadena y asigna el valor numérico
- - - a una variable.
FINS_COMMS Envia los comandos FINS de lectura de memoria y de escritura
de memoria a una unidad de servidor FINS designada_ KEY Devuelve TRUE o FALSE en funcién de si se recibe un caracter.
HLM_COMMAND Ejecuta un comando Host Link especifico en el esclavo. LINPUT Espera una cadena y la coloca en las variables VR.
HLM_READ Lee datos del esclavo Host Link en la matriz de variables OP Establece una o varias salidas o devuelve el estado de las
VR o TABLE. primeras 24 salidas.
HLM_STATUS Representa el estado del Gltimo comando de maestro Host Link. OUTDEVICE Define el dispositivo de salida predeterminado.
HLM_TIMEOUT Define el tiempo de espera de maestro Host Link. PRINT Envia una serie de caracteres a un puerto serie.
HLM_WRITE Escribe datos en el esclavo Host Link desde la matriz PSWITCH Activa una salida cuando se alcanza una posicién predefinida
de variables VR o TABLE. y la desactiva cuando se alcanza una segunda posicion.
HLS_NODE Define el nimero de unidad de esclavo para el protocolo
de esclavo Host Link.
SETCOM Establece las comunicaciones serie.
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3.1.6 Funciones y operandos matematicos

Nombre Descripcion

+ (SUMA) Suma dos expresiones.

— (RESTA) Resta dos expresiones.

* (MULTIPLICACION) Multiplica dos expresiones.

! (DIVISION) Divide dos expresiones.

A (POTENCIA) Eleva una expresion a la potencia de la otra expresion.
=(ES IGUAL A) Comprueba si dos expresiones son iguales.

= (ASIGNACION)

Asigna una expresién a una variable.

<> (NO ES IGUAL A)

Comprueba si dos expresiones son diferentes.

> (ES MAYOR QUE)

Comprueba si en dos expresiones, la de la izquierda es mayor
que la de la derecha.

>= (ES MAYOR
0 IGUAL QUE)

Comprueba si en dos expresiones, la de la izquierda es mayor
o igual que la de la derecha.

< (ES MENOR QUE)

Comprueba si en dos expresiones, la de la izquierda es menor
que la de la derecha.

Nombre Descripcion

IEEE_IN Devuelve el nUmero de coma flotante en formato IEEE,
representado por 4 bytes.

IEEE_OUT Devuelve el byte Unico extraido del nimero de coma flotante
en formato IEEE.

INT Devuelve la parte entera de una expresion.

LN Devuelve el logaritmo natural de una expresion.

MOD Devuelve el resto de dos expresiones.

NOT Realiza una operacion NOT en los bits correspondientes
de la parte entera de la expresion.

OR Realiza una operacion OR entre los bits correspondientes
de las partes enteras de dos expresiones.

SGN Devuelve el signo de una expresion.

SIN Devuelve el seno de una expresion.

SQR Devuelve la raiz cuadrada de una expresion.

TAN Devuelve la tangente de una expresion.

XOR Realiza una funciéon XOR entre los bits correspondientes

de las partes enteras de dos expresiones.

3.1.7 Comandos de programa

<= (ES MENOR Comprueba si en dos expresiones, la de la izquierda es menor

O IGUAL QUE) o igual que la de la derecha.

ABS Devuelve el valor absoluto de una expresion.

ACOS Devuelve el arco coseno de una expresion.

AND Realiza una operacion AND en los bits correspondientes
de las partes enteras de dos expresiones.

ASIN Devuelve el arco seno de una expresion.

ATAN Devuelve el arco tangente de una expresion.

ATAN2 Devuelve el arco tangente del niumero complejo distinto
de cero que se compone de dos expresiones.

Ccos Devuelve el coseno de una expresion.

EXP Devuelve el valor exponencial de una expresion.

FRAC Devuelve la parte fraccionaria de una expresion.

Nombre Descripcion

' (CAMPO DE Permite que no se ejecute una linea.

COMENTARIOS)

: (SEPARADOR DE Permite mas instrucciones en una linea.

INSTRUCCIONES)

AUTORUN Inicia todos los programas que se han configurado para
ejecutarse al inicio.

COMPILE Compila el programa actual.

COPY Copia un programa existente del controlador Motion

€n un nuevo programa.
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Nombre Descripcion Nombre Descripcion
DEL Elimina un programa del controlador Motion. IF..THEN..ELSE..ENDIF | Controla el flujo del programa segun los resultados de la condicién.
DIR Muestra una lista de los programas del controlador Motion, ON.. GOSUB o ON.. Permite un salto condicional a una de varias etiquetas.
su tamario y su RUNTYPE en la salida estandar. GOTO
EDIT Permite modificar un programa utilizando un terminal VT100. REPEAT..UNTIL Lazo que permite que el segmento de programa se repita hasta
EPROM Almacena un programa en la memoria flash. que la condicion sea "TRUE" en pagina 146.
LIST Imprime el programa en la salida estandar. WHILE..WEND Lazo que pejrl."r?lte que el segmento de programa se repita hasta
que la condicion sea FALSE.
NEW Elimina todas las lineas del programa del controlador Motion.
PROCESS Devuelve el estado de ejecucion y el niumero de cada 3.1.9 Parametros y modificadores de slot
tarea actual.
RENAME Cambia el nombre de un programa del controlador Motion.
RUN Ejecuta un programa. Nombre Descripcion
RUNTYPE Determina si un programa se ejecuta al inicio y en qué tarea COMMSTYPE Contiene el tipo de unidad conectada a un slot del controlador.
se ejecutara. FPGA_VERSION Devuelve la version FPGA de la unidad con
SELECT Especifica el programa actual. numero_de_unidad en un sistema de controlador.
STEPLINE Ejecuta una sola linea de un programa. SLOT Es un modificador que especifica el nimero de Slot de la unidad.
STOP Detiene la ejecucién del programa.
TROFF Suspende un seguimiento en la linea actual y reanuda 3.1.10 Comandos y funciones del sistema
la ejecucion normal del programa.
TRON Crea un punto de ruptura en un programa. Nombre Descripcion
$ (ENTRADA Asigna un numero hexadecimal a una variable.
3.1.8 Comandos de control de programa HEXADECIMAL)
AXIS Define el eje para un comando, lectura de parametro de eje
Nombre Descripcion 0 asignacion a un determinado eje.
- - BASICERROR Se utiliza para ejecutar una rutina especifica cuando se produce
FOR..TO..STEP..NEXT | Lazo que permite que un segmento de programa se repita un error en un comando BASIC
con una variable incrementada o decrementada. :
CLEAR Borra todas las variables globales y locales de la tarea actual.
GOSUB..RETURN Salta a una subrutina en la linea situada justo después de - — - —
CLEAR_BIT Borra el bit especificado de la variable VR especificada.

la etiqueta. La ejecucion del programa vuelve a la instruccion
siguiente después de indicar “RETURN” en pagina 132.

GOTO

Salta a la linea que contiene la etiqueta.

CLEAR_PARAMS

Borra todos los parametros y variables almacenados
en la EPROM flash a sus valores predeterminados.
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INVERTER_READ

Lee el parametro, la alarma, la velocidad y la referencia
de par del variador de frecuencia.

Nombre Descripcion Nombre Descripcion
CONSTANT Declara una constante para usarla en un programa BASIC. RESET Restablece todas las variables locales de una tarea.
DATE$ Imprime la fecha actual como una cadena. SCOPE Los programas del sistema almacenan automaticamente
DAYS Imprime el dia actual como una cadena. hasta 4 parametros por cada periodo de muestreo en la
matriz de variables TABLE.
DEVICENET Configura la TJ1-DRT (unidad esclava DeviceNet) para . — . —
el intercambio de datos o devuelve el estado de intercambio SET_BIT Establece el bit especificado de la variable VR especificada en uno.
de la TJ1-DRT. TABLE Escribe y lee datos de la matriz de variables TABLE.
ETHERNET Lee y establece varios parametros del puerto Ethernet TABLEVALUES Devuelve la lista de valores de la memoria TABLE.
dela TJ1-MC__. TIMES$ Imprime la hora actual como una cadena.
EX Efecta un reset del controlador. TRIGGER Inicia un comando SCOPE establecido anteriormente.
FLAG Establece y lee un banco de 32 bits. VR Escribe y lee datos de las variables globales (VR).
FLAGS Lee y establece los indicadores especificados con FLAGS VRSTRING Combina los valores de la memoria VR para que se puedan
como un bloque. imprimir como una cadena.
FREE Devuelve la cantidad de memoria disponible. WA Retiene la ejecucion del programa el numero de milisegundos
GLOBAL Declara una referencia a una de las variables VR. especificado.
HALT Para la ejecucion de todos los programas que se estan WAIT IDLE Suspende la ejecucion del programa hasta que el eje base
ejecutando actualmente. ha terminado de ejecutar su movimiento actual y cualquier
INITIALISE Establece todos los ejes y parametros a sus valores movimiento del bufer.
predeterminados. WAIT LOADED Suspende la ejecucién del programa hasta que el eje base no
INVERT_IN Invierte los canales de entrada O — 31 en el software. tiene movimientos en bufer distintos del movimiento que se esta
ejecutando actualmente.
INVERTER_COMMAND | Lee las E/S y borra la alarma del variador de frecuencia.
WAIT UNTIL Evallua repetidamente la condicion hasta que es TRUE.

INVERTER_WRITE

Escribe en el parametro, la velocidad y la referencia
de par del variador de frecuencia.

3.1.11 Parametros del sistema

LIST_GLOBAL Muestra todas las variables GLOBAL y CONSTANT.

LOCK Impide que los programas se vean o se modifiquen.

PROFIBUS Configura la TJ1-PRT (unidad esclava PROFIBUS-DP)
para intercambiar datos de E/S con el maestro y devuelve
el estado de la TJ1-PRT.

READ_BIT Devuelve el valor del bit especificado de la variable

VR especificada.

Nombre Descripcion

AIN Contiene el valor del canal analdgico.

AOUT Contiene el valor del canal analégico.

BATTERY_LOW Devuelve el estado actual del estado de la bateria.
CHECKSUM Contiene el codigo checksum de los programas en la RAM.
COMMSERROR Contiene todos los errores de comunicaciones que

se han producido desde la ultima vez que se inicializé.
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3.1.12 Comandos y parametros de tareas

Nombre Descripcion

ERROR_LINE Contiene el numero de la linea que ha provocado el ultimo error
del programa BASIC.

PMOVE Contiene el estado actual de los buferes de tarea.

PROC Permite que se acceda a un parametro de proceso desde

un determinado proceso.

PROC_STATUS

Devuelve el estado del proceso especificado.

Nombre Descripcion
CONTROL Contiene el tipo de la TJ1-MC___en el sistema.
D_ZONE_MAX Controla la salida DAC en combinaciéon con el valor de error
de seguimiento.
D_ZONE_MIN Controla la salida DAC en combinacién con el valor de error
de seguimiento.
DATE Establece o devuelve la fecha actual que contiene el reloj
de tiempo de real.
DAY Configura o devuelve el dia actual.
DISPLAY Determina los canales de E/S que se mostraran en los LEDs
del panel frontal.
ERROR_AXIS Contiene el numero del eje que ha provocado el error de Motion.
FRAME Especifica la trama operativa de las transformaciones de trama.
LAST_AXIS Contiene el numero del ultimo eje que ha procesado el sistema.

MOTION_ERROR

Contiene un indicador de error para los errores de Motion de eje.

PROCNUMBER Contiene el numero de la tarea en la que se esta ejecutando
el programa seleccionado actualmente.

RUN_ERROR Contiene el numero del ultimo error BASIC que se ha producido
en la tarea especificada.

TICKS Contiene el contaje actual de los impulsos del reloj de tareas.

NAIO

Devuelve el numero de canales analdgicos conectados al bus
MECHATROLINK-II.

NEG_OFFSET Aplica un offset negativo a la sefial DAC desde el lazo de servo.
NIO Contiene el numero de entradas y salidas conectadas al sistema.
POWER_UP Determina si los programas se deben leer desde la EPROM
flash en el encendido o se debe realizar un reset.
POS_OFFSET Aplica un offset positivo a la sefial DAC desde el lazo de servo.
SCOPE_POS Contiene la posicién TABLE actual en la que el comando

SCOPE almacena actualmente su primer parametro.

SERVO_PERIOD

Establece el periodo de ciclo de servo de la TJ1-MC_.

SYSTEM_ERROR

Contiene los errores de sistema desde la ultima inicializacion.

TIME

Devuelve la hora actual que contiene el reloj de tiempo de real.

TSIZE Devuelve el tamafio de la tabla definida actualmente.
VERSION Devuelve el numero de version del firmware del controlador.
WDOG El interruptor software que activa los servodrivers.
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3.2 Todos los comandos BASIC

3.21 +(suma)

Tipo
Sintaxis
Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

Funciéon matematica

expresion1 + expresion2

El operador + suma dos expresiones.

expresion1i
Cualquier expresiéon BASIC valida.
expresion2
Cualquier expresiéon BASIC valida.

resultado=4+3
Asigna el valor 7 a la variable resultado.

N/D

3.2.2 —(resta)

Tipo
Sintaxis
Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

Funcion matematica

expresion1 — expresion2

El operador — resta expresion2 a expresiéon1.

expresion1i
Cualquier expresion BASIC valida.
expresion2
Cualquier expresion BASIC valida.

resultado =10 - 2
Asigna el valor 8 a la variable resultado.

N/D

3.2.3 * (multiplicacion)

Tipo Funcion matematica
Sintaxis expresion1 * expresion2
Descripcion  El operador * multiplica dos expresiones.

Argumentos ¢  expresioni
Cualquier expresion BASIC valida.
e  expresion2
Cualquier expresion BASIC valida.
Ejemplo resultado=3*7
Asigna el valor 21 a la variable resultado.

Consulte N/D
también

3.2.4 | (division)

Tipo Funcién matematica
Sintaxis expresioni/expresion2
Descripcion  El operador/divide expresion1 entre expresion2.

Argumentos ¢  expresioni
Cualquier expresion BASIC valida.

e  expresion2
Cualquier expresion BASIC valida.

Ejemplo resultado = 11/4
Asigna el valor 2,75 a la variable resultado.

Consulte N/D
también
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3.2.5

Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

3.2.6

Tipo

Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

A (potencia)

Funcién matematica
expresion_1 » expresion_2

El operador de potencia * eleva expresiéon_1 a la potencia de expresion_2.
Esta operacion utiliza algoritmos de coma flotante y puede ofrecer pequefias
desviaciones para los calculos de enteros.

e expresion_1

Una expresién BASIC.
e expresion_2

Una expresién BASIC.

resultado = 275
Esto asigna el valor 32 a la variable resultado.

N/D

= (es igual a)

Funcion matematica
expresion1 = expresion2

El operador = devuelve TRUE si expresion1 es igual a expresion2,
de lo contrario devuelve FALSE.

e  expresioni
Cualquier expresion BASIC valida.
e  expresion2
Cualquier expresion BASIC valida.
IF a=10 THEN GOTO etiquetal
Si la variable a contiene un valor igual a 10, la ejecucién del programa

continda en la etiqueta etiqueta1. De lo contrario, la ejecucion del
programa continda con la instruccion siguiente.

N/D

3.2.7

Tipo
Sintaxis
Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

3.2.8
Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

= (asignacion)

Funcion matematica
variable = expresion
El operador = asigna el valor de la expresién a la variable.

e variable
Un nombre de variable.
e expresion
Cualquier expresion BASIC valida.

var =18
Asigna el valor 18 a la variable var.

N/D

<> (no es igual a)

Funcion matematica
expresion1 <> expresion2

El operador <> devuelve TRUE si expresion1 no es igual a expresion2,
de lo contrario devuelve FALSE.

e expresioni
Cualquier expresion BASIC valida.
e  expresion2
Cualquier expresion BASIC valida.
IF a <> 10 THEN GOTO etiquetal
Si la variable a contiene un valor distinto de 10, la ejecucion del programa

continda en la etiqueta etiqueta1. De lo contrario, la ejecucion del programa
contindia con la instruccion siguiente.

N/D
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3.2.9 > (es mayor que)

Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

Funcién matematica
expresion1 > expresion2

El operador > devuelve TRUE si expresion1 es mayor que expresion2,
de lo contrario devuelve FALSE.

e expresioni

Cualquier expresiéon BASIC valida.
e  expresion2

Cualquier expresion BASIC valida.

IF a> 10 THEN GOTO etiquetal

Si la variable a contiene un valor mayor que 10, la ejecucion del programa
continta en la etiqueta etiqueta1. De lo contrario, la ejecucién del programa

contindia con la instruccion siguiente.

N/D

3.2.10 >= (es mayor o igual que)

Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

Funcion matematica
expresion1 >= expresion2

El operador >= devuelve TRUE si expresiéon1 es mayor o igual que
expresion2, de lo contrario devuelve FALSE.

e expresioni
Cualquier expresion BASIC valida.
e expresion2
Cualquier expresion BASIC valida.
IF a>=10 THEN GOTO etiquetal
Si la variable a contiene un valor mayor o igual que 10, la ejecucion del

programa continda en la etiqueta etiquetal. De lo contrario, la ejecucion
del programa continda con la instruccion siguiente.

N/D

3.2.11 < (es menor que)

Tipo Funcion matematica
Sintaxis expresion1 < expresion2

Descripcion  El operador < devuelve TRUE si expresidon1 es menor que expresion2,
de lo contrario devuelve FALSE.

Argumentos ¢  expresioni
Cualquier expresion BASIC valida.

e  expresion2
Cualquier expresion BASIC valida.

Ejemplo IF a <10 THEN GOTO etiquetal
Si la variable a contiene un valor menor que 10, la ejecucioén del programa
continda en la etiqueta etiqueta1. De lo contrario, la ejecucion del programa
contindia con la instruccion siguiente.

Consulte N/D
también

3.2.12 <= (es menor o igual que)

Tipo Funcion matematica
Sintaxis expresion1 <= expresion2

Descripcion  El operador <= devuelve TRUE si expresion1 es menor o igual
a expresion2, de lo contrario devuelve FALSE.

Argumentos ¢  expresioni
Cualquier expresion BASIC valida.
*  expresion2
Cualquier expresion BASIC valida.
Ejemplo IF a <= 10 THEN GOTO etiquetal
Si la variable a contiene un valor menor o igual que 10, la ejecucion del

programa continda en la etiqueta etiqueta1. De lo contrario, la ejecucion
del programa continda con la instruccion siguiente.

Consulte N/D
también
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3.2.13 $ (entrada hexadecimal)

Tipo Comando de sistema
Sintaxis $nuimero_hexadecimal
Descripcion  El comando $ convierte al nimero que le sigue en un nimero hexadecimal.

Argumentos ¢ numero_hexadecimal
Un numero hexadecimal (que consta de los caracteres 0 —9y A — F).
numero_hexadecimal va de 0 a FFFFFF.

Ejemplo >>TABLE(0,$F,$ABCD)
>>print TABLE(0), TABLE(1)
15.0000 43981.0000

Consulte HEX (PRINT)
también

3.2.14 ' (campo de comentarios)

Tipo Comando de programa

Sintaxis

Descripcion " marca todo lo que le sigue en una linea como comentarios y no como cédigo
de programa. El comentario no se ejecuta cuando se ejecuta el programa.

Puede utilizar ' al comienzo de una linea o después de una instruccion valida.

Argumentos N/D

Ejemplo ' Esta linea no se imprime
PRINT "Inicio"

Consulte N/D

también

3.2.15 : (separador de instrucciones)

Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos
Ejemplo

Consulte
también
3.2.16 #
Tipo

Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Ejemplo

Consulte
también

Comando de programa

El separador de instrucciones : separa varias instrucciones BASIC
en una linea. Se puede utilizar en la linea de comandos y en programas.

N/D
PRINT "ESTA LINEA": GET bajo : PRINT "REALIZA TRES ACCIONES"
N/D

Caracter especial
#

El simbolo # se utiliza para especificar un canal de comunicaciones
que se utilizara para los comandos de entrada/salida serie.

Nota: los canales de comunicaciones mayores que 3 sélo se utilizaran
cuando se ejecute el software Trajexia Tools.

N/D

PRINT #1,"RS232"
PRINT #2,"Puerto 2"

IF KEY #1 THEN GET #1,k
Comprobar teclado en el puerto RS232

N/D
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3.2.17 ABS
Tipo Funcion matematica
Sintaxis ABS(expresion)
Descripcion  La funcion ABS devuelve el valor absoluto de una expresion.
Argumentos ¢  expresion
Cualquier expresiéon BASIC valida.
Ejemplo IF ABS(A) > 100 THEN PRINT "A esta fuera del rango —100 ... 100"
Consulte N/D
también
3.218 ACC
Tipo Comando de eje
Sintaxis ACC(velocidad)
Descripcion  Establece la aceleracion y la deceleracién al mismo tiempo.
Este comando proporciona un método rapido para configurar ACCEL
y DECEL. Se recomienda establecer las velocidades de aceleracién
y deceleracion con los parametros de eje ACCEL y DECEL.
Argumentos ¢  velocidad
La velocidad de aceleracion en unidades/s2. Puede definir las unidades
con el parametro de eje UNITS.
Ejemplo ACC(100)
Establece ACCEL y DECEL en 100 unidades/s2.
Consulte ACCEL, DECEL, UNITS
también

‘-»-.......o'.
3.219 ACCEL
Tipo Parametro de eje
Sintaxis ACCEL = expresion
Descripcion  El parametro de eje ACCEL contiene la velocidad de aceleracién de eje.
La velocidad se establece en unidades/s?. El parametro puede tener
cualquier valor positivo, incluido el cero.
Argumentos N/D
Ejemplo BASE(0)
ACCEL =100 ' Establecer la velocidad de aceleracion
PRINT "Velocidad de aceleracion: ";ACCEL;" mm/s/s"
ACCEL AXIS(2) =100 ' Establece la velocidad de aceleracion para el eje (2)
Consulte ACCEL, DECEL, UNITS
también
3.2.20 ACOS
Tipo Funcién matematica
Sintaxis ACOS(expresion)
Descripcion La funcion ACOS devuelve el arco coseno de la expresion. El valor
de la expresién debe estar entre —1 y 1. El resultado en radianes esta
entre 0 y PI. Los valores de entrada que estén fuera del rango devolveran 0.
Argumentos ¢  expresion
Cualquier expresion BASIC valida.
Ejemplo >> PRINT ACOS(-1)
3.1416
Consulte N/D
también
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3.2.21 ADD_DAC

Tipo
Sintaxis
Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Comando de eje

ADD_DAC(eje)

El comando ADD_DAC puede proporcionar control de realimentacién dual,
lo que permite el uso de un encoder secundario en el servoeje. El comando
permite la salida de 2 lazos de servo que se sumen para determinar

la referencia de velocidad para el servodriver.

Este comando normalmente se utiliza en aplicaciones como alimentadores por

rodillo donde se necesita un encoder secundario para compensar el deslizamiento.

Para utilizar ADD_DAC es necesario que los dos ejes con realimentacion fisica
se vinculen a un eje comun en el que se ejecuten los movimientos requeridos.
Normalmente esto se consigue mediante la ejecucion de los movimientos en uno
de los dos ejes y con ADDAX o CONNECT para producir una posicion solicitada
coincidente (DPOS) para ambos ejes. Se tienen que definir ganancias de lazo
de servo para ambos ejes. Las salidas de lazo de servo se suman a la salida de

referencia de velocidad del servoeje. Utilice ADD_DAC(-1) para cancelar el vinculo.

ADD_DAC funciona en el eje base predeterminado (establecido con BASE)

a menos que se utilice AXIS para especificar un eje base temporal.

Nota:

1. Tenga en cuenta que las ganancias de lazo de control para ambos ejes
se tienen que determinar con cuidado. Como se utilizan encoders con
resoluciones distintas, las ganancias no son idénticas.

2. Establezca el parametro OUTLIMIT al mismo valor para ambos ejes
vinculados.

* gje
El eje desde el que se sumara la salida de referencia de velocidad al eje
base. Establezca el argumento en —1 para cancelar el vinculo y volver
a la operaciéon normal.

BASE(0)

OUTLIMIT AXIS(1) = 15000

ADD_DAC(1) AXIS(0)

ADDAX(0) AXIS(1)

WDOG =ON

SERVO AXIS(0) = ON

SERVO AXIS(1) =ON

' Ejecutar movimientos en el eje 0

Este ejemplo muestra el control del eje 0 del servodriver con control

de realimentacion dual mediante los ejes Oy 1.

Ejemplo

Consulte
también

BASE(0)

OUTLIMIT AXIS(1) = 15000
ADD_DAC(1) AXIS(0)

ADDAX(0) AXIS(1)

WDOG = ON

SERVO = OFF

S_REF=0

BASE(1)

SERVO = ON

' Ejecutar movimientos en el eje 1
Este ejemplo muestra el control del eje 0 del servodriver utilizando sé6lo
realimentacion de encoder en el eje 1.

AXIS, ADDAX, OUTLIMIT

3.2.22 ADDAX

Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Comando de eje
ADDAX(eje)
El comando ADDAX toma los cambios de posicion solicitada del eje superpuesto
segun lo especificado por el argumento de eje y los suma a cualquier movimiento
que se ejecute en el eje en el que se emita el comando.
Después de que se haya emitido el comando ADDAX, permanecera el vinculo
entre los dos ejes hasta que se rompa. Utilice ADDAX(-1) para cancelar
el vinculo de eje. ADDAX permite que un eje realice los movimientos
especificados para 2 ejes sumados. Se pueden realizar combinaciones
de mas de dos ejes si también se aplica ADDAX al eje superpuesto.
ADDAX funciona en el eje base predeterminado (establecido con BASE)
a menos que se utilice AXIS para especificar un eje base temporal.
e eje
El eje que se definird como un eje superpuesto. Establezca el argumento
en —1 para cancelar el vinculo y volver a la operacién normal.
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FORWARD ' Definir movimiento continuo
ADDAX(2) ' Agregar eje 2 para correccion
REPEAT

GOSUB obteneroffset ' Obtener el offset que se aplicara

MOVE(offset) AXIS(2)
UNTIL IN(2) = ON ' Hasta que se realice la correccion
Las piezas se colocan en una cinta en movimiento continuo y se cogen mas
alla de la linea. Un sistema de deteccion ofrece una indicacion de si una pieza
esta delante o detras de su posiciéon nominal, asi como la distancia.
En este ejemplo, se supone que el eje 0 es el eje base, ejecuta un movimiento
directo continuo y se utiliza un movimiento superpuesto en el eje 2 para aplicar
offsets segun el offset calculado en una subrutina.

AXIS, OUTLIMIT

Ejemplo

Consulte
también

A\

3.2.23 ADDAX_AXIS

ADVERTENCIA

Tenga en cuenta que el uso de varios comandos ADDAX
en un sistema puede crear un lazo peligroso cuando,

por ejemplo, un eje esta vinculado a otro y viceversa.
Esto puede provocar inestabilidad en el sistema.

Tipo Parametro de eje (sélo lectura)
Sintaxis ADDAX_AXIS
Descripcion  El parametro de eje ADDAX_AXIS devuelve el nimero del eje al que esta

vinculado actualmente el eje base mediante ADDAX.

Argumentos N/D

Ejemplo >> BASE(0)
>> ADDAX(2)
>> PRINT ADDAX_AXIS
2.0000

Consulte ADDAX, AXIS

también

‘-»-.......o'.

3.2.24 AIN

Tipo Parametro de sistema

Sintaxis AIN(canal_analégico)

Descripcion Los canales de entrada analégicos de +/-10 V se proporcionan al conectar
modulos JEPMC-AN2900 o modulos analdgicos en la cabecera GRT1-ML2
en el bus MECHATROLINK-II.

Nota: Se comprueba el valor de entrada analdgica para garantizar que

es superior a cero aunque siempre debe ser positivo. Esto se realiza para
permitir que cualquier ruido en la sefial entrante podria dar un valor negativo
y provocar un error porque una velocidad negativa no es valida para ningun
tipo de movimiento, excepto FORWARD o REVERSE.

Argumentos canal_analégico.

Numero de canal de entrada analdgica 0.31

Ejemplo MOVE(-5000)

REPEAT
a =AIN(1)

IFa<O THENa=0
SPEED =a * 0.25
UNTIL MTYPE =0

La velocidad de una linea de produccion se rige por la velocidad con la
que se introduce el material en ella. La alimentacién de material se realiza
mediante una disposicion de lazo abierto que se ajusta con un dispositivo
de deteccion de altura por ultrasonidos. La salida del sensor ultrasénico
esta en elrango de 0 V a 4 V, donde la salida esta a 4 V cuando el lazo
esta en su maxima longitud.

Consulte N/D

también

3.2.25 AND

Tipo Operacion matematica
Sintaxis expresion1 AND expresion2
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Descripcion El operador AND realiza la funcion AND Idgica en los bits correspondientes

de las partes enteras de dos expresiones BASIC validas.
La funcién AND légica entre dos bits se define del siguiente modo:
0ANDO=0
0AND1=0
1ANDO0=0
1AND1=1
Argumentos ¢  expresion1
Cualquier expresiéon BASIC valida.
e  expresion2
Cualquier expresiéon BASIC valida.

Ejemplo VR(0) =10 AND (2.1 * 9)

Los paréntesis se evalUan en primer lugar, pero solo la parte entera del
resultado, 18, se utiliza para la operaciéon AND. Por lo tanto, esta expresion
equivale a lo siguiente:

VR(0) =10 AND 18

El operador AND es un operador de bit y, por lo tanto, la accion binaria

es la siguiente:

01010 AND 10010 = 00010

Por lo tanto, VR(0) contendra el valor 2.

Ejemplo IF MPOS AXIS(0) > 0 AND MPOS AXIS(1) > 0 THEN GOTO ciclo1

Consulte N/D

también

3.2.26 AOUT

Tipo Parametro de sistema

Sintaxis AOUT(canal_analégico)

Descripcion Este comando establece el valor de salida de los canales analégicos de +/-10 V
que se proporcionan al conectar modulos JEPMC-AN2910 o modulos analogicos
conectados a la cabecera GRT1-ML2 en el bus MECHATROLINK-II. El rango del
valor seleccionado es [-32.000, 32.000] para el rango de tensién [-10 V, 10 V].

Argumentos ¢  canal_analégico

Numero de canal de salida analdgica 0.31.

Ejemplo No hay ejemplo.

Consulte N/D

también

3.2.27 ASIN

Tipo Funcién matematica
Sintaxis ASIN(expresion)

Descripcion La funcion ASIN devuelve el arco seno del argumento. El argumento debe
tener un valor entre —1 y 1. El resultado en radianes esta entre —P1/2 y Pl/2.
Los valores de entrada que estén fuera de este rango devuelven 0.

Argumentos ¢  expresion
Cualquier expresién BASIC valida.

Ejemplo >> PRINT ASIN(-1)
-1.5708

Consulte N/D
también

3.2.28 ATAN

Tipo Funcién matematica
Sintaxis ATAN(expresion)

Descripcion La funcion ATAN devuelve el arco tangente del argumento. En expresion
puede haber cualquier valor. El resultado en radianes esta entre —PI1/2 y PI/2.

Argumentos ¢  expresion
Cualquier expresién BASIC valida.

Ejemplo >> PRINT ATAN(1)
0.7854

Consulte N/D
también

3.2.29 ATAN2

Tipo Funcién matematica

Sintaxis ATAN2(expresion1,expresion2)
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Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

La funcion ATAN2 devuelve el arco tangente del numero complejo distinto

de cero (expresion2, expresion1), que es el equivalente al angulo entre

un punto con la coordenada (expresion1, expresion2) y el eje x.

Si expresion2 >= 0, el resultado es igual al valor de ATAN(expresién1/expresion2).
El resultado en radianes estara entre —Pl y PL.

¢ expresioni

Cualquier expresiéon BASIC valida.
¢  expresion2

Cualquier expresiéon BASIC valida.

>> PRINT ATAN2(0,1)
0.0000

N/D

3.2.30 ATYPE

Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

Parametro de eje
ATYPE = valor

El parametro de eje ATYPE establece el tipo del eje. Los valores validos
dependen del médulo TJ1 al que esta conectado el servodriver que controla

el eje. Consulte la tabla siguiente. Los parametros ATYPE los establece

el sistema en el inicio. Para los ejes controlados por los servodrivers conectados
al sistema mediante el bus MECHATROLINK-II, el valor ATYPE predeterminado
es 41 (velocidad Mechatro). Para los ejes controlados por los servodrivers
conectados al sistema mediante la TJ1-FLO2, el valor ATYPE predeterminado
es 44 (servoeje flexible).

N/D

ATYPE AXIS(1) =45
Este comando establecera el eje 1 como el eje de salida del encoder de eje
flexible.

AXIS

Tipo de AXIS Valor ATYPE Unidad TJ1 aplicable

Virtual 0 Todas

Posicion de Mechatro 40 TJ1-ML__ (unidad maestra
MECHATROLINK-II)

Velocidad Mechatro 41 TJ1-ML__

Par de Mechatro 42 TJ1-ML__

Eje flexible salida paso a paso 43 TJ1-FLO2

Servoeje flexible 44 TJ1-FLO2

Salida de encoder de eje flexible 45 TJ1-FLO2

Eje flexible Encoder Tamagawa absoluto | 46 TJ1-FLO2

Eje flexible encoder EnDat absoluto 47 TJ1-FLO2

Eje flexible encoder SSI absoluto 48 TJ1-FLO2

3.2.31 AUTORUN

Tipo Comando de programa
Sintaxis AUTORUN
Descripcion

para ejecutarse al inicio.

Argumentos N/D

Ejemplo No hay ejemplo.
Consulte RUNTYPE

también

3.2.32 AXIS

Tipo Comando de sistema
Sintaxis AXIS(numero_eje)

El comando AUTORUN inicia todos los programas que se han configurado
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Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Ejemplo
Ejemplo

Consulte
también

El modificador AXIS define el eje para un solo comando Motion Control o una
sola lectura/escritura de parametro de eje en un determinado eje. AXIS sélo es
efectivo para el comando o linea de programa en que esta programado. Utilice

el comando BASE para cambiar el eje base para todas las lineas de comandos.

*  numero_eje
Cualquier expresion BASIC valida que especifique el numero de eje.

BASE(0)
PRINT VP_SPEED AXIS(2)

MOVE(300) AXIS(0)
REPDIST AXIS(1) = 100
BASE

3.2.33 AXIS_DISPLAY

Tipo Parametro de eje

Sintaxis AXIS_DISPLAY = valor

Descripcion  El parametro de eje AXIS_DISPLAY permite que diferentes datos se muestren
mediante los LEDs de la cubierta frontal de la TJ1-FLO2. Los LEDs afectados
por este ajuste de parametro son dos LEDs amarillos que muestran el estado
de eje. El valor predeterminado de este parametro al inicio para todos los ejes
es de 0. Los valores validos se muestran en la tabla siguiente.

Argumentos N/D

Ejemplo AXIS_DISPLAY AXIS(2) =2
Este comando mostrara el estado de OUT 0 y OUT 1 asignados al eje 2.

Consulte N/D

también

AXIS_DISPLAY valor 0 1 2 3

A0 REG 0 AUX IN OUTO0 |ENCODERA

A1 REG 1 ENCODER Z OuUT 1 ENCODER B

BO REG 0 AUX IN OUTO0 |ENCODERA

B1 REG 1 ENCODER zZ OUT 1 ENCODER B

3.2.34 AXIS_ENABLE

Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos

Ejemplo

Consulte
también

Parametro de eje
AXIS_ENABLE = ON/OFF

El parametro de eje AXIS_ENABLE se utiliza para activar o desactivar un

eje determinado independientemente de los demas. Este parametro se puede
activar o desactivar para cada eje individualmente. El valor predeterminado

al inicio es activado en todos los ejes. El eje se activara si AXIS_ENABLE

para dicho eje esta activado y también lo esta WDOG. Para los ejes
MECHATROLINK-II, al desactivar AXIS_ENABLE se desactivara la sefial de run
(Etapa de potencia) del servodriver al motor. Para los ejes de servoeje flexible,
al desactivar AXIS_ENABLE se forzara ambas salidas de tension a 0. Para

los ejes de salida paso a paso flexible y de salida de encoder, al desactivar
AXIS_ENABLE se bloqueara la generacion de impulsos en las salidas.

N/D
AXIS_ENABLE AXIS(3) = OFF

Este comando desactivara el eje 3 independientemente de los demas ejes del
sistema.

AXIS, DISABLE_GROUP

3.2.35 AXISSTATUS

Tipo
Sintaxis

Descripcion

Argumentos
Ejemplo

Consulte
también

Parametro de eje (s6lo lectura)
AXISSTATUS

El parametro de eje AXISSTATUS contiene el estado del eje. Las definiciones
del parametro de eje AXISSTATUS se muestran en la tabla siguiente.

El parametro AXISSTATUS se utiliza para el tratamiento de los errores

de Motion Control de la unidad.

N/D
IF (AXISSTATUS AND 16)>0 THEN PRINT "En limite de marcha directa”
AXIS, ERRORMASK
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