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Nota:

Los productos OMRON se fabrican para ser utilizados por un operario cualifi-
cado de conformidad con los procedimientos adecuados y sélo para los fines
descritos en el presente manual.

Las convenciones que aparecen a continuacion se utilizan para indicar y cla-
sificar las precauciones que aparecen en este manual. Preste siempre la
maxima atencion a la informacion incluida en ellas. Su incumplimiento podria
conllevar lesiones fisicas o dafios materiales.

&PELIGRO Indica una situacién de peligro inminente que, de no evitarse, puede ocasionar la
muerte o lesiones graves.

&ADVERTENCIA Indica una situacién potencialmente peligrosa que, de no evitarse, puede ocasionar la
muerte o lesiones graves.

&Precaucién Indica una situacién potencialmente peligrosa que, de no evitarse, puede ocasionar
lesiones fisicas o dafios materiales menores o moderados.

Referencias de productos OMRON

Todos los productos OMRON aparecen en mayusculas en este manual. La
palabra “Unidad” (en singular o en plural) también aparece en mayusculas
cuando hace referencia a un producto OMRON, independientemente de si se
indica o no en el nombre especifico del producto.

La abreviatura “Ch”, que aparece en algunas pantallas y en algunos produc-
tos OMRON, significa normalmente “palabra”, que también se abrevia como
“Wd” en la documentacion.

La abreviatura “PLC” significa Controlador I6gico programable. No obstante,
en las pantallas de algunos dispositivos de programacion se utiliza “PC”.

Ayudas visuales

En la columna izquierda del manual aparecen las siguientes cabeceras, cuyo
objetivo es ayudar en la localizacion de los diferentes tipos de informacion.

Nota Indica informacion de interés especial para un eficaz y adecuado funciona-
miento del producto.

1,2,3... 1. Indica listas de diversos tipos, como procedimientos, listas de comproba-
cién, etc.

©OMRON, 2002

Reservados todos los derechos. Se prohibe la reproduccién, almacenamiento en sistemas de recuperacion o transmision total o
parcial, por cualquier forma o medio (mecénico, electrénico, fotocopiado, grabacién u otros) sin la previa autorizacién por
escrito de OMRON.

No se asume responsabilidad alguna con respecto al uso de la informacién contenida en el presente manual. Asimismo, dado
que OMRON mantiene una politica de constante mejora de sus productos de alta calidad, la informacién contenida en el pre-
sente manual estd sujeta a modificaciones sin previo aviso. En la preparacién de este manual se han adoptado todas las precau-
ciones posibles. No obstante, OMRON no se hace responsable de ningin error u omisién. Tampoco asume responsabilidad
alguna por los posibles dafios resultantes de la utilizacién de la informacién contenida en el presente documento.



Versiones de las CPUs de Ilas series CS/CJ

Versiones de Se ha incluido una “version de unidad” para gestionar las CPUs de las series
unidad CS/CJ segun las diferencias de funcionalidad inherentes a las actualizaciones
- de las unidades. Esto sera aplicable a las CPUs CS1-H, CJ1-H, CJ1M y
CS1D.
Notacion de versiones de La versidn de la unidad aparece a la derecha del nimero de lote, en la placa
unidad en los productos del nombre de los productos cuyos niimeros de unidad se gestionan, como
se indica a continuacion.
CPUs de las series CS/CJ Placa de nombre de producto
| OmMRON CS1H-CPU67H
CPU
" Nede Versién de unidad
lote Ejemplo para version
de unidad 3.0
|:| T N° de lote 040715 0000 @
\\\\ OMRON Corporation MADE IN JAPAN

e Las CPUs CS1-H, CJ1-H y CJ1M (con la excepcién de los modelos de
gama baja) fabricadas como mas tardar el 4 de noviembre de 2003 no
incluyen la version de unidad en la CPU (es decir, la posicidn en la que se
indica la versién de unidad, tal y como aparece en la imagen, estd en
blanco).

e La versién de unidad de las CPUs CS1-H, CJ1-H y CJ1M, asi como de las
CPUs CS1D para sistemas de CPU individual, comienza a partir de la 2.0.

* La versién de unidad de las CPUs CS1D para sistemas de CPU doble
comienza a partir de la 1.1.

* Las CPUs cuya versién de unidad no se indica se denominan CPUs Pre-
Ver. [1.L1, como por ejemplo CPUs Pre-Ver. 2.0y CPUs Pre-Ver. 1.1.

Confirmacion de las Se puede utilizar CX-Programmer version 4.0 para confirmar la version de la
versiones de unidad con unidad, utilizando cualquiera de los dos siguientes métodos.

| softwar iliar
el sottware auxitia * Mediante PLC Information (Informacion de PLC)
* Mediante Unit Manufacturing Information (Informacion de fabrica-

cion de la unidad) (este método es aplicable asimismo a las unidades
de E/S especiales y a las unidades de bus de CPU).

Nota No sera posible confirmar las versiones de unidad con CX-Programmer ver-
sion 3.3 o anterior.

PLC Information (Informacién de PLC)

* Si conoce el tipo de dispositivo y de CPU, selecciénelos en el cuadro de
didlogo Change PLC (Cambiar PLC), conéctese y seleccione PLC - Edit
(Edicion) — Information (Informacion) en los mendus.

* Si desconoce el tipo de dispositivo y de CPU, pero esta conectado a ésta
a través de una linea serie, seleccione PLC — Auto Online (Auto en
linea) para conectarse y, a continuacién, seleccione PLC — Edit (Edi-
cion) — Information (Informacion) en los menus.

En uno u otro caso, aparecera el siguiente cuadro de dialogo PLC Information
(Informacion de PLC).
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PLC Information - NewPLC1

Froject PLC type: CS1H-H CPUG?
— Actual Charactenshics
Tupe: C51H-H CRUE?
Uit er.. Versién de unidad
Frogram memary: 2h7024 STeps
Ul zeable: 286406 Steps
Protected: Mo
temony twpe:
File/memony card: Mo
[rata memary: 32768 Wiords
Extension: 1] Kwords
EM banks: 13
Bank size: 32768 fords
10 memorny: 11.5 Kiwfords
Timer/counters: g Kwords

Confirme en la pantalla anterior la version de la CPU.

Unit Manufacturing Information (Informacion de fabricacion de la unidad)

En la ventana /O Table (Tabla de E/S), haga clic con el boton secundario del
raton y seleccione Unit Manufacturing Information (Informacion de fabri-
cacion de la unidad) - CPU Unit (CPU).

T { PLC IO Table - NewPLC1 =]
File Options Help

|
Unit Manufacturing information ¥ CPU Unit

-4y [0002] Rack | Inner Board Software Switches Innet Board
(-4 [0003] Rack 02

[catm-cPuzz Run v

De este modo se abrira el cuadro de dialogo Unit Manufacturing Information
(Informacidn de fabricacion de la unidad), como el que puede verse a conti-
nuacion.



Unit Manufacturing Information EHE
File Help

— Manufacturing Details

:

Rewvizion
FCE Revision ABD

Software Revision I.-’-\E IEI
Lot Murnber IDdD?D'I
| F—

t anufacturing 1D

| Version de unidad ‘

T

@

Unit %er. 30

— Uit Text

There ig no Memomny Card installed

|{cS1H H crue?  [Program

Confirme en la pantalla anterior la versién de la CPU conectada en linea.

Uso de las etiquetas de La CPU incluye las siguientes etiquetas de version de unidad.
version de unidad

[Ver. 3.0 ] [ Ver. }

[ ver. 3.0 J { Ver. J

N=2av7yFlckdaiz=y b
DEBBECEREEET 510
DIRNILVTT,

REICE LT, HRAOREICIEY
FHTIEASEEL,

Estas etiquetas se pueden
utilizar para administrar las
diferencias en las funciones
disponibles en las unidades.
Coloque la etiqueta adecuada
en la parte frontal de la unidad
para mostrar la version que se
utiliza realmente.

Estas etiquetas pueden pegarse en la parte delantera de las antiguas CPU
para diferenciar las unidades de distintas versiones.



Notacion de la
version de unidad

En el presente manual, la version de unidad de una CPU se indica tal y como

puede verse en la siguiente tabla.

Placa de nombre del

CPUs en las que no se indica la version

Unidades en las que se indica la version

CS1H-CPU6B7H)

producto de unidad (Ver. [1.LJ)
.- bl P bl G
N de lote. XXXXXX XXXX § _ ) N° de lote XXXXXX XXXX A\ \Ver.D O _ )
OMRON Corporation ~ FABRICADO EN JAPON OMRON Corporation  FABRICADO EN JAPON
Significado
Indica CPUs individuales | CPUs CS1-H Pre-Ver. 2.0 CPU CS1H-CPU67H Ver. [1.[]
(por ejemplo,

Indica grupos de CPUs
(por ejemplo,
CPUs CS1-H)

CPUs CS1-H Pre-Ver. 2.0

CPUs CS1-H Ver. [1.L]

Indica una serie
completa de CPUs
(por ejemplo, las CPUs
de la serie CS)

CPUs serie CS Pre-Ver. 2.0

CPUs serie CS Ver. [1.LJ
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Versiones de unidad y numeros de lote

Serie Modelo Fecha de fabricacion
Antes | Sept.2003 | Oct. 2003 | Nov.2003 | Dic.2003 | Jun.2004 Después
Serie | CPUs CS1 CS1-
cs CPULIL] No indica version de
unidad
CPUs CS1-V1 CS10l-
CPULLVT NG indica version de
unidad
CPUs CS1-H CS1-
CPULILH CPUs Ver.3.0
; CPUs Ver. 2.0 (N@ de lote:
CPUs anteriores a Ver. 2.0 (N de lote: 031105 en adelante) | 040622 en
adelante)
CS1D |CPUs CS1D-
CPUs |para CPULICH
; . CPUs Ver.1.1
i CPUs anteriores a Ver. 1.1 (Ne de lote: 031120 en adelante)
doble
CPUs CS1D-
para | CPULIIS CPUs Ver. 2.0
Zl:tgrgﬁs (N© de lote: 031215 en adelante)
individual
Serie | CPUs CJ1 CJ1G-
cJ cPULD CPUs anteriores a
Ver. 2.0
CPUs CJ1-H CJ10-
CPULIEH CPUs Ver. 2.0 CPUs Ver. 3.0
N¢ de lote: 031105 en adelante o .
CPUs anteriores a Ver. 2.0 ( ) E)lj,oggsloéi
adelante)
CPUs CJ1M, CJ1M-
excepto los cpPuLI
modelos de gama CPUs Ver 2.0 (C’)\IIZLés \I/etr. 3.0
baja : s Ver. 2. ¢ de lote:
CPUs anteriores a Ver. 2.0 (N2 de lote: 031105 en adelante) | 040624 en
adelante)
CPUs CJ1M, CJ1M-
modelos de gama | CPU11/21 CPUs Ver. 3.0
baja CPUs Ver. 2.0 (N2 de Iote:
(N© de lote: 031002 en adelante) 040629 en
adelante)
Soft- | CX-Programmer WS02-
ware CXPC1-
de pro- EV[] Ver. 3.2 | Ver. 3.3 Ver. 4.0 IVer. 5.0
grama-
cién




Funciones compatibles por version de unidad

CPUs CJ1-H/CJ1M

de unidades de
bus de CPU con
instrucciones
IORD/IOWR

Funcidn CPUs CJ1-H CPUs CJ1M, CPUs CJ1M,
(CJ1-CPULIIH) excepto los modelos de gama modelos de
baja gama baja
(CJ1M-CPULID]) (CJ1M-
CPU11/21)
CPUs Pre-Ver. | CPUs Ver. 2.0 | CPUs Pre-Ver. | CPUs Ver. 2.0 | CPUs Ver. 2.0
2.0 2.0
Carga y descarga de tareas Si Si Si
individuales
Mejora de la proteccion de lec- |- Si Si Si
tura mediante contrasenas
Proteccién contra escritura de | --- Si Si Si
comandos FINS enviados a las
CPUs a través de redes
Conexiones de red en linea sin | Si, pero slo si | Si Si, pero sélo si | Si Si
necesidad de tablas de E/S se asignan las se asignan las
tablas de E/S tablas de E/S al
al conectar la conectar la ali-
alimentacién mentacion
Comunicaciones a través de un | Si, para un Si, para un Si, para un Si, para un Si, para un
méaximo de 8 niveles de red méximo de méximo de maximo de méximo de méaximo de
8 grupos 64 grupos 8 grupos 64 grupos 64 grupos
Conexién en linea a PLC a Si, desde el n? | Si Si, desde el n® | Si Si
través de PT serie NS de lote 030201 de lote 030201
en adelante en adelante
Configuracion de los primeros | --- Si Si Si
canales de ranura
Transferencias automaticas al | --- Si - Si Si
conectar la alimentacion sin un
archivo de parametros
Deteccién automatica del Si Si Si
método de asignacién de E/S
para la transferencia automa-
tica al conectar la alimentacion
Horas de inicio/fin de funciona- |--- Si - Si Si
miento
Nuevas |MILH, MILR, MILC |- Si si Si
instruccio- [ _pT, <>DT, <DT, |- si Si si
ne|S_ de | <=DT, >DT, >=DT
aplicacion 'scmpa si si si si
GRY Si, desde el n® | Si Si, desde el n® |Si Si
de lote 030201 de lote 030201
en adelante en adelante
TPO Si si Si
DSW, TKY, HKY, |- Si Si Si
MTR, 7SEG
EXPLT, EGATR, Si si Si
ESATR, ECHRD,
ECHWR
Lectura/escritura | --- Si Si Si

PRV2

Si, aunque sélo
en modelos con
E/Sincorporada

Si, aunque sélo
en modelos con
E/Sincorporada

xi



Funciones admitidas por las versiones de unidad 3.0 o superior
CPUs CJ1-H/CJ1M (CJ1J-CPULICH, CJ1G-CPULIJP, CJ1M-CPULI))

instrucciones
adicionales

métodos de calculo de alta frecuencia para el
calculo de frecuencia de impulsos: (s6lo CPUs
CJ1M)

Funcidn Version de unidad
Anteriores a Ver. 2.0, Ver. 3.0
Ver. 2.0
Bloques de funciones (compatibles con CX-Programmer Ver. 5.0 0 | --- Si
superior)
Gateway serie (convierte los comandos FINS en comandos Si
CompoWay/F en el puerto serie incorporado)
Memoria de comentarios (en la memoria flash interna) Si
Datos ampliados de copias de seguridad sencillas Si
Nuevas TXDU(256), RXDU(255) (admite comunicaciones |--- si
instrucciones sin protocolo con las unidades de
de aplicacién comunicaciones serie ver. 1.2 o superior)
Instrucciones de conversion de modelo: si
XFERC(565), DISTC(566), COLLC(567),
MOVBC(568),
BCNTC(621)
Instrucciones especiales de bloque de funciones: | --- si
GETID(286)
Funciones de Instrucciones PRV(881) y PRV2(883): adicién de | --- Si

xii




Versiones de unidad y dispositivos de programacidén
Para activar las funciones incorporadas en las CPUs Ver. 2.0, se requiere
CX-Programmer versién 4.0 o superior.

Para activar los bloques de funciones anadidos a las CPUs Ver. 3.0, se
requiere CX-Programmer version 5.0 o superior.

Las siguientes tablas muestran la relacion entre las versiones de unidad y las
versiones de CX-Programmer.

Versiones de unidad y dispositivos de programacion

CPU Funciones CX-Programmer Consola
Ver.3.20 | Ver.3.3[ Ver. 4.0 [ Ver.5.00 | _ de
anterior superior | Programac
ion
CPUs CJ1M, Funciones Utiliza las nuevas - - Si Si Sin
modelos de gama |agregadas a la funciones restriccio-
baja, version de version de No utiliza las nuevas si S Si nes
unidad 2.0 unidad 2.0 fncionas o eY
CPUs CS1-H, Funciones Utiliza las nuevas Si Si
CJ1-Hy CJ1M ex- | agregadas a la funciones
cepto modelos de | version de No utiliza las nuevas Si Si Si Si
gama baja, ver- unidad 2.0 funciones
sién de unidad 2.0
CPUs CS1D para |Funciones Utiliza las nuevas Si Si
sistemas de CPU |agregadas a la funciones
individual, versiéon | version de No utiliza las nuevas Si
deunidad 2.0 | unidad 2.0 funcionas Y
CPUs CS1D para |Funciones Utiliza las nuevas Si Si
sistemas dt_a CPU agre_gadas ala funciones
doble, version de | version de No utiliza las nuevas Si Si si Si
unidad 1. unidad 1.1 funciones
CPUs series Adicién de funcio- | Utiliza bloques de Si
CS/CJ, Ver. 3.0 nes de bloques | funciones
Sgrfslijgﬁ'gre‘es ala [No utiliza bloques de Si Si Si Si
unidad 3.0 funciones

Configuracion de tipo de

Nota Como puede apreciarse, no es necesario actualizar CX-Programmer version
4.0, siempre y cuando no se utilicen las funciones agregadas para las versio-
nes de unidad 2.0 6 1.1.

La versién de unidad no afecta a la configuracion de tipo de dispositivo reali-

dispositivo zada en CX-Programmer. Seleccione el tipo de dispositivo tal y como se
indica en la siguiente tabla, independientemente de la version de la CPU.
Serie Grupo de CPUs Modelo de CPU | Configuracion de tipo de dispositivo en
CX-Programmer Ver. 4.0 o superior
Serie CS |CPUs CS1-H CS1G-CPULITIH |CS1G-H
CS1H-CPULIIH |CS1H-H
CPUs CS1D para sistemas de CPU doble |CS1D-CPULILIH |CS1D-H (o CS1H-H)
CPUs CS1D para sistemas de CPU CS1D-CPULIIS CS1D-S
individual
Serie CJ |CPUs CJ1-H CJ1G-CPULIH CJ1G-H
CJ1H-CPULILIH | CJ1H-H
CPU CJ1M CJ1M-CPULIL] CJ1M

xiii



Solucioén de problemas de versiones de unidad en CX-Programmer

[} Linable B0 cownioad programis),
L] Errors found during complation

[

Tras aparecer el mensaje anterior, se mostrara un
mensaje de error de compilacion en la ficha Compile
(Compilar) de la ventana Output (Salida).

grammer version 4.0 o superior
para descargar en CPUs Pre-Ver.
2.0 un programa que contiene
instrucciones sélo compatibles
con CPUs Ver. 2.0.

Problema Causa Solucién
] Se ha intentado utilizar CX-Pro- | Verifique el programa o bien

sustituya la CPU que intenta
descargar por una CPU
Ver. 2.0 o posterior.

CETTTEEE—— =i
Unabls to Sarafer e sttings wce they rchade setig tamm
! which bre ok JuEpoeted By B Conidting barget CPU Ut
ek the weison of th Cagst CPUIURE oF Hhe foboesnd PLC SaHings, Snd Irareled the Setings spen

- FILE Srobaction Sativign for PIRS. vk preferien v nad o

| [

Se ha intentado utilizar CX-Pro-
grammer version 4.0 o superior
para descargar en CPUs Pre-Ver.
2.0 una configuracién de PLC
que contiene parametros solo
compatibles con CPUs Ver. 2.0. 0
posterior (es decir, no configu-
rada con sus valores predetermi-
nados).

Verifique los parametros de
configuracién del PLC o bien
sustituya la CPU que intenta
descargar por una CPU

Ver. 2.0 o posterior.

"????" aparece en un programa que se esta transfi-
riendo desde el PLC a CX-Programmer.

Se ha utilizado CX-Programmer
version 3.3 o anterior para cargar
desde una CPU Ver. 2.0 o poste-
rior un programa que contiene
instrucciones compatibles sélo
con CPUs Ver. 2.0 o posterior.

Las nuevas instrucciones no
se pueden cargar con CX-Pro-
grammer version 3.3 o ante-
rior. Utilice CX-Programmer
version 4.0 o posterior.
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Acerca de este manual:

El presente manual describe la instalacion y el funcionamiento de los autématas programables (PLC)
de la serie CJ e incluye las secciones que se enumeran en la pagina siguiente. Las series CSy CJ se
subdividen tal y como se indica en la siguiente tabla.

Unidad

Serie CS

Serie CJ

CPUs CPUs de CS1-H:

CS1H-CPULILIH
CS1G-CPULILIH

CPUs de CJ1-H: CJ1H-CPULILH
CJ1G-CPULILH

CJ1G-CPULILH

CPUs de CS1:

CS1H-CPULIC-EV1
CS1G-CPULILI-EVA

CPUs de CJ1:
CJ1M de CJ1:

CJ1G-CPULIL-EV1
CJ1M-CPULI

CPUs CS1D:

CS1D-CPULILH

CS1D-CPULILIP

CPUs CS1D para sistema de CPU doble:

CPUs CS1D para sistema de CPU
individual: CS1D-CPULICIS
CPUs para proceso CS1D:

Unidades de E/S

Unidades de E/S basicas de la serie CS

Unidades de E/S basicas de la serie CJ

basicas

Unidades de E/S Unidades de E/S especiales de la serie CS | Unidades de E/S especiales de la serie CJ
especiales

Unidades de bus de |Unidades de bus de CPU de la serie CS Unidades de bus de CPU de la serie CJ
CPU

Unidades de fuente
de alimentacién

serie CS

Unidades de fuente de alimentacion de la

Unidades de fuente de alimentacion de la
serie CJ

Antes de intentar instalar o utilizar las CPUs de la serie CJ en un sistema de PLC, se recomienda leer
detenidamente el presente manual, asi como toda la documentacion afin relacionada en la siguiente
tabla, con el objeto de familiarizarse perfectamente con la informacion facilitada.

cién SYSMAC
CQM1H-PROO01-E, C200H-PRO27-E, CQM1-PROO01-E
de la serie CS/CJ

Nombre Ne de Contenido
cat.

SYSMAC serie CJ W395 Describe las funciones de las E/S incorporadas
CJ1M-CPU21/22/23 de las CPUs de CJ1M. (El presente manual)
Manual de operacion de la E/S incorporada
SYSMAC serie CJManual de funcionamiento de autématas |W393 | Presenta una descripcion e instrucciones sobre el
programables SYSMAC disefo, instalacion, mantenimiento y demas
CJ1G-CPULIL], CJ1M-CPULIL], CJ1G-CPULILIP, operaciones basicas de los PLC de la serie CJ.
CJ1G/H-CPULILIH de la serie CJ
Manual de programacion de autématas programables W394 Este manual describe la programacion y demas
SYSMAC métodos de uso de las funciones de los PLC de
CS1G/H-CPULICI-EV1, CS1G/H-CPULILH, la serie CS/CJ.
CS1D-CPULIH, CS1D-CPULITIS, CJ1G-CPULI,
CJ1M-CPULI], CJ1G-CPULICIR, CJ1G/H-CPULIH
de las series CS/CJ.
Manual de programacién de automatas programables W340 | Describe las instrucciones de programacion de
SYSMAC diagrama de relés compatibles con los PLC de la
CS1G/H-CPULII-EV1, CS1G/H-CPULICIH, serie CS/CJ.
CS1D-CPULIH, CS1D-CPULILIS, CJ1G-CPULIL],
CJ1M-CPULI, CJ1G-CPULITIP, CJ1G/H-CPULIH
de las series CS/CJ.
Manual de funcionamiento de las consolas de programa- | W341 Presenta informacion sobre la manera de progra-

mar y utilizar los PLC de la serie CS/CJ mediante
una consola de programacion.
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Acerca de este manual, continuacion

del protocolo CX) SYSMAC
WS02-PSTC1-E

Nombre N° de Contenido
cat.

Manual de referencia de comandos de comunicaciones W342 Describe los comandos de comunicaciones de la

SYSMAC serie C (Host Link) y FINS utilizados en los PLC de

CS1G/H-CPULI-EV1, CS1G/H-CPULILIH, la serie CS/CJ.

CS1D-CPULILH, CS1D-CPULILIS, CJ1G-CPULIL],

CJ1M-CPULIL], CJ1G-CPULILIR, CJ1G/H-CPULILIH,

CS1W-SCB21-V1/41-V1, CS1W-SCU21-V1,

CJ1W-SCU21-V1/41-V1 de las series CS/CJ.

Manual de funcionamiento de CX-Programmer SYSMAC W414 Presenta informacion sobre como utilizar

WS02-CXPLIL-E, version 3.0 CX-Programmer, un dispositivo de programacion

Manual de funcionamiento de CX-Programmer SYSMAC w425 | compatible con los PLC de la serie CS/CJ, y con el

WS02-CXPLI-E, version 4.7 CX-Net incluido en CX-Programmer.

Manual de funcionamiento de CX-Programmer SYSMAC W437

WS02-CXPLILI-E, version 5.01

Manual de funcionamiento de CX-Programmer SYSMAC W438 Describe las especificaciones y métodos operativos

WS02-CXPLIJ-E Blogques de funciones relacionados con los bloques de funciones. Esta
informacion sélo es necesaria si se utilizan bloques
de funciones en combinacién con CX-Programmer
Ver. 5.0 y la CPU CS1-H/CJ1-H/CJ1M Ver. 3.0.
Consulte informacion detallada sobre otras opera-
ciones de CX-Programmer Ver. 5.0 en el Manual de
funcionamiento de CX-Programmer Version 5. [
(W437) .

Manual de funcionamiento de CX-Programmer SYSMAC W438 Describe las especificaciones y métodos operativos

WS02-CXPLIL-E relacionados con los bloques de funciones. Esta

Blogues de funciones informacion sélo es necesaria si se utilizan bloques
de funciones en combinacién con CX-Programmer
Ver. 5.0 y la CPU CS1-H/CJ1-H/CJ1M Ver. 3.0.
Consulte informacién detallada sobre otras
operaciones de CX-Programmer Ver. 5.0 en el
Manual de funcionamiento de CX-Programmer
Version 5 .[1(W437) .

Manual de funcionamiento de tarjetas y unidades de W336 Explica como utilizar la Unidad y las tarjetas de

comunicaciones serie SYSMAC comunicaciones serie para establecer comunicacio-

CS1W-SCB21-V1/41-V1, CS1W-SCU21-V1, nes serie con dispositivos externos, incluido el uso

CJ1W-SCU21/41 de la serie CS/CJ de protocolos de sistema estandar para los produc-
tos OMRON.

CX-Protocol Operation Manual (Manual de funcionamiento W344 Describe el uso del protocolo CX para crear macros

de protocolo como secuencias de comunicaciones,
con el objeto de establecer comunicaciones con dis-
positivos externos.

Este manual describe la instalacion y el funcionamiento de las E/S incorporadas compatibles con las
CPUs CJ1M-CPU21, CJ1M-CPU22 y CJ1M-CPU23. Incluye las secciones indicadas a continuacién.

Lea detenidamente este manual y asegurese de comprender la informacion incluida antes de intentar
instalar o poner en funcionamiento las E/S incorporadas. Asegurese de leer las precauciones que

aparecen en la siguiente seccién.

Precauciones contiene una serie de precauciones generales que se deben tener en cuenta a la hora

de utilizar las E/S incorporadas.

Seccion 1 describe las caracteristicas y aplicaciones de las funciones de las E/S incorporadas.
Seccion 2 proporciona una descripcidon general de las funciones de las E/S incorporadas.
Seccion 3 proporciona especificaciones de E/S e instrucciones de cableado para las E/S incorporadas.
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Seccion 4 describe la asignacion de canales y bits que se utilizan con las E/S incorporadas,
asi como las opciones de configuracion del PLC relacionadas con ésta.

Seccion 5 describe detalladamente la aplicacion de las E/S incorporadas.
Seccion 6 proporciona ejemplos de programacion de las E/S incorporadas.

Los apéndices incluyen una tabla que muestra qué instrucciones de control de impulsos se pueden
utilizar al mismo tiempo, una tabla de instrucciones de control de impulsos compatibles con otros PLC,

asi como los tiempos de ejecucion de las instrucciones.

&ADVERTENCIA Asegurese de leer y comprender la informacién incluida en este manual; en caso
contrario, pueden producirse dafos personales o incluso la muerte, dafos en el
producto o fallos del mismo. Antes de llevar a cabo cualquiera de los procedimien-
tos y operaciones indicados, lea cada una de las secciones por entero y asegurese
de comprender toda la informacién incluida en ella y en las secciones relacionadas.
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PRECAUCIONES

Esta seccién incluye precauciones generales para el uso de los PLC de la serie CJ, asi como de los dispositivos relacionados.

La informacion incluida en esta seccion es importante para el uso seguro y fiable de los PLC. Antes de intentar
configurar o utilizar un sistema PLC, lea detenidamente esta secciéon y asegirese de comprender la informacion
incluida en la misma.
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Perfil de usuario

Este manual esta dirigido a los siguientes usuarios, que también deben
poseer conocimientos sobre sistemas eléctricos (un ingeniero eléctrico o
equivalente).

* Personal encargado de la instalacién de sistemas totalmente automatiza-
dos (FA).

* Personal encargado del disefio de sistemas FA.
* Personal encargado de la administracién de sistemas e instalaciones FA.

Precauciones generales

/\ ADVERTENCIA

El usuario debe utilizar el producto con arreglo a las especificaciones de ren-
dimiento descritas en los manuales de funcionamiento.

Consulte al representante local 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, sis-
temas de combustion, equipos médicos, maquinas recreativas, equipos de
seguridad y otros sistemas, asi como en maquinas o equipos que pudieran
provocar serios dafios personales o materiales en caso de ser utilizados inco-
rrectamente.

Asegurese de que la potencia y las caracteristicas de rendimiento del pro-
ducto son suficientes para los sistemas, las maquinas y el equipo en cues-
tién, asi como de incorporar a los sistemas, las maquinas y el equipo
mecanismos de seguridad dobles.

Este manual contiene informacién relativa a la programacion y funciona-
miento de la Unidad. Asegurese de leerlo antes de intentar utilizar la Unidad y
téngalo siempre a mano para consultarlo durante su funcionamiento.

Es de vital importancia que tanto el PLC como todas las Unidades PLC se uti-
licen con los fines para los que han sido disefiados y en las condiciones
especificadas, en especial en aquellas aplicaciones que puedan poner en
peligro, directa o indirectamente, vidas humanas. Antes de utilizar un sistema
PLC en las aplicaciones previamente mencionadas, debe consultar al repre-
sentante de OMRON.

Precauciones de seguridad

/\ ADVERTENCIA

La CPU refresca las E/S incluso cuando el programa se detiene (es decir,
incluso en el modo PROGRAM). Antes de realizar un cambio de estado de
cualquier parte de la memoria asignada a las unidades de E/S, unidades
especiales o unidades de bus de CPU, compruebe de forma exhaustiva las
condiciones de seguridad. Todo cambio realizado en los datos asignados a
una unidad puede conllevar un funcionamiento imprevisto de las cargas
conectadas a la misma. Cualquiera de las siguientes operaciones puede pro-
vocar cambios en el estado de la memoria.

* Transferir datos de la memoria de E/S a la CPU desde un dispositivo de
programacion.

e Cambiar los valores actuales de la memoria desde un dispositivo de pro-
gramacion.

* Forzar la configuracidn o reconfiguracién de los bits desde un dispositivo
de programacion.

* Transferir los archivos de la memoria de E/S desde una tarjeta de memoria
o desde una memoria de archivos de memoria extendida (EM) a la CPU.

e Transferir la memoria de E/S desde un host u otro autémata programable
en una red.
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/\ ADVERTENCIA
/\ ADVERTENCIA

/\ ADVERTENCIA

/\ ADVERTENCIA

/N ADVERTENCIA

/\ Precaucion

/\ Precaucion

/\ Precaucion

/\ Precaucion

No intente desarmar una Unidad mientras esté conectada a una fuente de ali-
mentacion. Esto podria provocar una descarga eléctrica.

No toque ningun terminal o bloque de terminales mientras estén conectados
a una fuente de alimentacion. Esto podria provocar una descarga eléctrica.

No intente desarmar, reparar o modificar ninguna Unidad. Cualquier intento
de hacerlo puede afectar al funcionamiento o provocar descargas eléctricas e
incluso incendios.

No toque la Unidad de fuente de alimentacién mientras esté conectada a la
red eléctrica ni inmediatamente después de haberla desconectado de la
misma. Esto podria provocar una descarga eléctrica.

Con el objeto de garantizar la seguridad del sistema en caso de producirse
una anomalia como consecuencia de un funcionamiento incorrecto del PLC o
de cualquier otro factor externo que afecte a éste, incorpore a los circuitos
externos (es decir, no al PLC) medidas de seguridad, entre las que podrian
incluirse las que a continuacion se relacionan. En caso de no hacerlo pueden
producirse graves accidentes.

* Los circuitos de control externos deben protegerse mediante circuitos de
parada de emergencia, circuitos de bloqueo, circuitos de limitacion y
medidas de seguridad similares.

* El PLC desconectara (OFF) todas las salidas si su funcion de autodiag-
néstico detecta cualquier error 0 en caso de ejecutarse una instruccion
de alarma de fallo grave (FALS). Para proteger al sistema frente a dichos
errores, deben incorporarse medidas de prevencidn externas que garan-
ticen la seguridad.

e Las salidas del PLC pueden bloquearse en la posicién ON u OFF debido
a la acumulacién de sedimentos o a la combustion de los relés de salida
0 a la destruccién de los transistores de salida. Para evitar dichos proble-
mas, deben incorporarse al sistema medidas de prevencién externas que
garanticen la seguridad.

* En caso de sobrecarga o de cortocircuito de la salida de 24 Vc.c. (fuente
de alimentacion del PLC), puede producirse una caida de tensién que
provoque la desconexion (OFF) de las salidas. Para evitar dichos proble-
mas, deben incorporarse al sistema medidas de prevencion externas que
garanticen la seguridad.

Compruebe las condiciones de seguridad antes de transferir archivos de
datos almacenados en la memoria de archivos (tarjeta de memoria o0 memo-
ria de archivos de EM) al area de E/S (CIO) de la CPU utilizando una herra-
mienta periférica. De lo contrario, el funcionamiento de los dispositivos
conectados a la unidad de salida puede ser incorrecto, independientemente
del modo de funcionamiento de la CPU.

El usuario debe tomar medidas de proteccion a prueba de fallos para garanti-
zar la seguridad en caso de que se produzcan sefales incorrectas, anéma-
las, ausencia de sehales, cortes momentaneos de corriente u otros
incidentes. Si no se adoptan las medidas adecuadas, un funcionamiento ané-
malo puede provocar graves accidentes.

Ejecute la edicion online sélo después de haber confirmado que la ampliacion
del tiempo de ciclo no tendra efectos perjudiciales. De lo contrario, quizas no
se puedan leer las sefiales de entrada.

Compruebe las condiciones de seguridad del nodo de destino antes de trans-
ferir un programa a otro nodo o de modificar el contenido del &rea de memo-
ria de E/S. La realizacién de cualquiera de estos procesos sin confirmar las
condiciones de seguridad puede provocar lesiones.
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/\ Precaucion

& Precaucion

& Precaucion

/\ Precaucion

/\ Precaucion

La CPU CJ1M hace una copia de seguridad automatica del programa de
usuario y de los datos de parametros en la memoria flash cuando se escriben
en la CPU. La memoria de E/S (incluyendo las areas DM, EM y HR), no obs-
tante, no se escribe en la memoria flash. Las areas DM, EM y HR pueden
mantenerse con una bateria durante una interrupcion del suministro eléctrico.
Si se produce un error en la bateria, el contenido de estas areas puede no ser
correcto después de una interrupcién de suministro eléctrico. Si el contenido
de las areas DM, EM y HR se utiliza para controlar resultados externos, evite
que se realicen salidas incorrectas cuando el indicador de error de bateria
(A40204) se encuentre en ON. Las areas tales como DM, EM y HR, cuyo
contenido puede mantenerse durante cortes del suministro eléctrico, estan
respaldadas por una bateria. Si se produce un error de bateria, el contenido
de las areas configuradas para que se mantengan puede no ser correcto,
incluso en el caso de que no se produzca un error de memoria que detenga el
funcionamiento. Si fuese necesario para la seguridad del sistema, adopte las
medidas adecuadas en el programa de diagrama de relés en caso de acti-
varse (ON) el indicador de error de bateria (A40204). Algunas de estas medi-
das podrian ser, por ejemplo, reconfigurar los datos de dichas areas.

Apriete los tornillos del bloque de terminales de la Unidad de fuente de ali-
mentacion de CA hasta el par de apriete especificado en el manual de funcio-
namiento. Los tornillos flojos pueden provocar incendios o un funcionamiento
incorrecto.

Precauciones del entorno de funcionamiento

Evite hacer funcionar el sistema de control en las siguientes ubicaciones:

» Ubicaciones expuestas a la luz solar directa.

* Ubicaciones expuestas a temperaturas o condiciones de humedad infe-
riores o superiores a las indicadas en las especificaciones.

» Ubicaciones expuestas a condensacion como resultado de cambios dras-
ticos de temperatura.

» Ubicaciones expuestas a gases corrosivos o inflamables.
* Ubicaciones con gran cantidad de polvo (especialmente ferroso) o sales.
 Ubicaciones expuestas al contacto con agua, aceite o productos quimicos.
» Ubicaciones expuestas a golpes u oscilaciones directos.

Si los sistemas van a instalarse en las siguientes ubicaciones, adopte las
medidas de prevencién adecuadas y suficientes.

¢ Ubicaciones expuestas a electricidad estatica u otras formas de ruido.
* Ubicaciones expuestas a fuertes campos electromagnéticos.

» Ubicaciones con posibilidad de quedar expuestas a radioactividad.
 Ubicaciones proximas a fuentes o lineas de alimentacion eléctrica.

El entorno de funcionamiento del sistema PLC puede tener un efecto muy
importante en la vida util y en la fiabilidad del sistema. Los entornos de fun-
cionamiento inadecuados pueden provocar un funcionamiento incorrecto,
averias y otros problemas imprevistos en el sistema PLC. Asegurese de que
el entorno de funcionamiento cumple las condiciones especificadas, tanto
durante la instalacion como durante toda la vida del sistema.



Precauciones de uso

5 Precauciones de uso

Observe las siguientes precauciones durante la utilizacién del sistema PLC.

* En caso de que fuese necesario programar mas de una tarea ciclica,
debe utilizar CX-Programmer (software de programacién que se ejecuta
en Windows). Puede utilizar una consola de programacion para progra-
mar Unicamente una tarea ciclica con tareas de interrupcion. No obs-
tante, la consola de programacién se puede utilizar para editar los
programas multitarea creados originalmente con CX-Programmer.

&ADVERTENCIA Tenga siempre en cuenta estas precauciones. De lo contrario, podrian produ-

cirse lesiones graves, incluso mortales.

e Alinstalar las Unidades, conéctelas siempre a una toma de tierra de 100 Q
0 menos. En caso de no realizar dicha conexiéon de 100 Q o menos, pue-
den producirse descargas eléctricas.

* Para puentear los terminales GR y LG de la Unidad de fuente de alimen-
tacion, debe estar instalada una toma de tierra de 100 Q o menos.

» Desconecte siempre la fuente de alimentacion del PLC antes de proceder
a realizar cualquiera de las siguientes tareas. De lo contrario, puede pro-
ducirse un funcionamiento incorrecto o descargas eléctricas.

* Montaje o desmontaje de las Unidades de fuente de alimentacion,
Unidades de E/S, CPUs u otras Unidades.

e Ensamblado de las Unidades.

* Configuracién de los interruptores DIP o de los interruptores rotativos.
* Conexion de cables o cableado del sistema.

* Conexion o desconexion de los conectores.

&Precaucién El incumplimiento de las siguientes precauciones puede provocar un funcio-

namiento incorrecto del PLC o el sistema, o bien dahar las Unidades del PLC
o este mismo. Tenga en cuenta estas precauciones en todo momento.

* Las CPUs de la serie CJ se entregan con la bateria instalada y la hora ya
ajustada en el reloj interno. Por consiguiente, no es necesario borrar la
memoria ni ajustar el reloj antes utilizarlas, como sucede con las CPUs
de la serie CS.

En la memoria flash incorporada existe una copia de seguridad del pro-
grama del usuario y de los datos del area de parametros de las CPUs
CJ1M. Mientras el procedimiento de copia de seguridad esta en curso, en la
parte delantera de la CPU se encendera el indicador BKUP. No desconecte
la alimentacion de la CPU mientras este indicador permanezca encendido.
De lo contrario, la copia de seguridad de los datos no podra realizarse.

Si, mientras se esta utilizando una CPU CJ1M, se establece que la confi-
guracion del PLC se especifique mediante el modo definido en la consola
de programacion y no hay ninguna conectada, la CPU se iniciara en
modo RUN. Esta es la configuracién predeterminada de la configuracion
del PLC (en las mismas condiciones, una CPU CS1 se iniciara en el
modo PROGRAM).

e Al crear un archivo AUTOEXEC.IOM desde un dispositivo de programa-
cion (una consola de programacion o CX-Programmer) para transferir
datos automaticamente durante el inicio, establezca D20000 como pri-
mera direccion de escritura y asegurese de que el tamafo de los datos
escritos no supera el tamafo del area DM. Cuando el archivo de datos se
lee desde la tarjeta de memoria durante el inicio, los datos se escribiran en
la CPU que se inicia en D20000 aunque se haya establecido otra direc-
cion en el momento de creacion del archivo AUTOEXEC.IOM. Ademas, si
se supera la capacidad del area DM (lo que puede suceder si se utiliza
CX-Programmer), los datos restantes se sobrescribiran en el area EM.
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El usuario debe tomar medidas de proteccién a prueba de fallos para
garantizar la seguridad en caso de que no se reciban sefiales o que éstas
sean incorrectas o andmalas debido a cortes momentaneos de corriente
u otras causas.

El usuario deberd instalar por su cuenta circuitos de bloqueo y de limita-
cion, asi como otras medidas de seguridad similares, en los circuitos
externos (es decir, no en el PLC).

Encienda siempre el PLC antes de conectar la alimentacion del sistema
de control. En caso contrario, pueden producirse errores temporales en
las senales del sistema de control, dado que los terminales de salida de
las Unidades de salida de CC y otras Unidades se encenderan momenta-
neamente al encender el PLC.

El usuario debe tomar medidas de protecciéon a prueba de errores para
garantizar la seguridad en caso de que las salidas de las Unidades de
salida permanezcan encendidas (ON) como resultado de fallos del circuito
interno, que puedan producirse en relés, transistores y demas elementos.

Si el bit de retencidn de E/S se activa (ON), las salidas del PLC no se apa-
garan (OFF) y conservaran su estado anterior cuando el PLC pase del
modo RUN o MONITOR al modo PROGRAM. Asegurese de que las cargas
externas no puedan provocar situaciones peligrosas cuando esto ocurra
(cuando el funcionamiento se interrumpe debido a un error fatal, incluidos
los generados con la instruccion FALS(007), todas las salidas de la Unidad
de salida se apagan (OFF) y sélo se mantiene el estado de salida interna).

El contenido de las areas DM, EM y HR de la CPU esta salvaguardado
por una bateria. Si la bateria se descarga, estos datos podrian perderse.
Aplique medidas de prevencion mediante el indicador de error de bateria
(A40204) para reinicializar los datos o bien adopte otras medidas en caso
de descarga de la bateria.

No desconecte el PLC de la fuente de alimentacion durante la transferencia
de datos. Concretamente, no desconecte la alimentacion durante la lectura/
escritura de una tarjeta de memoria. Tampoco extraiga dicha tarjeta si el indi-
cador BUSY (ocupado) esta encendido. Para extraer una tarjeta de memoria,
primero presione el indicador de alimentacion de esa tarjeta y, a continuacion,
espere a que el indicador BUSY se apague antes de proceder a la extraccion.
Si se desconecta la alimentacién o se extrae la tarjeta mientras se estan
transfiriendo los datos, puede que no sea posible volver a utilizar dicha tarjeta.

Confirme que no se producird ningun efecto adverso en el sistema antes
de intentar llevar a cabo cualquiera de las siguientes acciones. De lo con-
trario, puede producirse un funcionamiento imprevisto.

* Cambiar el modo de funcionamiento del PLC.

e Forzar la configuracion o la reconfiguracion de cualquiera de los bits
de la memoria.

e Cambiar el valor actual de cualquier canal o valor establecido de la
memoria.

Instale medidas de seguridad externas para evitar cortocircuitos, como
disyuntores en el cableado externo. En caso de no adoptarse medidas de
seguridad suficientes para prevenir cortocircuitos, puede producirse un
incendio.

Asegurese de que todos los tornillos de los terminales y de los conecto-
res de los cables estan apretados hasta los pares de apriete especifica-
dos en los manuales pertinentes. La aplicacién de un par de apriete
incorrecto puede provocar un funcionamiento incorrecto.

Monte las Unidades solo después de haber comprobado exhaustiva-
mente los bloques de terminales y los conectores.

Antes de tocar una Unidad, toque antes un objeto metdlico conectado a
tierra para descargarse de la electricidad estatica que pudiera haber acu-
mulado. De lo contrario, podria producirse un funcionamiento incorrecto o
el equipo podria resultar dafado.
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* Asegurese de que los bloques de terminales, las Unidades de memoria,
los cables de expansion y demas elementos con dispositivos de bloqueo
estan situados adecuadamente. De lo contrario, podria producirse un
funcionamiento incorrecto.

Efectue correctamente el cableado de todas las conexiones.

Utilice siempre la tension de alimentacion especificada en los manuales
de funcionamiento. Una tension incorrecta puede dar lugar a un funciona-
miento incorrecto o causar un incendio.

Adopte las medidas adecuadas para garantizar que la tension y frecuencia
nominal de la alimentacién sean las especificadas. Tenga especial cui-
dado en lugares en los que la alimentacién eléctrica sea inestable. Una ali-
mentacion inapropiada puede dar lugar a un funcionamiento incorrecto.

Durante el cableado, deje pegada la etiqueta a la Unidad. De lo contrario
pueden producirse desperfectos como consecuencia de la entrada de
particulas extrafas al interior de la Unidad.

Una vez concluido el cableado, retire la etiqueta para permitir una ade-
cuada disipacion térmica. Dejar la etiqueta pegada puede provocar des-
perfectos.

Utilice terminales a presién para el cableado. No conecte cables trenza-
dos pelados directamente a los terminales. La conexion de cables trenza-
dos pelados puede provocar un incendio.

No aplique a las Unidades de entrada una tensién superior a la tension
nominal de entrada. Un exceso de tension puede provocar un incendio.

No aplique tensiones ni conecte cargas a las Unidades de salida que
superen la capacidad de conmutacion maxima. Los excesos de tension o
de carga pueden provocar incendios.

Durante la realizacion de pruebas de tension no disruptiva, desconecte el
terminal de puesta a tierra funcional. De lo contrario, puede producirse un
incendio.

* Antes de conectar la alimentacion eléctrica, vuelva a comprobar la confi-
guracién de todos los interruptores y del cableado. Un cableado inco-
rrecto puede provocar un incendio.

Antes de poner los equipos en funcionamiento, compruebe la configura-
cion de interruptores, el contenido del area DM y demas preparativos. En
caso de poner en servicio los equipos sin la configuracién o los datos
adecuados, pueden producirse un funcionamiento imprevisto.

Consulte que el programa del usuario puede ejecutarse correctamente
antes de ejecutarlo en la Unidad. De lo contrario puede producirse un
funcionamiento imprevisto.

Reanude las actividades solo después de haber transferido a la nueva
CPU el contenido de las area DM y HR, asi como los demas datos para
reanudar el funcionamiento. De lo contrario, puede producirse un funcio-
namiento imprevisto.

No tire de los cables ni los doble mas alla de sus limites naturales. De lo
contrario, podrian romperse.

No apoye objetos sobre los cables u otros conductos de cableado. Los
cables podrian romperse.

No utilice cables para ordenador personal RS-232C estandar. Utilice
siempre los cables especiales especificados en este manual, o bien pre-
pare los cables ateniéndose a dichas especificaciones. El uso de cables
estandar puede danar los dispositivos externos o la CPU.

* Cuando sustituya alguna pieza, asegurese de comprobar que la tension
de la nueva pieza sea la correcta. De lo contrario podrian producirse des-
perfectos o un incendio.

* Al transportar o guardar placas de circuitos, cubralas con material anties-
tatico para protegerlas de la electricidad estatica y mantener la tempera-
tura de almacenamiento adecuada.
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6-1
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xxviii

e Evite tocar las placas de circuitos y los componentes montados en las
mismas con las manos desnudas. Los flancos afilados y otras partes de
las placas pueden provocar lesiones en caso de ser manipuladas inco-
rrectamente.

No cortocircuite los terminales de la bateria, ni cargue, desmonte,
caliente o queme la bateria. No exponga la bateria a golpes fuertes. De lo
contrario podrian producirse fugas o roturas, o la bateria podria generar
calor o incendiarse. Absténgase de utilizar cualquier bateria que haya
caido al suelo o que haya sufrido un golpe fuerte. Las baterias expuestas
a golpes pueden presentar fugas en caso de utilizarlas.

Las normas UL requieren que las baterias sean sustituidas Unicamente
por técnicos debidamente cualificados. Impida su manipulacién por per-
sonal no cualificado.

Tras interconectar las Unidades de alimentacion, CPUs, Unidades de E/S,
Unidades especiales de E/S o Unidades de bus de CPU, inmovilicelas
accionando los cierres deslizantes superior e inferior de las mismas hasta
que encajen firmemente en su lugar. Si las Unidades no estan correcta-
mente fijadas, no sera posible un funcionamiento correcto. Asegurese de
instalar la tapa final incluida con la CPU en la Unidad instalada mas a la
derecha. Los PLC de la serie CJ no funcionaran correctamente si no ins-
tala esta tapa.

Las opciones de tabla o parametro de enlaces de datos incorrectas pue-
den dar lugar a un funcionamiento inesperado. Aunque la tabla y los
parametros de enlaces de datos se hayan establecido correctamente, no
inicie ni detenga los enlaces de datos sin haber verificado que esa accion
sera segura.

Las Unidades de bus de CPU se restableceran cuando la tabla de rutas se
transfiera del dispositivo de programacion al PLC. (Las Unidades se resta-
blecen con el fin de garantizar que se lee y habilita la nueva tabla de
rutas.) No transfiera la tabla de rutas sin haber verificado que esta accién
es segura, es decir, que es seguro restablecer las Unidades del bus de
CPU.

Instale correctamente las Unidades, siguiendo al pie de la letra las espe-
cificaciones de los manuales de servicio. Una instalacidon incorrecta
puede provocar desperfectos.

Compatibilidad con las Directivas CE

Directivas aplicables

Conceptos

* Directivas sobre CEM
* Directivas sobre Baja tension

Directivas sobre CEM

Los dispositivos OMRON compatibles con las Directivas CE también son
compatibles con las normas sobre Compatibilidad Electromagnética (CEM)
afines, lo que permite integrarlos con mayor facilidad en otros dispositivos o
equipos industriales. Se ha comprobado que los equipos cumplen con los
estandares CEM (vea la nota siguiente). No obstante, es responsabilidad del
cliente comprobar que los productos cumplen las normas en los sistemas que
utilice.

El cumplimiento de las disposiciones relativas a la CEM de los dispositivos
OMRON compatibles con las Directivas CE puede variar en funcion de la
configuracion, el cableado y demas condiciones del equipo o panel de control
en el que se instalen los dispositivos OMRON. Por lo tanto, sera responsabili-
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Nota

dad del cliente realizar la comprobacion final que confirme que los dispositi-
vos y el equipo industrial son compatibles con las normas CEM.

Las normas de CEM (Compatibilidad electromagnética) aplicables son:

SEM (Susceptibilidad electromagnética): EN61000-6-2
IEM (Interferencia electromagnética): EN61000-6-4
(Emision de radiaciones: normas para cables de hasta 10)

Directivas sobre Baja tensidon

Debe asegurarse siempre que los dispositivos que funcionen con tensiones
entre 50y 1.000 Vc.a., y entre 75y 1.500 Vc.a., cumplen las normas de segu-
ridad de equipos PLC (EN61131-2).

6-3 Compatibilidad con las Directivas CE

1,2,3...

Los PLC de la serie CJ son compatibles con las Directivas CE. Para garanti-
zar que la maquina o el dispositivo en el que se utiliza el PLC de la serie CJ
es compatible con las Directivas CE, el PLC debe estar instalado del
siguiente modo:

1. Los PLC de la serie CJ deben instalarse dentro de un panel de control.

2. Las fuentes de alimentacion de CC utilizadas para la alimentacion eléctri-
ca de las comunicaciones y las E/S deben protegerse con un aislamiento
reforzado o doble.

3. Los PLC de la serie CJ compatibles con las Directivas CE son igualmente
compatibles con la Norma de emisiones comunes (EN61000-6-4). Las ca-
racteristicas de las emisiones radiadas (normas para cables de hasta 10 m)
pueden variar en funcion de la configuracion del panel de control utilizado,
de los demas dispositivos conectados al panel de control, del cableado y
de diversas condiciones. Por lo tanto, debe confirmar que el equipo o la ma-
quina industrial es compatible con las Directivas CE.

6-4 Métodos de reduccion del ruido de salida de relés

Medidas de prevencion

Los PLC de la serie CJ cumplen las Normas de emisiones comunes
(EN61000-6-4) de las Directivas sobre CEM. Sin embargo, es posible que el
ruido generado por la conmutacion de salida de relés no cumpla dichas nor-
mas. En tal caso debe conectarse un filtro de ruidos del lado de la carga, o
bien adoptar cualquier otra medida de prevencion externa (con respecto al
PLC) adecuada.

Las medidas de prevencién adoptadas con el objeto de cumplir las normas
pueden variar en funcion de los dispositivos del lado de la carga, del cableado,
de la configuracién de las maquinas, etc. A continuacion se exponen algunos
ejemplos de estas medidas tendentes a reducir los ruidos generados.

(Consulte informacién mas detallada en EN61000-6-4.)

Estas medidas no seran necesarias si la frecuencia de conmutacion de la
carga de todo el sistema, con el PLC incluido, es inferior a 5 veces por
minuto.

Estas medidas seran necesarias si la frecuencia de conmutacion de carga de
todo el sistema, con el PLC incluido, es superior a 5 veces por minuto.

XXix
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Ejemplos de medidas de prevencién
En caso de conmutacién de cargas inductivas, conecte un protector contra
sobretensiones, diodos, etc., en paralelo con la carga o con el contacto, tal y
como se indica a continuacion.

Caracteristicas

Elemento requerido

Si la carga es un relé o solenoide, se
producira un retardo entre el momento
en que se abre el circuito y el momento
en que se restablece la carga.

Si la tension de alimentacion es 24 6
48V, inserte el protector contra sobre-
tensiones en paralelo con la carga. Si
la tension de alimentacion es de 100 a
200V, inserte el protector de sobreten-
sién entre los contactos.

La capacitancia del condensador debe
serde 1 a 0,5 uF por cada corriente de
contacto de 1 A; el valor de la resisten-
cia debe serde 0,5 a 1 Q por cada ten-
sion de contacto de 1 V. Sin embargo,
estos valores pueden variar en funcion
de la carga y de las caracteristicas del
relé. Determine estos valores empirica-
mente, teniendo presente que la capa-
citancia suprime la descarga disruptiva
cuando los contactos se separan, y
que la resistencia limita la corriente
que pasa a la carga cuando el circuito
vuelve a cerrarse.

La rigidez dieléctrica del condensador
debe ser de 200 a 300 V. Si se trata de
un circuito de CA, utilice un condensa-
dor sin polaridad.

El diodo conectado en paralelo con la

carga transforma en corriente la ener-

gia acumulada por la bobina, corriente
que al entrar en la bobina es transfor-

mada en calor por la resistencia de la

carga inductiva.

Este método provoca un retardo (entre
el momento en que se abre el circuito y
el momento en que se restablece la
carga) que es mas prolongado que el
que produce el método CR.

El valor de rigidez dieléctrica inversa
del diodo debe ser como minimo 10
veces mayor que el valor de tension
del circuito. La corriente directa del
diodo debe ser igual o mayor que la
corriente de carga.

El valor de rigidez dieléctrica inversa
del diodo puede ser dos o tres veces
mayor que la tension de alimentacion
si el protector contra sobretensiones se
aplica a circuitos electronicos con ten-
siones de circuito bajas.
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CA CcC
Si Si
; o
: %
' «Q
é =
. g
' alimen- 2
' tacion s
No Si
FQ_O—
o
2
S
Fuent 2
dgene s
alimen E’.
tacion s
Si Si
o
L
S
5
s
g

El método de varistor evita la imposi-
cién de alta tensidn entre los contactos
utilizando las caracteristicas de tension
constante del varistor. Se producira un
retardo entre el momento en que se
abre el circuito y el momento en que se
restablece la carga.

Si la tension de alimentacion es de 24
6 48V, inserte el varistor en paralelo
con la carga. Si la tension de alimenta-
cion es de 100 a 200 V, inserte el varis-
tor entre los contactos.

Al conmutar una carga con una corriente de irrupcion alta (por ejemplo, una
lampara incandescente), suprima la corriente de irrupcion tal y como se
indica a continuacion.

ouT

COM

Medida 1

Proporciona cerca de un tercio de la corriente
nominal a una lampara incandescente.

XXX

ouT

COoM

Medida 2

Utilizando una resistencia
de absorcion
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Caracteristicas Seccion 1-1
1-1 Caracteristicas
1-1-1 Funciones de las E/S incorporadas

E/S de empleo general

Refresco inmediato

Funcion filtro de
estabilizacion de entrada

Entradas de interrupcion

Procesamiento de la
entrada de interrupcion de
alta velocidad

Las CPUs CJ1M son PLC avanzados de alta velocidad y tamafio micro equi-
pados con E/S incorporada. Las E/S incorporadas tiene las siguientes carac-
teristicas.

Las entradas y salidas incorporadas de la CPU se pueden utilizar como
entradas y salidas de empleo general. En especial, se puede realizar el
refresco inmediato de la E/S en mitad de un ciclo del PLC al ejecutar una ins-
truccién para ello.

La constante de tiempo de entrada de las diez entradas incorporadas de la
CPU se puede establecer en 0 ms (sin filtro); 0,5 ms; 1 ms; 2 ms; 4 ms; 8 ms;
16 ms o 32 ms. Es posible reducir las oscilaciones y los efectos del ruido
exterior si se aumenta esta constante.

Las diez entradas incorporadas de la CPU se pueden utilizar como entradas
de interrupcidon normales para el procesamiento de alta velocidad en modo
directo o como entradas de interrupcion en modo contador. Una tarea de inte-
rrupcion se puede iniciar en el flanco de subida o de bajada (diferencial
ascendente o descendente) de la entrada de interrupcién. En modo contador,
la tarea de interrupcién se puede iniciar cuando el contaje de entrada alcanza
el valor establecido (transiciones diferencial ascendente o descendente).

Contadores de alta velocidad

Funcién del contador de
alta velocidad

Interrupciones de
activacion en un valor
objetivo o en un rango
especificado

Medicion de la frecuencia
de las entradas de
contador de alta velocidad

Mantenimiento o refresco
(a elegir) de los valores
actuales del contador de
alta velocidad

Salidas de impulsos

Salidas de impulsos en
sentido horario (CW) o
antihorario (CCW) o
salidas de impulsos +
direccion

Es posible conectar un encoder rotativo a una entrada incorporada para
aceptar entradas de contador de alta velocidad.

Las interrupciones se pueden activar cuando el valor actual (PV) de alta velo-
cidad coincide con un valor objetivo o se encuentra dentro de un rango espe-
cificado.

La instruccion PRV(887) se puede utilizar para medir la frecuencia de los
impulsos de entrada (sélo una entrada).

El bit de puerta del contador de alta velocidad se puede activar (ON) o desac-
tivar (OFF) desde el programa de diagrama de relés para seleccionar el man-
tenimiento o el refresco de los valores actuales del contador de alta
velocidad.

Los impulsos de relacion ON/OFF fija se pueden emitir desde las salidas
incorporadas de la CPU para llevar a cabo el posicionamiento o el control de
velocidad mediante un servocontrolador que acepte entradas de impulsos.

Es posible establecer el modo de salida de impulsos para que coincida con
las especificaciones de entrada de impulsos del controlador de motor.
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Seleccion automatica de
direccidn para facilitar el
posicionamiento con
coordenadas absolutas

Control triangular

Cambio de la posicidn
objetivo durante el
posicionamiento
(inicio multiple)

Cambio del control de
velocidad por el posici-
onamiento (interrupcion
de alimentacion de
distancia fija)

Cambio de la velocidad
objetivo y de la velocidad
de aceleracion o decelera-
cion durante la acelera-
cion o la deceleracion

Uso de salidas de
impulsos de relacién
ON/OFF variabnle para
iluminacién, control de
potencia, etc.

Busqueda de origen

Uso de una instruccion
para las operaciones de
busqueda de origen y
vuelta al origen

Cuando el funcionamiento se produce con coordenadas absolutas (origen
definido o valor actual cambiado mediante la instruccién INI(880)), la direc-
cion CW/CCW se seleccionara automaticamente al ejecutar la instruccion de
salida de impulsos. (La direccion CW/CCW se selecciona al determinar si el
numero de impulsos especificado en la instruccion es mayor o0 menor que el
valor actual de salida de impulsos.)

El control triangular (control trapezoidal sin una zona de velocidad constante)
se realizara durante el posicionamiento ejecutado por una instruccién
ACC(888) (independiente) o PLS2(887) si el nimero de impulsos de salida
necesario para la aceleracion o deceleracién supera la cantidad de salida de
impulsos objetivo especificada. (EI numero de impulsos necesario para la
aceleracion o deceleracién es igual al tiempo necesario para alcanzar la fre-
cuencia objetivo x.)

En versiones anteriores, en estas condiciones se hubiera producido un error
y las instrucciones no se habrian ejecutado.

Cuando se ha iniciado el posicionamiento con una instruccion SALIDA DE
IMPULSOS (PLS2(887)) y la operacién aun esta en curso, se puede ejecutar
otra instruccion PLS2(887) para cambiar la posicidon objetivo, la velocidad
objetivo y las velocidades de aceleracion y deceleracion.

Es posible ejecutar una instruccién PLS2(887) durante una operacién de con-
trol de velocidad para cambiar al modo de posicionamiento. Esta caracteris-
tica permite ejecutar una interrupcién de alimentacion de distancia fija
(moviendo una cantidad especificada) cuando se cumplen una serie de con-
diciones especificas.

Cuando se ejecuta la aceleracidon o deceleracion trapezoidal segun una ins-
truccion de salida de impulsos (control de velocidad o posicionamiento), la
velocidad objetivo y la velocidad de aceleracién o deceleracion se pueden
cambiar durante la aceleracion o deceleracién.

Es posible utilizar la instruccién IMPULSO CON RELACION ON/OFF VARIA-
BLE (PWM(891) para proporcionar impulsos de relacién ON/OFF variable en
las salidas incorporadas de la CPU para aplicaciones como iluminacion y el
control de potencia.

Es posible ejecutar una busqueda de origen precisa con una instruccion que
utilice varias senales de E/S, como la sefial de entrada de proximidad de ori-
gen, la sefal de entrada de origen, la sefial de posicionamiento finalizado y la
salida de reset del contador de errores.

Ademas, se puede realizar una operacion de vuelta al origen para pasar
directamente al origen establecido.

Entradas de respuesta rapida

Recepcion de seiales de
entrada mas cortas que el
tiempo de ciclo

Gracias a las entradas de respuesta rapida, es posible recibir entradas en las
entradas incorporadas de la CPU (cuatro entradas como maximo) con un
ancho de la sefal de entrada de tan sélo 30 us independientemente del
tiempo de ciclo.



Caracteristicas

Seccion 1-1

1-1-2 Configuracion de las funciones de las E/S incorporadas

Funciones de las E/S
incorporadas

}7

Funciones de entrada
incorporadas

4{

}7

—{ Entradas de empleo general ‘

Es posible seleccionar cualquier
funcién en la configuracion del
PLC.

No es posible utilizar las entradas
de empleo general 2/3, las entra-
das de interrupcion 2/3 ni las en-
tradas de respuesta rapida 2/3 si
se estan usando los contadores
de alta velocidad 0 y 1 con la en-
trada de sefal de fase Z como
sefial de reset.

10 entradas
Bits asignados 00 a 09 de CIO 2960.
Compatible con refresco inmediato.

4{ Entradas de interrupcion

Entradas de interrupcién
(modo directo)

4 entradas
(Entradas de interrupcion 0 a 3)
Bits asignados 00 a 03 de CIO 2960.

Los bits 00 a 03 de CIO 2960 controlan las
tareas de interrupcion 140 a 143. Las tareas
de interrupcién pueden establecerse de modo
que se inicien en el flanco de subida o de
bajada de los bits de control (diferencial
ascendente o descendente).

Tiempo de respuesta: 0,3 ms

Entradas de interrupcion
(modo contador)

Los contadores ascendentes o
descendentes de los bits 00 a 03 de
CIO 2960 se utilizan para controlar las
tareas de interrupcion 140 a 143.
Frecuencia de respuesta: 1 kHz méax.

Contadores de alta
velocidad

4{

Sin interrupciones ‘

30 kHz
« Entradas de impulsos méas direccion: 60 kHz
« Entradas de impulsos ascendentes/
descendentes: 60 kHz
« Entradas de impulsos incrementales: 60 kHz

« Funciones de arranque y parada
(funcion de puerta)

 Funcién de medicion de frecuencia
(sdlo el contador de alta velocidad 0)

—{ Entradas de respuesta rapida

4 entradas

Bits asignados 00 a 03 de CIO 2960.
Ancho minimo de la sefial de
entrada: 30 us

Funciones de salida
incorporadas

4{

}74{ Salidas de empleo general ‘

Es posible seleccionar cualquier
funcién con las instrucciones de
diagrama de relés.

No es posible utilizar las salidas de
empleo general 4 y 5 ni las salidas
de relacion ON/OFF variable
(PWM) 0y 1 si se estd usando la
funcién de busqueda de origen
con las salidas de impulsos 0y 1.

6 salidas
Bits asignados 00 a 05 de CIO 2961.
Compatible con refresco inmediato.

Salidas de impulsos ‘

4{

2 salidas (salidas de impulsos 0y 1)
Bits asignados 00, 01, 02 y 03 de
CIO 2961.

Seleccione "salida de impulsos
horario (CW) o antihorario (CCW)" o
"salida de impulsos mas direccion”.
(Se debe utilizar el mismo método
para los impulsos 0 y 1.)

 Salida de impulsos sin aceleracién
ni deceleracion: De 1 Hz a 100 kHz
 Salida de impulsos con aceleracion
o deceleracion trapezoidal: De 1 Hz a
100 kHz

Salidas de impulsos de relacién
ON/OFF variables (salidas PWM)

2 salidas (CJ1M-CPU22/23)
1 salida (CJ1M-CPU21)
Bits asignados 04 y 05 de CIO 2961.
Salidas de impulsos de relacion
ON/OFF variables.
* Relacion ON/OFF de 0% a 100%
CPUs CJ1M Pre-Ver. 2.0:
0% a 100% en incrementos del 1%
CPUs CJ1M version 2.0:
0% a 100% en incrementos del 0,1%
 Frecuencia
0,1 Hz 2 6.553,5 Hz

4{

Funciones de origen

Busqueda de origen

2 entradas (sdlo contadores de alta velocidad
0y1)
Bits asignados 08, 09 y 03 de CIO 2960.
Bits asignados 06, 07 y 02 de CIO 2960.
« Entradas de impulsos de fase diferencial:

Interrupciones del contador
de alta velocidad

« Interrupcién de comparacion del valor
objetivo

« Interrupcion de la comparacion del rango
Nota 1: Cuando se utiliza la salida de impulsos
0 o la funcién de busqueda de origen, no es
posible usar las entradas de empleo general 0
y 1, las entradas de interrupcion 0 y 1, las
entradas de respuesta rapida 0y 1 niel
contador de alta velocidad 0.

Nota 2: Cuando se utiliza la salida de impulsos
1 o la funcién de busqueda de origen, no es
posible usar las entradas de empleo general 2
y 3, las entradas de interrupcion 2y 3, las
entradas de respuesta rapida 2 y 3 ni los
contadores de alta velocidad 0 y 1.

Los bits 04 y 05 de CIO 2961 se utilizan como salidas de reset del

contador de errores (sélo modos 1y 2).

ClO 2960 se utiliza para entradas relacionadas con la operacién de

busqueda de origen.

 Los bits 00 y 02 de CIO 2960 se utilizan como entradas de origen.

 Los bits 01 y 03 de CIO 2960 se utilizan como entradas de origen.

« Los bits 04 y 05 de CIO 2960 se utilizan como entradas de
posicionamiento finalizado (sélo modo 2).

Vuelta al origen

Ejecute la instruccion ORG(889) para
volver al origen desde cualquier posicion.
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1-2 Actualizaciones de version de CPUs CJ1M

La presente seccion describe las actualizaciones de la version 3.0 de las
CPUs CJ1M.

1-2-1 Mejora de la funcionalidad de las CPUs CJ1M CPU en la version 3.0

Las siguientes mejoras se han implementado en la actualizacion desde la
version 2.0 a la version 3.0 de las CPUs CJ1M. (No se incluye la informacion
de actualizacién comun a toda la serie CJ.)

Calculo de alta frecuencia Se han afadido métodos de calculo de alta frecuencia a los métodos de cal-
con PRV(881) y PRV2(883)  culo de frecuencia de impulsos de las instrucciones PRV(881) (HIGH-SPEED
COUNTER PV READ) y PRV2(883) (PULSE FREQUENCY CONVERT).

Lectura de frecuencia de Se puede utilizar la instruccion PRV(881) (HIGH-SPEED COUNTER PV

salida de impulsos READ) para leer la frecuencia de salida de impulsos.
PRV(881) y PRV2(883)

1-2-2 Mejora de la funcionalidad de las CPUs CJ1M CPU en la versién 2.0

Las siguientes mejoras se han implementado en la actualizacion a la versién
2.0 de las CPUs CJ1M. (No se incluye la informacién de actualizacién comun
a toda la serie CJ.)

Salidas de impulsos

Aceleraciones/deceleracio =~ Se pueden especificar curvas S para las velocidades de aceleracién/decele-

nes de lacurva S racion de instrucciones de salidas de impulsos con aceleraciones/decelera-
ciones (ACC(888), PLS2(883) y ORG(889)). Si existe una caida en la
velocidad maxima admisible, las aceleraciones/deceleraciones de la curva S
ayudaran a controlar las sacudidas y vibraciones reduciendo la velocidad ini-
cial de aceleracion en relacion con la aceleracion/deceleracion lineal.

Ampli_acién del ajuste de Se ha incrementado el limite superior de velocidad de aceleracién/deceleracion
velocidad de aceleracion/  desde 2000 Hz hasta 65535 Hz para las instrucciones de salidas de impulsos
deceleracion con aceleraciones/deceleraciones (ACC(888), PLS2(883) y ORG(889)).

Ajuste de la relacion Ahora, la relacion ON/OFF de PWM(891) se puede ajustar en incrementos de
gN{ﬂE/F en incrementos 0,1%. En la versién anterior se ajustaba en incrementos de 1%.

e 0,1%

Mayor variedad de Las salidas de impulsos se detendran al activarse (ON) las sefales de entrada
aplicaciones para las de limite CW/CCW (que se reflejan en A54008, A54009, A54108 y A54109). En

entradas de limite

CW/CCW la version anterior, las sefales de entrada de limite CW/CCW sdlo las utilizaba

ORG(889). En las CPUs Ver. 2.0, ahora estas sefales pueden utilizarse con fun-
ciones de salidas de impulsos, salvo las busquedas de origen. También existe un
nuevo ajuste para todas las funciones que utilizan las sefiales de entrada de
limite CW/CCW para especificar si el origen se mantendra establecido o indefi-
nido al activarse (ON) una sefial de entrada de limite.

Entradas de impulsos

Conversiones de La entrada de frecuencia de impulsos al contador de alta velocidad 0 puede
frecuencia de impulsos convertirse en una velocidad de rotacion (rpm) o bien el valor actual (PV) del
contador puede convertirse en el nimero total de revoluciones.

Contadores de alta velocidad

Indicador de direccion de El indicador de direccién de contaje permite supervisar si los contajes del

contaje contador de alta velocidad son ascendentes o descendentes. El contaje del
ciclo actual se compara con el contaje del ciclo anterior para determinar si es
ascendente o descendente.
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Comparaciones continuas
al poner a cero (reset) los
contadores

La operacién de comparacion puede configurarse para detenerse o continuar
al poner a cero (reset) un contador de alta velocidad. Esto permite aplicacio-
nes en las que la operacion de comparacion podra reiniciarse a partir de un
valor actual (PV) de 0 al poner a cero el contador. En la version anterior, la
operacion de comparacion se detenia al poner a cero (reset) el contador, lo
que obligaba a reiniciarla desde el programa de diagrama de relés cada vez
que se ponia a cero el contador.

1-3 Funciones enumeradas por empleo

1-3-1 Procesamiento de alta velocidad
Finalidad E/S Funcién Descripcion
utilizada
Ejecutar un proceso especial Entradas | Entradas de Entradas de Ejecuta una tarea de interrupcion en el
muy rapidamente cuando la incorpo- | interrupcion interrupcion flanco de subida o de bajada de la entrada
entrada correspondiente se radas 0a3 (modo directo) | incorporada correspondiente (bits 00 a 03
ponga en ON (diferencial ascen- de CIO 2960).
dente) o en OFF Utiliza la instruccion MSKS(690) para espe-
(diferencial descendente). cificar el diferencial ascendente o descen-
(Por ejemplo, el funcionamiento dente y desenmascarar la interrupcion.
de un cortador cuando se recibe
una entrada de interrupcion pro-
cedente de un interruptor de
proximidad o de una fotocélula.)
Contar las sefiales de entrada y | Entradas | Entradas de Entradas de Disminuye el valor actual por cada sefial de
ejecutar un proceso especial incorpo- | interrupcion interrupcion flanco de subida o de bajada en la entrada
muy rapidamente cuando el radas 0a3 (modo contador) | incorporada (bits 00 a 03 de CIO 2960) y
contaje alcance el valor preesta- ejecuta la tarea de interrupcién correspon-
blecido. diente cuando el contador alcanza 0. (El
(Por ejemplo, detener la cinta contador también puede establecerse de.
cuando haya pasado por el sis- modo que aumente hasta un valor seleccio-
tema un numero preestablecido nado preestablecido.)
de piezas de trabajo.) Utiliza la instruccién MSKS(690) para
refrescar el valor seleccionado del modo
contador y desenmascarar la interrupcion.
Ejecutar un proceso especial en | Entradas | Contadores de | Interrupciéon de | Ejecuta una tarea de interrupcion cuando el
un valor de contaje preestable- |incorpo- | alta velocidad contador de alta | valor actual (PV) de alta velocidad coincide
cido. radas Ooy1 velocidad (com- | con un valor objetivo de la tabla registrada.
(Por ejemplo, cortar material de paracion de Utiliza la instruccion CTBL(882) o INI(880)
forma muy precisa en una longi- valor objetivo) | nara iniciar la comparacién del valor obje-
tud determinada.) tivo.
Ejecutar un proceso especial Entradas | Contadores de |Interrupcién de | Ejecuta una tarea de interrupcién cuando el
cuando el contaje se encuentre |incorpo- | alta velocidad contador de alta | valor actual (PV) de alta velocidad coincide
dentro de un rango preestable- |radas Oy1 velocidad (com- | con un rango determinado de la tabla regis-
cido. paracion de trada.
(Por ejempilo, clasificacion muy rango) Utiliza la instruccion CTBL(882) o INI(880)
rapida del material cuando se para iniciar la comparacién de rango.
encuentre en un rango de longi-
tud dado.)
Leer impulsos de forma fiable Entradas | Entradas de res- | Entradas de res- | Lee impulsos con un tiempo de ON mas
con un tiempo de ON mas corto |incorpo- |puesta rapida 0 |puesta rapida corto que el tiempo de ciclo (de hasta
que el tiempo de ciclo, como radas a3 30 us) y mantiene activado (ON) el bit
entradas procedentes de un correspondiente en la memoria de E/S
fotomicrosensor. durante un ciclo.
Utilizae la configuracién del PLC para habili-
tar la funcién de respuesta rapida de una
entrada incorporada (bits 0 a 3 de
CIO 2960).
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1-3-2 Control de salidas de impulsos

Funcion

Descripcion

Funciones de salida de
impulsos

e Salida de impulsos
monofasica sin acele-
racion ni deceleracion
Controlada por SPED.

e Salida de impulsos
monofasica con ace-
leracion o decelera-
cion (velocidades de
aceleracion o decele-
racion iguales para la
forma trapezoidal)
Controlada por ACC.

* Salida de impulsos
monofésica con forma
trapezoidal (soporta
una frecuencia de ini-
cio y diferentes veloci-
dades de aceleracién
o deceleracion).
Controlada por
PLS2(887).

Es posible utilizar las salidas incorporadas (bits
00 a 03 de CIO 2961) como salidas de impul-
sosOy 1.

Frecuencia objetivo: De 0 Hz a 100 kHz
Relacion ON/OFF: 50%

El modo de salida de impulsos se puede esta-
blecer a control de impulsos CW/CCW o a
control de impulsos + direccion, aunque es ne-
cesario utilizar el mismo modo de salida para
las salidas de impulsos Oy 1.

Nota El valor actual de la salida de impulsos
0 se almacena en A276 y A277. El va-
lor actual de la salida de impulsos 1 se
almacena en A278 y A279.

Funciones de origen
(busqueda y vuelta al ori-
gen)

Las operaciones de busqueda y vuelta al ori-
gen se pueden ejecutar mediante salidas de
impulsos.

* Busqueda de origen:
Para iniciar la busqueda de origen, configu-
re el PLC de modo que permita esta opera-
cion, configure los diversos parametros de
busqueda de origen y ejecute la instruccion
BUSQUEDA DE ORIGEN (ORG(889)). La
Unidad determinara la posicion del origen
segun la sefal de entrada de proximidad de
origen y la sefal de entrada de origen. Las
coordenadas del valor actual de la salida de
impulsos se estableceran automaticamente
como las coordenadas absolutas.

* Vuelta al origen:
Para volver al origen predeterminado, confi-
gure los diversos parametros de vuelta al
origen y ejecute la instruccion BUSQUEDA
DE ORIGEN (ORG(889)).

Posicionamiento con la
instruccion PLS2(887)

Cuando se ha iniciado una operacion de posi-
cionamiento con la instruccién SALIDA DE IM-
PULSOS (PLS2(887)) y aun esta en curso, se
puede ejecutar otra instruccién PLS2(887) pa-
ra cambiar la posicion objetivo, la velocidad ob-
jetivo y las velocidades de aceleracion y
deceleracion.

Finalidad E/S utili-
zada

Realizar un posiciona- Salidas Salidas de
miento simple proporcio- | incorpora- | impulsos
nando impulsos a un das oy1
controlador de motor que
acepta entradas de tren
de impulsos.
Realizar las operaciones | Salidas Salidas de
de busqueda de origen y | incorpora- | impulsos
vuelta al origen. das oy1
Cambio de la posicién Salidas Salidas de
objetivo durante el posi- |incorpora- | impulsos
cionamiento. (Por ejem- | das oy1
plo, realizar una
operacion para evitar
emergencias con la fun-
cién de inicio multiple.)
Cambiar la velocidad por | Salidas Salidas de
pasos (aproximacion li- | incorpora- | impulsos
neal poligonal) durante el | das Oy1
control de velocidad.

Uso de la instruccién
ACC(888) (continua) pa-
ra cambiar la velocidad
de aceleracién o decele-
racion.

Cuando se ha iniciado una operacion de con-
trol de velocidad con la instruccién ACC(888)
(continua) y aun esta en curso, se puede eje-
cutar otra instruccion ACC(888) (continua) pa-
ra cambiar la velocidad de aceleracion o
deceleracion.
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ble (PWM(891))

Finalidad E/S utili- Funcidn Descripcion
zada
Cambiar la velocidad por | Salidas | Salidas de | Uso de la instruccién Cuando se ha iniciado una operacion de posi-
pasos (aproximacion li- | incorpora- | impulsos ACC(888) (independien- | cionamiento con la instruccién ACC(888) (in-
neal poligonal) durante el | das oy1 te) o PLS2(887) para dependiente) o la instruccion PLS2(887) esta
posicionamiento. cambiar la velocidad de | en curso, se puede ejecutar otra instruccion
aceleracion o decelera- | ACC(888) (independiente) o PLS2(887) para
cion. cambiar la velocidad de aceleracion o decele-
racion.
Realizar unainterrupcion | Salidas Salidas de | Ejecucion del posiciona- | Cuando una operacién de control de velocidad
de alimentacién de dis- | incorpora- | impulsos miento con la instruc- iniciada con la instruccion SPED(885) (conti-
tancia fija. das Oyl cién PLS2(887) durante | nua) o la instruccién ACC(888) (continua) esta
una operacion iniciada | en curso, es posible ejecutar la instruccién
con SPED(885) (conti- | PLS2(887) para cambiar a posicionamiento,
nua) o ACC(888) (conti- |dar salida a un ndmero fijo de impulsos y dete-
nua). ner.
Después de determinar | Salidas Salidas de | La direccion de posicio- | Cuando el funcionamiento se realiza en coor-
el origen, realice el posi- |incorpora- | impulsos namiento se selecciona | denadas absolutas (con el origen determinado
cionamiento mediante das Oy1 automaticamente en el | o la instruccion INI(880) ejecutada para cam-
coordenadas absolutas sistema de coordenadas | biar el valor actual), la direccion CW/CCW se
sin tener en cuenta la di- absolutas. selecciona automaticamente segun la relacion
reccion de la posicion ac- entre el valor actual de salida de impulsos y la
tual o de la posicién cantidad de salida de impulsos especificada al
objetivo. ejecutar la instruccién de salida de impulsos.
Realizar control Salidas Salidas de | Posicionamiento conla | Cuando se ha iniciado una operacion de posi-
triangular. incorpora- | impulsos instruccion ACC(888) cionamiento con la instruccién ACC(888) (in-
das Oy1 (independiente) o la ins- | dependiente) o la instruccién PLS2(887) esta
truccion PLS2(887). en curso, se realizara control triangular (control
trapezoidal sin zona de velocidad constante) si
el numero de impulsos de salida necesario pa-
ra la aceleracion o deceleracién supera la can-
tidad de salida de impulsos objetivo
especificada.
(El nimero de impulsos necesario para la ace-
leracion o deceleracion es igual al tiempo ne-
cesario para alcanzar la frecuencia objetivo x.)
Utilizar salidas de rela- | Salidas Salidas Control con entradas Dos de la salidas incorporadas (bits 04 y 05 de
cién ON/OFF variable incorpora- |0y 1de analdgicas y la funcion | CIO 2961) se pueden utilizar como salidas O y
para el control de tempe- | das PWM(891) |de salida de impulsos de |1 de PWM(891) al ejecutar la instruccion
ratura-tiempo. (Vernota.) |relacion ON/OFF varia- | PWM(891).

Nota El modelo CJ1M-CPU21 no admite la salida 1 de PWM(891).
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1-3-3 Recepcidn de entradas de impulsos

Finalidad

E/S
utilizada

Funcién

Descripcion

Recibir entrada de encoder incremental rotativo para calcular la longitud o posicion.

frecuencia).

¢ Contar en fre- Entra- Entradas de Entradas de interrupciéon |Las entradas incorporadas (bits 00 a 03
cuencias de baja |das interrupcion (modo contador) de CIO 2960) se pueden utilizar como
velocidad (1 kHz |incorpo- |0 a3 Frecuencia de contaje entradas de contador.
maximo) radas maxima de 1 kHz (s6lo | Las entradas de interrupcion deben

impulsos monofasicos) en | establecerse en modo contador.

modo adelante o modo || o5 valores actuales de las entradas de

atras interrupcion 0 a 3 se almacenan en
A536 hasta A539 respectivamente.

e Contar en fre- Entra- Contadores de | Funciones del contador Las entradas incorporadas (bits 02, 03
cuencias de alta |das alta velocidad | de alta velocidad y de 06 a 09 de CIO 2960) se pueden
velocidad incorpo- |0y 1 e Entrada de fase difere- | Utilizar como entradas de contador de
(80 kHz 0 60 kHz | radas ncial (multiplicacion x4) | alta velocidad.
cOmo maximo) 30 kHz (50 kHz) El valor actual (PV) de alta velocidad 0

* Entrada de impulsos + | Se almacena en A270 y A271. El valor
direccion actual (PV) de alta velocidad 1 se alma-
60 kHz (100 kHz) cena en A272 y A273.
e Entrada de impulsos |Los contadores pueden funcionar en
adelante/atras modo circular o lineal.
60 kHz (100 kHz)
* Entrada incremental
60 kHz (100 kHz)
Nota Las cifras que
aparecen entre
paréntesis son
para las entradas
del controlador
lineal.
Medir la longitud o posi- | Entra- Contadores de | Bits de puerta de conta- | El contador de alta velocidad se puede
cién de una pieza de das alta velocidad | dor de alta velocidad (bits |iniciar o detener (valor actual mante-
trabajo. incorpo- [0y 1 A53108 y A53109) nido) desde el programa de la Unidad si
(Iniciar el contaje o radas se activan (ON) o desactivan (OFF) los
detenerlo cuando se bits de puerta de contador de alta velo-
establezca una cierta cidad (bits A53108 y A53109) cuando
condicion.) se cumplan las condiciones deseadas.
Medir la velocidad de Entra- Contador de Instruccion PRV(881) Es posible utilizar la instruccion
una pieza de trabajo a |das alta velocidad 0 | (LECTURA DEL VALOR | PRV(881) para medir la frecuencia de
partir de sus datos de |incorpo- ACTUAL (PV) DE ALTA los impulsos.
posicion (medida de radas VELOCIDAD)

* Rango con entradas de fase diferen-
cial:
0 a 50 kHz

¢ Rango con todos los demas modos
de entrada:
0 a 100 kHz

PRV2(883) CONVERTIR
FRECUENCIA DE
IMPULSOS

PRV2(883) lee la frecuencia de impul-
sos y la convierte en velocidad de rota-
cion (rpm) o bien convierte el valor
actual (PV) del contador en un niumero
total de revoluciones. Los resultados se
calculan por el nimero de impul-
sos/rotacion.
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1-3-4 Comparacion con las salidas de impulsos de CJ1W-NC

Elemento

CJ1M

Unidad de control de posicion CJ1W-NC

Método de control

Controlada con las instrucciones de salida
de impulsos del programa de diagrama de
relés (SPED(885), ACC(888) y PLS2(887)).

Controlada con el bit de comando de inicio
(bit de comando de movimiento relativo o
bit de comando de movimiento absoluto).

Cambio de la velocidad
durante el posicionamiento

Cuando la instruccion SPED(885) (indepen-
diente), ACC(888) (independiente) o
PLS2(887) esta en curso, cada instruccion
se puede volver a ejecutar para cambiar la
velocidad.

Sobrescribe

Cambio de la velocidad
durante el control de veloci-
dad

Cuando la instruccion SPED(885) (conti-
nua) o ACC(888) (continua) esta en curso,
cada instruccion se puede volver a ejecutar
para cambiar la velocidad.

Sobrescribe

Operacion jog

Es posible utilizar las entradas externas en
el programa de diagrama de relés para ini-
ciar y detener el funcionamiento mediante

la instruccion ACC(888) (continua) y la ins-
truccion SPED(885) (continua).

Controlada con el bit de inicio de jog, bit de
stop de jog y bit de especificacion de direc-
cion.

Busqueda de origen

Controlada con la instruccion ORG(889) del
programa de diagrama de relés.

Ejecutada con el bit de busqueda de origen.

Vuelta al origen

Controlada con la instruccion ORG(889) del
programa de diagrama de relés.

Realizada con el bit de vuelta al origen.

Teaching

No compatible.

Realizada con el bit de inicio de teaching.

Interrupcién de distancia fija

(Salida continua con posicio-
namiento)

Ejecucion del posicionamiento con la ins-
truccion PLS2(887) durante una operacion
de control de velocidad iniciada con
SPED(885) (continua) o ACC(888) (conti-
nua).

Realizada con el bit de inicio de interrupcion
de alimentacién de distancia fija.

Cambio de la posicién obje-
tivo durante el posiciona-
miento.

(Inicio multiple)

Cuando se esta ejecutando una instruccion
PLS2(887), es posible iniciar otra instruc-
cion PLS2(887).

Realizada con el bit de comando de inicio
(bit de comando de movimiento relativo o
bit de comando de movimiento absoluto)
durante el funcionamiento directo.

Deceleraciéon hasta detener
durante el posicionamiento.

Ejecuta una instruccion ACC(888) (inde-
pendiente) durante una operacién de posi-
cionamiento iniciada con ACC(888)
(independiente) o PLS2(887).

Realizada con el bit de deceleracion hasta
detener.

Deceleracién hasta detener
durante el control de veloci-
dad.

Ejecuta una instruccion ACC(888) (conti-
nua) durante una operacion de control de
velocidad iniciada con SPED(885) (conti-
nua) o ACC(888) (continua).

Realizada con el bit de deceleracion hasta
detener.

E/S
externa

Senal de entrada
de origen

Se utiliza una entrada incorporada.

Entrada a través del terminal de entrada de
la Unidad de control de posicion.

Sefial de entrada
de proximidad de
origen

Se utiliza una entrada incorporada.

Entrada a través del terminal de entrada de
la Unidad de control de posicion.

Senal de posicio-
namiento finali-
zado

Se utiliza una entrada incorporada.

Entrada a través del terminal de entrada de
la Unidad de control de posicion.

Salida de reset
del contador de

Se utiliza una salida incorporada.

Salida a través del terminal de salida de la
Unidad de control de posicion.

el programa.

errores
Entrada de limite | Se utiliza una Unidad de entrada separada |Entrada a través del terminal de entrada de
Cw/CCW y se controla un bit del area auxiliar desde |la Unidad de control de posicion.
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2-1 Asignaciones para entradas de la CPU incorporadas

Seleccione 1) Entradas de empleo general, 2) Entradas de interrupcion, 3)
Entradas de respuesta rapida o 4) Contadores de alta velocidad con la confi-
guracién del PLC. Las entradas de INO a IN3 se pueden establecer en 1)
Entradas de empleo general, 2) Entradas de interrupcion o 3) Entradas de
respuesta rapida con las opciones de operacion de entrada. Las entradas
enumeradas pueden establecerse para funcionamiento de contador de alta
finalidad con las opciones de funcionamiento del contador de alta velocidad.
Si una entrada esta establecida tanto para funcionamiento de entrada como
para funcionamiento de contador de alta velocidad, la configuraciéon de fun-
cionamiento de contador de alta velocidad sobrescribira a la del funciona-
miento de entrada.

Configuracion del Las funciones de INO a IN3 se Configuracion de Funcién de Prioridad de
establecen con la configuracion de funcionamiento de | busqueda de ori- | las opciones
funcionamiento de entrada. contador de alta gen de la salida | de configu-
velocidad de impulsos racion del
habilitada PLC
Direccion | C6- | 1) Entradas |2)Entradas | 3) Entra- | 4) Contadores de alta Entradas de
digo de empleo de inter- das de velocidad busqueda de
general rupcion | respuesta origen
rapida
CIO |Bit |INO Entrada de Entrada de |Entradade Busqueda de ori- | Configuracién
2960 |00 empleo interrupcion | respuesta gen O (sehal de de habilitacién
general 0 0 rapida 0 entrada de origen) | de busqueda
Bit [IN1 Entrada de Entrada de |Entradade Busqueda de ori- doe girc')%zg 3 e
01 empleo interrupcion | respuesta gen O (sehal de pet
- ; funciona-
general 1 1 rapida 1 entrada de proxi- miento de la
midad de origen) entrada
Bit |IN2 Entrada de Entrada de | Entrada de | Contador de alta veloci- | Busqueda de ori- | Configuracion
02 empleo interrupcion | respuesta |dad 1 (fase Z/reset) gen 1 (sefal de de habilitacién
general 2 2 rapida 2 entrada de origen) | de busqueda
Bit |IN3 Entrada de Entrada de |Entradade | Contador de alta veloci- | Busqueda de ori- doe gg%zg 3 e
03 empleo interrupcion |respuesta |dad 0 (fase Z/reset) gen 1 (sehal de fuﬁ ciona-
general 3 3 rapida 3 entrada de proxi- miento de con-
midad de origen) tador de alta
velocidad
> Opciones de
funciona-
miento de la
entrada
Bit |IN4 Entrada de Busqueda de ori-
04 empleo gen O (sefal de
general 4 posicionamiento
finalizado)
Bit |IN5 Entrada de Busqueda de ori-
05 empleo gen 1 (sehal de
general 5 posicionamiento
finalizado)
Bit |IN6 Entrada de Contador de alta veloci- Opciones de
06 empleo dad 1 (entrada de fase funciona-
general 6 A, incremento o contaje) miento del
Bit |IN7 |Entradade Contador de alta veloci- contador de
07 empleo dad 1 (entrada de fase alta vglomdad
general 7 B, decremento o > Opciones de
entrada de direccién) fUDCI(tDng- I
Bit |IN8 |Entrada de Contador de alta veloci- (renr:(tergga e
08 empleo dad O (entrada de fase
general 8 A, incremento o contaje)
Bit [IN9 Entrada de Contador de alta veloci-
09 empleo dad O (entrada de fase
general 9 B, decremento o
entrada de direccion)

12



Asignaciones para entradas de la CPU incorporadas Seccidén 2-1

Funciones

Nota 1.

Las entradas de empleo general 8 y 9 no se pueden utilizar cuando se esta
utilizando la entrada de contador de alta velocidad 0. Ademas, la entrada
de empleo general 3, la entrada de interrupcion 3y la entrada de respues-
ta rapida 3 no se pueden utilizar cuando el contador de alta velocidad 0
esta siendo restablecido por la sefal de fase Z.

Las entradas de empleo general 6 y 7 no se pueden utilizar cuando se esta
utilizando la entrada de contador de alta velocidad 1. Ademas, la entrada
de empleo general 2, la entrada de interrupcion 2 y la entrada de respues-
ta rapida 2 no se pueden utilizar cuando el contador de alta velocidad 1
esta siendo restablecido por la sefal de fase Z.

La funcion de busqueda de origen utiliza las entradas INO, IN1 e IN4 cuan-
do la funcién de busqueda de origen de la salida de impulsos 0 esta habi-
litada en la configuracion del PLC. La funcion de busqueda de origen
utiliza las entradas IN2, IN3 e IN5 cuando la funcién de busqueda de ori-
gen de la salida de impulsos 1 esta habilitada en la configuracion del PLC.

* Las entradas de empleo general 0 y 1, las entradas de interrupcién O y 1
y las entradas de respuesta rapida 0 y 1 no se pueden utilizar cuando se
esta utilizando la funcién de busqueda de origen de la salida de impulsos
0. Ademas, la entrada de empleo general 4 no se puede utilizar si se ha
especificado el modo de funcionamiento 2, es decir, si se esta utilizando
la sefal de posicionamiento finalizado.

* Las entradas de empleo general 2 y 3, las entradas de interrupcion 2y 3
y las entradas de respuesta rapida 2 y 3 no se pueden utilizar cuando se
esta utilizando la funcién de busqueda de origen de la salida de impulsos
1. Ademas, la entrada de empleo general 5 no se puede utilizar si se ha
especificado el modo de funcionamiento 2, es decir, si se esta utilizando
la sefal de posicionamiento finalizado.

Elemento

Especificaciones

1) Entradas de empleo general
(10 entradas como maximo)

Las entradas incorporadas (bits 00 a 09 | Nota 1: Es posible refrescar inmediata-
de CIO 2960) de la CPU se pueden utili- | mente las entradas con la variacion de
zar como entradas de empleo general. | refresco inmediato (prefijo !) de instruc-
ciones como LD.

Nota 2: Se utiliza la misma constante de
tiempo de entrada para las diez entra-
das y se establece en la configuracién
del PLC. El rango de la configuracion es
de 0 a 32 ms y la configuracién predeter-
minada es 8 ms.

2) Entradas de
interrupcion

(4 entradas como
maximo)

Modo directo

Las entradas incorporadas (bits 00 a 03 | Nota Ultilice la instruccién MSKS(690)

de CIO 2960) de la CPU pueden contro- para especificar el funcionamien-
lar las tareas de interrupcion 140 a 143. to de modo directo o contador asi
Ademas, el inicio de las tareas de inte- como el diferencial ascendente o
rrupcion se puede establecer en el descendente.

flanco de subida o de bajada de los bits
de control, es decir, el diferencial ascen-
dente o descendente.

El tiempo de respuesta (entre el estable-
cimiento de la condicion y la ejecucion
de entrada de la tarea de interrupcion)
es de aproximadamente 0,2 ms.

Modo contador

El flanco de subida o de bajada de las
entradas (bits 00 a 03 de CIO 2960)
puede contarse como un contador que
aumenta o disminuye con una frecuen-
cia de respuesta maxima de 1 kHz. La
tarea de interrupcion correspondiente
(140 a 143) se puede ejecutar cuando el
contador finaliza la operacion.

13



Asignaciones para entradas de la CPU incorporadas

Seccion 2-1

Elemento

Especificaciones

3) Entradas de respuesta rapida
(4 entradas como maximo)

Las entradas incorporadas (bits 00 a 03
de CIO 2960) de la CPU se pueden utili-
zar como entradas de respuesta rapida.
Las entradas con un ancho de la sefal
de entrada tan sélo 30 us se pueden
recibir de forma fiable independiente-
mente del tiempo de ciclo. La sefal de
entrada se conservara durante un ciclo.

4) Entradas de
contador de alta
velocidad

(2 entradas como
maximo)

Funcion de
puerta (dete-
ner contaje)

Interrupcién de
comparacién
del valor obje-
tivo

Interrupcién de
lacomparacion
del rango

Funcion de
medida de la
frecuencia
(velocidad)

Conversion de
frecuencia

Las entradas incorporadas de la CPU se
pueden utilizar como contadores de alta
velocidad. (El contador de alta velocidad
0 utiliza los bits 03, 08, 09 de CIO 2960 y
el contador de alta velocidad 1 los bits
02, 06, 07 de CIO 2960.)

* Entrada de fase diferencial
(multiplicacion x4)
30 kHz (50 kHz)
* Entrada de impulsos + direccion
60 kHz (100 kHz)
Entrada de impulsos adelante/atras
60 kHz (100 kHz)
e Entrada incremental
60 kHz (100 kHz)

Nota 1: Las primeras cifras son las fre-
cuencias maximas de las entradas de
24 Vc.c. y las cifras entre paréntesis son
las entradas del controlador lineal.

Nota 2: La entrada de fase Z de los con-
tadores de alta velocidad Oy 1 no se
puede utilizar si se esta usando la fun-
cion de busqueda de origen de la salida
de impulsos 1.

El estado del valor actual (PV) de alta
velocidad se puede controlar (mantener
o refrescar) con los bits de entrada del
contador de alta velocidad (A53108 y
A53109).

Una tarea de interrupcién (cualquier
tarea de 0 a 255) se puede iniciar
cuando el valor actual (PV) de alta velo-
cidad coincide con el valor establecido
especificado por la instruccion
CTBL(882).

Una tarea de interrupcién (cualquier
tarea de 0 a 255) se puede iniciar
cuando el valor actual (PV) de alta velo-
cidad se encuentra dentro del rango
especificado por la instruccion
CTBL(882).

La frecuencia (velocidad) del contador
de alta velocidad se puede medir al eje-
cutar la instruccion PRV(881). (Sélo con-
tador de alta velocidad 0)

¢ Rango de medida con modo de
entrada de fase diferencial:
0 a 50 kHz

* Rango de medida con el resto de

modos de entrada:
0 a 100 kHz

PRV2(883) lee la frecuencia de impulsos
y la convierte en velocidad de rotacién
(rpm) o bien convierte el valor actual
(PV) del contador en un numero total de
revoluciones. Los resultados se calculan
por el nimero de impulsos/rotacion.
(Solo contador de alta velocidad 0)
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Asignaciones para salidas incorporadas de la CPU

Seccion 2-2

2-2 Asignaciones para salidas incorporadas de la CPU

Seleccione 1) Salidas de empleo general, 2) Salidas de impulsos de relacion
ON/OFF fija o0 3) Salidas de impulsos de relacion ON/OFF variable al ejecutar
la instruccion adecuada, tal y como muestra la siguiente tabla.

Instruccion o
configuracion del

Opciones
distintas a las

Funcion establecida por la
ejecucion de una instruccion de

Funcién de busqueda
de origen habilitada

Funcién
establecida por

PLC mostradas ala | salida de impulsos (SPED(885), | con la configuracion | laejecucion de
derecha ACC(888) o PLS2(887)) del PLC la instruccién
PWM(891)
Direccién Co6- | 1) Salidas de 2) Salidas de impulsos de impulsos de relacion 3) Salidas de
digo empleo ON/OFF fija impulsos de
general relacion ON/
OFF variable
CwycCCw Impulso + Busqueda de origen salida
Direccién utilizada en el PWM(891)
funcionamiento
CIO Bit 00 | OUTO | Salida de em- | Salida de im- Salida de impul- | ---
2961 pleo general 0 | pulsos 0 (CW) |sos O (Impulsos)
Bit 01 |OUT1 | Salida de em- | Salida de im- Salida de impul- | ---
pleo general 1 | pulsos 0 (CCW) | sos 1 (Impulsos)
Bit 02 | OUT2 | Salida de em- | Salida de im- Salida de impul- | ---
pleo general 2 |pulsos 1 (CW) |sos 0 (Direccion)
Bit 03 | OUT3 | Salida de em- |Salida de im- | Salida de impul- |---
pleo general 3 |pulsos 1 (CCW) | sos 1 (Direccion)
Bit 04 |OUT4 | Salida de em- | --- Busqueda de origen 0 | Salida
pleo general 4 (salida de reset del PWM(891) O
contador de errores)
Bit 05 | OUT5 | Salida de em- | --- Busqueda de origen 1 Salida 1 de
pleo general 5 (salida de reset del PWM(891)
contador de errores) (Ver nota 3.)
CIO Bit 00 [ INO Busqueda de origen 0
2960 (sefal de entrada de
(para origen)
referen- [gjt 01 | IN1 Busqueda de origen 0
cia) (sefal de entrada de
proximidad de origen)
Bit 02 | IN2 Busqueda de origen 1
(sefal de entrada de
origen)
Bit 03 [ IN3 Busqueda de origen 1
(sefal de entrada de
proximidad de origen)
Bit 04 [ IN4 Busqueda de origen 0
(sehal de posiciona-
miento finalizado)
Bit 05 | IN5 Busqueda de origen 1
(sefal de posiciona-
miento finalizado)

Nota 1.

Las salidas de empleo general 4y 5 y las salidas PWM(891) 0y 1 no se
pueden utilizar cuando se ha establecido la configuracién del PLC de
modo que habilite la funcidn de busqueda de origen de las salidas de im-
pulsos Oy 1.

Cuando la configuracion del PLC se ha establecido de modo que habilite
la funcidon de busqueda de origen, las salidas OUT4 y OUT5 se utilizan
como salidas de reset del contador de errores y las entradas INO e IN5 se
utilizan como entradas de origen, entradas de proximidad de origen y se-
fales de posicionamiento finalizado. (Segun el modo de funcionamiento,
algunos de estos puntos de E/S no se podran utilizar.)
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Asignaciones para la funcion de busqueda de origen
L _

Seccion 2-3

Funciones

3. Lasalida 1 de PWM(891) puede utilizarse solamente con las CPUs CJ1M-
CPU22/CPU28.

Elemento

Especificaciones

1) Salidas de empleo general

Las salidas incorporadas (bits 00 a 05

Nota Es posible refrescar inmedia-
tamente las salidas con la

aceleracion o la decelera-
cioén

(con la instruccion
ACC(888))

Salida de impulsos con
aceleracion o decelera-
cion; velocidades de ace-
leracion o deceleracion
diferentes y frecuencia de
inicio distinta de cero (con
la instruccion PLS2(887))

CCW o en salidas de impulsos +
direccion en los operandos de la ins-
truccion.

6 salidas de CIO 2961) de la CPU se pueden lente C

( ) utilizar como salidas de empleo gene- variacion de refresco inme-
ral. diato (prefijo !) de instruccio-

nes como OUT.

2) Salidas |+ Salida de impulsos sin Es posible utilizar las salidas incorpo- | Nota 1:

de impul- aceleracion ni decelera- | radas (bits 00 a 03 de CIO2961) de la | El valor actual de la salida de impul-

sos de con g CPU como salidas de impulsos 0y 1. [ sos 0 se almacena en A276 y A277.

impulsos {con la mstruceion Frecuencia objetivo: De 0 Hz a 100 kHz | EI valor actual de la salida de impul-

de relacion - ( _)) ., Enmo sos 1 se almacena en A278 y A279.

ON/OFF o Sahlda dgl|mchjj|sos|con Relacion ON/OFF: 50% Nota 2:

- aceleracion o decelera- 5 i i oe .

fija . cion trapezoidal; velocida- ELIJ%ﬂ%i?a%?eizlrldeiizlligg: lé(\),s/se La instruccion PLS2(887) puede eje-

(2 salidas) des iguales para la P cutarse durante el posicionamiento

para cambiar la posicién objetivo.
(Inicio multiple)

Nota 3:

La instruccion PLS2(887) puede eje-
cutarse durante el control de veloci-
dad con el objeto de modificar el
posicionamiento para cambiar la
posicion objetivo.

(Interrupcion de alimentacion de dis-
tancia fija)

3) Salidas de impulsos de relacion
ON/OFF variable

(CJ1M-CPU22/23: 2 salidas,
CJ1M-CPU21: 1 salida)

La instrucciéon PWM(891) se puede ejecutar para utilizar las salidas incorpo-
radas (bits 04 y 05 de CIO 2961) de la CPU como salidas PWM(891) O y 1.

2-3 Asignaciones para la funcién de busqueda de origen

Para utilizar la funciéon de busqueda de origen, habilite esta funcién para la
salida de impulsos en la configuracién del PLC.

La funcidn de busqueda de origen utiliza varios de los puntos de E/S incorpo-
rados de la CPU ademas de las salidas de impulsos, tal y como se describe a
continuacion, de modo que estos puntos de E/S no se pueden utilizar para
otros propdsitos cuando se esta usando la funcién de busqueda de origen.

» Cuando se estd utilizando la funcién de busqueda de origen para las sali-
das de impulsos 0 y 1, las salidas OUT4 y OUTS5 se utilizan para la salida
de reset del contador de errores y las entradas de INO a IN5 se utilizan
para las sefiales de entrada de origen, las sefiales de entrada de proximi-
dad de origen y las sefales de posicionamiento finalizado. Estos puntos
de E/S no se pueden utilizar para otro propdsito si se esta usando la fun-
cion de busqueda de origen, excepto para las salidas de reset del conta-
dor de errores y las sefiales de posicionamiento finalizado, que no se
utilizan en algunos modos de funcionamiento de busqueda de origen.

La funcion de vuelta al origen mueve el sistema a la posicion de origen prede-
terminada por la funcion de busqueda de origen o el valor actual de salida de
impulsos preestablecido.

La funcidn de vuelta al origen sélo se puede utilizar para las salidas de impul-
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Asignaciones para la funcion de busqueda de origen
L _

Seccion 2-3

m Entradas
Cédigo o | INt [ IN2 [ IN3 | IN4 | N5 IN6 IN7 | IN8 IN9
Direc- Canal ClO 2960
clon Bit 00 01 02 03 04 05 06 07 08 09
Entradas | Entradas |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada
de em- de em- de em- de em- de em- deem- |deem- |[deem- de em- de em- de em-
pleo pleo pleo pleo pleo pleo ge- |pleo ge- |pleoge- |pleoge- |[pleoge- |pleoge-
general general 0 | general 1 | general 2 |general 3 |neral4 |neral5 |neral 6 neral 7 neral 8 neral 9
Entradas |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada |--- -
de inte- deinte- |[deinte- |deinte- [deinte-
rrupcion | rrupcidon | rrupcion | rrupcidon | rrupcion
0 1 2 3
Entradas |Entrada |Entrada |Entrada |Entrada |--- -
de res- de res- de res- de res- de res-
puesta puesta puesta puesta puesta
rapida rapida O |rapida1 |rapida2 |rapida3
Contado- | --- Contador | Contador | --- Contador | Contador | Contador | Contador
res de de alta de alta de alta de alta de alta de alta
alta velo- veloci- veloci- veloci- veloci- veloci- veloci-
cidad dad 1 dad 0 dad 1 dad 1 dad 0 dad 0
(fase 2/ | (fase Z/ (entrada | (entrada |(entrada | (entrada
reset) reset) de fase de fase de fase de fase
A, incre- |B, decre- |A,incre- |B, decre-
mentoo |mentoo |[mentoo |mentoo
contaje) |entrada |contaje) |entrada
de direc- de direc-
cion) cién)
m Salidas
Cédigo ouTo OuT1 ouT2 out3s | out4 | oOuTs
Direccion Canal CIO 2961
Bit 00 01 02 03 04 05
Salidas | Salidas de empleo general Salida de Salida de Salida de Salida de Salida de Salida de
empleo empleo empleo empleo empleo empleo
general 0 general 1 general 2 general 3 general 4 general 5
Salidas | CW/CCW Salida de Salida de Salida de Salida de -
de impulsos 0 impulsos 0 impulsos 1 impulsos 1
impul- (CW) (CCw) (Cw) (CCw)
sos Impulsos + Salida de Salida de Salida de Salida de -
direcciéon impulsos 0 impulsos 1 impulsos 0 impulsos 1
(impulsos) (impulsos) (direccion) (direccion)
Salida de impulsos | --- Salida Salida 1 de
con relacion ON/ PWM(891) 0 | PWM(891)
OFF variable (Ver nota 3.)
Nota La salida 1 de PWM(891) no puede utilizarse en el modelo CJ1M-CPU21.
m Busqueda de origen
Cadigo INO IN1 IN2 IN3 IN4 IN5 IN6 a OUT0 a ouT4 OouT5
IN9 OuT3
Direc- Canal CIO 2960 CIlO 2961
clon ™ g 00 01 02 03 04 05 06a09 | De00a 04 05
03
Busqueda de Busqueda Busqueda de | Busqueda | Busqueda Busqueda Busqueda - Busqueda | Busqueda
origen de origen 0 | origen O (sefal | deorigen1 | de origen1 | de origen O |de origen 1 de origen 0 | de origen 1
(senal de de entrada de | (sefal de (sefal de (sefal de (sefal de (salida de | (salida de
entrada de | proximidad de | entrada de |entrada de | posiciona- posiciona- reset del reset del
origen) origen) origen) proximidad | miento fina- | miento fina- contador contador
de origen) lizado) lizado) de errores) | de errores)
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Asignaciones para la funcion de busqueda de origen Seccion 2-3

Funciones

18

Elemento

Especificaciones

Busqueda de origen

Si se ejecuta la instruccion ORG(889) (BUSQUEDA DE
ORIGEN) y se habilita la funcién de busqueda de origen en
la configuracion del PLC, se iniciara la operacion de bus-
queda de origen y se determinara la posicion de origen
segun la sefal de entrada de proximidad de origen y la
sefial de entrada de origen. En este punto, las coordena-
das del valor actual de salida de impulsos se estableceran
automaticamente en coordenadas absolutas.

Nota Las salidas OUT4 o OUTS5 se utilizan para las sali-
das de reset del contador de errores.
Las entradas INO a IN5 se utilizan para las sefiales
de entrada de origen, las sefales de entrada de
proximidad de origen y las sefales de posiciona-
miento finalizado. (La salida de reset del contador
de errores y la sefial de posicionamiento finalizado
no se utilizan en todos los modos de funciona-
miento de busqueda de origen.)

Vuelta al origen

Si se ejecuta la instruccion ORG(889) (BUSQUEDA DE
ORIGEN) y se habilita la funcién de busqueda de origen en
la configuracion del PLC, la operacién de vuelta al origen
movera el sistema a la posicion de origen predeterminada.
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Especificaciones de E/S

Seccion 3-1

3-1
3-1-1

Especificaciones de E/S

Especificaciones de entrada

Especificaciones de entrada de empleo general

Nota

Configuracion del circuito

Entradas INO a IN5 | IN6 a IN9 INO a IN5 IN6 a IN9
Tipo de entrada Sensor de dos hilos Entradas de controlador lineal
Corriente de 6,0 mA tipica |5,5 mAtipica |13 mAtipica |10 mA tipica

entrada

Tension de entrada

24 Ve.c. +10%, —15%

Controlador lineal RS-422A

Estandares AM26L.S31
(Ver nota 1)

Impedancia de
entrada

3,6 kQ 4,0 kQ

Numero de circuitos

1 comun, 1 circuito

Tensidn/corriente
de ON

17,4 Vc.c. min., 3 mA min.

Tensidn/corriente
de OFF

5 Vc.c. max., 1 mA max.

Retardo a ON

8 ms max. (Ver nota 2.)

Retardo a OFF

8 ms max. (Ver nota 2.)

1.

5V £5%.

8; 16 0 32 us.

La tension de alimentacion nominal en el lado del controlador lineal es de

La constante de tiempo de entrada se puede establecer en 0; 0,5; 1; 2; 4;

Cuando se establece en 0 ms, el retardo debido a los componentes inter-
nos tiene como resultado un retardo a ON de 30 us como méaximo para INO
a IN5 (2 us como maximo para IN6 a IN9) y un retardo a OFF de 150 us
como maximo para INO a IN5 (2 us como maximo para IN6 a IN9).

Entrada

INO a IN5

IN6 a IN9

Configura-
cion del
circuito

24V

LD+

3,6 kQ

100 @
LD+

i a
750 @ = 1000 pF T 2
0 V/LD-

0 V/LD—

Circuitos internos

100 Q

100 Q

1,5kQ <1000 FL ]K!
E p T A

100 Q

N
w
Circuitos internos

Especificaciones de las entradas de interrupcion y de respuesta rapida (INO a IN3

20

Elemento Especificaciones
Retardo a ON 30 us max.
Retardo a OFF 150 ps max.
Impulso de 30 us min. 150 us min.
respuesta

ON

wl L1 L




Especificaciones de E/S

Seccion 3-1

Especificaciones de las entradas de contador de alta velocidad (IN6 a IN9)

Entrada

Entradas de 24-Vc.c.

Entradas de controlador lineal

Establecida en
60 kHz

Entrada de encoder de fase A o fase B, Entrada de imp
de 60-kHz monofasica con relacion ON/OFF del 50%

Tiempo de subida y tiempo de bajada: 3 s max.

16,6 us min.

8,3 us min.
ON —\
50%

OFF \

3 us max.

8,3 us min.

3 us max.

Entrada de encoder de fase A o fase B, Entrada de
impulsos de 30-kHz de fase diferencial

Mantener una distancia de 4,0 us min.
entre las transiciones de fase A o fase B

33,3 ps min.
ON —\
50%

OFF J \

L L

T T2 T3 T4
T1, T2, T3y T4: 4,0 us min.

50%

OFF

Entrada de encoder de fase A o fase B, Entrada de imp
de 60-kHz monofasica con relacion ON/OFF del 50%

16,6 us min.

8,3 us min. | 8,3 us min.

ON

50%

OFF

Entrada de encoder de fase A o fase B, Entrada de
impulsos de 30-kHz de fase diferencial

Mantener una distancia de 4,0 us min.
entre las transiciones de fase A o fase B

33,3 ps min.

ON

50%

OFF
ON

50%

OFF

T T2 T3 T4
T1, T2, T3y T4: 4,0 us min.

Establecida en
100 kHz

Las operaciones de contaje no son fiables en
frecuencias superiores a los 60 kHz.

Entrada de impulsos de 100 kHz monoféasica
con relacién ON/OFF del 50%

10,0 us min.

5,0 us min. 5,0 us min.

ON

50%

OFF

Entrada de impulsos de 50 kHz de fase diferencial

Mantener una distancia de 2,5 us min. entre las
transiciones de fase A o fase B

20,0 us min.

ON
50%

OFF
ON

50%

OFF

T1 T2 T3 T4
T1,T2, T3y T4: 2,5 us min.

Entrada de fase
Z/Reset

Entrada de encoder de fase Z (IN2 e IN3)

Mantener un tiempo de ON de 30 ps min.
y un tiempo de OFF de 150 us min.

ON 150 ps min. /—\
50%

/ |30 us min. \
OFF

Entrada de encoder de fase Z (IN2 e IN3)

Mantener un tiempo de ON de 30 s min.
y un tiempo de OFF de 150 us min.

30 us min. 150 pus min.

ON

50%

OFF
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Especificaciones de E/S

Seccion 3-1

Nota Para que las entradas de contaje cumplan las especificaciones de la tabla
precedente, sera necesario verificar los factores que afectan a los impulsos,
por ejemplo el tipo de controlador de salida y la longitud del cable del enco-
der, asi como la frecuencia de impulsos de contaje. En particular, es posible
que los tiempos de ascenso y de descenso sean demasiado prolongados y
que la forma de onda de la entrada no esté dentro de las especificaciones en
caso de utilizarse un cable largo para conectar un encoder con entradas de
colector abierto de 24 V. Si se ha conectado un cable de encoder largo, acor-
telo o bien utilice un encoder con salidas de controlador lineal.

3-1-2 Especificaciones de salida

Salidas de transistor (NPN)

Especificaciones de
salida de empleo general

admisible

Salida OUTO0 a OUT3 OUT4 a OUT5
Tensién nominal 5a24 Vc.c.
Rango de tension 4,75 a 26,4 Vc.c.

ciéon maxima

Capacidad de conmuta- | 0,3 A/salida, 1,8 A/Unidad

Numero de circuitos

6 salidas (6 salidas/comun)

Corriente de irrupcion max. | 3,0 A/salida, 10 ms max.

Corriente de fuga 0,1 mA max.
Tension residual 0,6 V max.
Retardo a ON 0,1 ms max.
Retardo a OFF 0,1 ms max.
Fusible Ninguno

externa

Fuente de alimentacién 10,2 a 26,4 Vc.c. 50 mA min.

Configuracion del circuito

@ @
<] ]
= =
2 2
£ =
@ @
L L
=] >
<) <]
[} [}

Especificaciones de
salidas de impulsos
(OUTO0 a OUT3)

Elemento Especificaciones

Capacidad de conmuta- |30 mA, 4,75 a 26,4 Vc.c.
cidon maxima

Capacidad de conmuta- |7 mA, 4,75 a 26,4 Vc.c.
ciéon minima

Frecuencia de salida 100 kHz
maxima

Forma de onda de salida OFF

90%

10%

ON

2 ps min.

\ 4

<«
[
»

4 us min.

A

Nota 1.
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Los valores que aparecen arriba corresponden a una carga resistiva y no
tienen en cuenta la impedancia del cable que conecta la carga.

La forma de onda de impulsos puede distorsionarse por la impedancia del
cable, con lo que el ancho de impulsos real puede ser menor que los va-
lores que aparecen arriba.



Cableado

Seccion 3-2

Especificaciones de la salida PWM(891) (OUT4 a OUT5)

Elemento

Especificaciones

Capacidad de conmutaciéon maxima

300 mA, 4,75 a 26,4 Vc.c.

Frecuencia de salida maxima

1 kHz

Precision de la salida PWM(891)

Régimen ON: +5%/-0% para una salida de impulsos

de 1 kHz
Forma de onda de salida
OFF \ /7
50% ‘ '
on T
T ONY  Reégimen ON = tov ¥ 100%

Nota EI modelo CJ1W-CPU21 sélo admite OUT4. No puede utilizarse OUT5.

3-2 Cableado

3-2-1 Asignacion de pines del conector
Disposicién de | Codigo Nombre Tipodela | N2 | *1 | Codigo Nombre Tipodela | N2 | *1
ines sefalde | de sefial de | de
pi entrada | pin entrada | pin
— INO * Entrada de empleo general 0 | 24 Vc.c. 1 A1 | IN1 * Entrada de empleo general 0 | 24 Vc.c. 2 B1
* Entrada de interrupcion 0 * Entrada de interrupcion 0
g . E,nt_rélda0 de respuesta LD+ 3 A2 ¢ Entrada de respuesta rapida 0 LD+ 4 B2
rapiaa — *Busgueda de origen 0 -
1 —to o 2 *Busqueda de origen 0 (se- OVAD 5 A3 (se-%al de entrada de proxi- OVAD 6 B3
g I | g fal de entrada dé origen) midad de origen)
Z) — e e ?0 IN2 * Entrada de empleo general 2 | 24 Vc.c. A4 [IN3 * Entrada de empleo general 3 | 24 Vc.c. 8 B4
| *Entrada de interrupcion 2 *Entrada de interrupcion 3
]13 o] ]i . E,ntr(jad% de respuesta LD+ A5 . Eﬁt]’gd% de respuesta LD+ 10 |BS
N | | rapida _ rapida _
1? ——to of— }g * Contador de alta velocidad 1 0 VLD 1| A6 * Contador de alta velocidad 0 OVAD 12 |B6
19 —ffa aft—— 20 (entrada de fase Z/Reset) (entrada de fase Z/Reset)
21 ———fro o—— 22 *Busqueda de origen 1 *Busqueda de origen 1
23 —fre e 24 (sefal de entrada de ori- (sefal de entrada de proxi-
P | | gen) midad de origen)
29 —re e 30 | IN4 * Entrada de empleo general 4 | 24 Vc.c. 13 [A7 |IN5 * Entrada de empleo general 5 | 24 Vc.c. 14 |B7
e Busqueda de origen 0 *Busqueda de origen 1
oS | Il | IS #lserlyal c(jje)posmlonamlento LD+ 15 | A8 $Seﬁa| de posicionamiento | LD+ 16 | B8
nalizado inali
F ——e o3 et OVAD- |17 |A9 inalizado) OVAD- |18 |B9
IN6 * Entrada de empleo general 6 | 24 Vc.c. 19 |A10 | IN7 * Entrada de empleo general 7 | 24 Vc.c. 20 (B10
* Contador de alta velocidad 1 * Contador de alta velocidad 1
(fase A, incremento o LD+ 21 | A1 (fase B, decremento o LD+ 22 | B
L | entrada de contaje) 0 V/LD— 23 | A12 entrada de direccion) 0 V/LD— 24 | B12
IN8 * Entrada de empleo general 8 | 24 Vc.c. 25 | A13|IN9 * Entrada de empleo general 9 | 24 Vc.c. 26 |B13
* Contador de alta velocidad 0 * Contador de alta velocidad 0
(fase A, incremento o LD+ 27 | A4 (fase B, decremento o LD+ 28 |B14
entrada de contaje) 0 V/LD— 29 | Al5 entrada de direccion) 0 V/LD— 30 |B15
OUTO | Salida de empleo general 0 | --- 31 |[A16 | OUT1 Salida de empleo general 1 | - 32 |B16
*En modo CW/CCW: *En modo CW/CCW: Salida
Salida de impulsos 0 (CW) de impulsos 0 (CCW)
*En modo de impulsos + *En modo de impulsos +
direccion: Salida de impul- direccion: Salida de impul-
sos 0 (impulsos) sos 1 (impulsos)
OUT2 | Salida de empleo general 2 | --- 33 |A17 [OUT3 Salida de empleo general 3 | --- 34 |B17
*En modo CW/CCW: *En modo CW/CCW: Salida
Salida de impulsos 1 (CW) de impulsos 1 (CCW)
*En modo de impulsos + *En modo de impulsos +
direccion: Salida de impul- direccion: Salida de impul-
sos 0 (direccion) sos 1 (direccién)
OUT4 | eSalida de empleo general 4 | --- 35 |A18 | OUT5  Salida de empleo general 5 | - 36 |B18
*Busqueda de origen 0 *Busqueda de origen 1
(salida de reset del conta- (salida de reset del conta-
dor de errores) dor de errores)
*Salida PWM(891) 0 *Salida 1 de PWM(891) 2
- Entrada de alimentacion 37 |A19 |- No se utiliza - 38 |B19
(+V) de la salida
- COM de salida 39 |A20 |- COM de salida - 40 |B20

*1: Estos son los pines del bloque de terminales XW2D-[1CIGL.

*2: La salida 1 de PWM(891) puede utilizarse solamente con las CPUs
CJ1M-CPU22/CPU23.
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Cableado Seccion 3-2

3-2-2 Pines del conector utilizados por cada funcién
Entradas incorporadas
Entradas de empleo

general
Numero de entrada Cddigo N2 de pin Contenido
Entrada de empleo general O | INO 1 24 Vc.c.
5 oV
Entrada de empleo general 1 | IN1 2 24 Vc.c.
6 oV
Entrada de empleo general 2 | IN2 7 24 Vc.c.
11 ov
Entrada de empleo general 3 | IN3 8 24 Vc.c.
12 oV
Entrada de empleo general 4 | IN4 13 24 Vc.c.
17 ov
Entrada de empleo general 5 | IN5 14 24 Vc.c.
18 oV
Entrada de empleo general 6 | IN6 19 24 Vc.c.
23 oV
Entrada de empleo general 7 | IN7 20 24 Vc.c.
24 oV
Entrada de empleo general 8 | IN8 25 24 Vc.c.
29 oV
Entrada de empleo general 9 | IN9 26 24 Vc.c.
30 oV
Entradas de interrupcion
Numero de entrada Cddigo N2 de pin Contenido
Entrada de interrupcién 0 INO 1 24 Vc.c.
5 oV
Entrada de interrupcion 1 IN1 2 24 Vc.c.
6 oV
Entrada de interrupcién 2 IN2 7 24 Vc.c.
11 ov
Entrada de interrupcion 3 IN3 8 24 Vc.c.
12 oV
Entradas de respuesta
rapida
Numero de entrada Codigo Ne de pin Contenido
Entrada de respuesta rapida 0 | INO 1 24 Vc.c.
5 oV
Entrada de respuesta rapida 1 | IN1 2 24 Vc.c.
6 oV
Entrada de respuesta rapida 2 | IN2 7 24 Vc.c.
11 oV
Entrada de respuesta rapida 3 | IN3 8 24 Vc.c.
12 ov
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Cableado

Seccion 3-2

Contadores de alta

velocidad

Contadores de alta velocidad que utilizan entradas de fase diferencial
Encoder con fases A,By Z

Numero de entrada Codigo N2 de pin Contenido
Contador de alta IN8 25 Fase A, 24V
velocidad 0 29 Fase A, OV

IN9 26 Fase B, 24 V
30 Fase B,0V
IN3 8 Fase Z, 24 V
12 FaseZ,0V
Contador de alta IN6 19 Fase A, 24V
velocidad 1 23 Fase A, 0V
IN7 20 Fase B, 24 V
24 Fase B,0V
IN2 7 Fase Z,24 V
11 FaseZ, 0V
Encoder con salidas de controlador lineal

Numero de entrada Codigo N¢ de pin Contenido
Contador de alta IN8 27 Fase A, LD+
velocidad O 29 Fase A, LD-

IN9 28 Fase B, LD+

30 Fase B, LD-

IN3 10 Fase Z, LD+

12 Fase Z, LD-

Contador de alta IN6 21 Fase A, LD+
velocidad 1 23 Fase A, LD—
IN7 22 Fase B, LD+

24 Fase B, LD-

IN2 9 Fase Z, LD+

11 Fase Z, LD-

Contadores de alta velo

cidad que utilizan entradas de impulsos + direccién

Numero de entrada Cadigo N2 de pin Contenido
Contador de alta IN8 25 Entrada de contaje, 24 V
velocidad 0 29 Entrada de contaje, 0 V

IN9 26 Entrada de direccion,
24V
30 Entrada de direccién, 0 V
IN3 8 Entrada de reset, 24 V
12 Entrada de reset, 0 V
Contador de alta IN6 19 Entrada de contaje, 24 V
velocidad 1 23 Entrada de contaje, 0 V
IN7 20 Entrada de direccion,
24V
24 Entrada de direccién, 0 V
IN2 7 Entrada de reset, 24 V

11

Entrada de reset, 0 V
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Contadores de alta velocidad que utilizan entradas de impulsos

Adelante/Atras
Numero de entrada Cadigo N2 de pin Contenido
Contador de alta IN8 25 Entrada de incremento, 24 V
velocidad 0 29 Entrada de incremento, 0 V
IN9 26 Entrada de decremento, 24 V
30 Entrada de decremento, 0 V
IN3 8 Entrada de reset, 24 V
12 Entrada de reset, 0 V
Contador de alta IN6 19 Entrada de incremento, 24 V
velocidad 1 23 Entrada de incremento, 0 V
IN7 20 Entrada de decremento, 24 V
24 Entrada de decremento, 0 V
IN2 7 Entrada de reset, 24 V
11 Entrada de reset, 0 V
Contadores de alta velocidad que utilizan entradas de impulsos de
incremento
Numero de entrada Cadigo N de pin Contenido
Contador de alta IN8 25 Entrada de contaje, 24 V
velocidad 0 29 Entrada de contaje, 0 V
IN3 8 Entrada de reset, 24 V
12 Entrada de reset, 0 V
Contador de alta IN6 19 Entrada de contaje, 24 V
velocidad 1 23 Entrada de contaje, 0 V
IN2 7 Entrada de reset, 24 V
11 Entrada de reset, 0 V
Salidas incorporadas
Salidas de empleo general
Numero de salida Codigo N2 de pin Contenido
Salida de empleo OuTo 31 Salida 0
general 0 37 Entrada de alimentacion (+V)
de la salida
39 6 40 COM de salida
Salida de empleo ouTH1 32 Salida 1
general 1 37 Entrada de alimentacién (+V)
de la salida
39640 COM de salida
Salida de empleo ouT2 33 Salida 2
general 2 37 Entrada de alimentacion (+V)
de la salida
396 40 COM de salida
Salida de empleo OuT3 34 Salida 3
general 3 37 Entrada de alimentacién (+V)
de la salida
396 40 COM de salida
Salida de empleo OouT4 35 Salida 4
general 4 37 Entrada de alimentacion (+V)
de la salida
396 40 COM de salida
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Salidas de impulsos

Salidas PWM(891)

Numero de salida Codigo N¢ de pin Contenido
Salida de empleo OuUT5 36 Salida 5
general 5 37 Entrada de alimentacion (+V)
de la salida
39 6 40 COM de salida

Salidas de impulsos que utilizan salidas CW/CCW

Numero de salida Cadigo N¢ de pin Contenido
Salida de impulsos 0 ouTo 31 Salida de impulsos CW
32 Salida de impulsos CCW
37 Entrada de alimentacion (+V)
de la salida
39640 COM de salida
Salida de impulsos 1 ouT1 33 Salida de impulsos CW
34 Salida de impulsos CCW
37 Entrada de alimentacion (+V)
de la salida
39640 COM de salida

Salidas de impulsos que utilizan las salidas de impulsos + direccién

Numero de salida Cddigo N de pin Contenido
Salida de impulsos 0 ouTo 31 Salida de impulsos
33 Salida de direccion
37 Entrada de alimentacion (+V)
de la salida
396 40 COM de salida
Salida de impulsos 1 OUTH 32 Salida de impulsos
34 Salida de direccion
37 Entrada de alimentacion (+V)
de la salida
39640 COM de salida
Numero de salida Cadigo N¢ de pin Contenido
Salida PWM(891) 0 OouT4 35 salida PWM(891)
39640 COM de salida
Salida 1 de PWM(891) OuT5 36 salida PWM(891)
(Ver nota.) 39640 | COM de salida

Nota La salida 1 de PWM(891) puede utilizarse solamente con las CPUs CJ1M-

CPU22/CPU23.
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E/S utilizada en la funcion de busqueda de origen

Numero de salida Codigo Ne de pin Contenido
Busqueda de origen 0 INO 1 Senal de entrada de
origen, 24 Vc.c.
5 oV
IN1 2 Sehal de entrada de proxi-
midad de origen, 24Vc.c.
6 ov
IN4 13 Sefal de posicionamiento
finalizado, 24 Vc.c.
17 oV
OouT4 35 Salida de reset del conta-
dor de errores
37 Entrada de alimentacion
(+V) de la salida
39640 COM de salida
Busqueda de origen 1 IN2 7 Senal de entrada de
origen, 24 Vc.c.
11 oV
IN3 8 Sefial de entrada de proxi-
midad de origen, 24Vc.c.
12 oV
IN5 14 Sefial de posicionamiento
finalizado, 24 Vc.c.
18 oV
OuUT5 36 Salida de reset del conta-
dor de errores
37 Entrada de alimentacion
(+V) de la salida
39640 COM de salida

3-2-3 Métodos de cableado

Para conectarse a un bloque de terminales, utilice un cable OMRON preen-
samblado con el conector especial o acople usted mismo este conector (que
se adquiere por separado) al cable.
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Nota

1.

No aplique tension a los terminales de entrada que superen el rango de
tensién de entrada especificado en los circuitos de E/S. Igualmente, no co-
necte una tension o carga que supere la capacidad de conmutacion maxi-
ma del circuito de salida.

Cuando los terminales de alimentacion estén marcados con indicadores +
y —, compruebe que los cables de alimentacién no se han invertido acci-
dentalmente.

Cuando el equipo esté sujeto a las directivas de la UE (directivas de baja
tension), se debe utilizar fuente de alimentacion de c.c. con aislamiento re-
forzado o aislamiento doble para la alimentacion de E/S.

Compruebe todo el cableado del conector dos veces antes de poner en
ON la alimentacion.

No tire del cable. Esto puede hacer que se separe del conector.
No curve el cable demasiado. Puede danarlo.

La asignacion de pines del conector de los conectores CJ1W-1D232/262 y
0OD233/263 no es compatible. Los circuitos internos de la Unidad pueden
resultar dafados si se conecta uno de estos conectores.

No conecte un dispositivo de salida de 24 Vc.c. a una entrada de contro-
lador lineal. Esto puede dafar los circuitos internos.



Cableado

Seccion 3-2

Modelos de conectores

Especificaciones de los
conectores compatibles

Cableado

9. No conecte un dispositivo de salida de controlador lineal a una entrada de
24 Vc.c. Esto puede danar los circuitos internos, aunque no se reconocera

la entrada.

Conectores de cable plano MIL (conectores de presidn de 40 pines)

Socket

j /Abrazadera

Nombre Referencia de OMRON Referencia de Daiichi
Electronics
Socket XG4M-4030 FRC5-A040-3TON
Abrazadera XG4M-4004
Referencia del conjunto XG4M-4030-T FRC5-A040-3TOS
Cable plano recomendado | XY3A-200L]

Conectores de crimpar MIL (conectores de presidon de 40 pines)

Cubierta de
la carcasa

Cubierta
7 / parcial

Socket
Nombre Referencia de OMRON
Socket AWG24 XG5M-4032-N
AWG26 a AWG28 XG5M-4035-N
Conector AWG24 XG5W-0031-N
AWG26 a AWG28 XG5W-0034-N
Cubierta de la carcasa XG5S-4022
Cubierta parcial XG5S-2001
(se necesitan dos para cada socket)

Se recomienda utilizar un cable cuyos hilos sean de un tamafio entre 28 y 24

AWG (0,2 a 0,08 mm2). Utilice un hilo con un diametro exterior de 1,61 mm
como maximo.

Interfaces pasivas compatibles

Cable Interfaces pasivas | Numerode | Tamafho Tempera-
recomendado compatibles pines tura (°C)
Xwaz-[0K XW2D-40G6 40 Pequefo 0ab55
XW2B-40G5 Estandar -25a 80
XW2B-40G4
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Método de conexidn estandar (no para Servocontroladores OMRON)

CPU CJ1M

Cable de conexion
XW2z-[K
XW2Z-100K (1 m)
XW2Z-150K (1,5 m)
XW2Z-200K (2 m)
(
(

XW2Z-300K (3 m)
XW2Z-500K (5 m)

[
—1 Interfaz pasiva
N ) XW2D-40G6 (Pequefo)

\/ XW2B-40G5 (Estandar)

Bloque de terminales XW2B-40G4 (Estandar)

Conexion a un Servocontrolador OMRON

Conexion del Servocon-
trolador de un eje

La siguiente Interfaz pasiva y cable se puede utilizar al conectar un Servo
OMRON a las E/S incorporadas de la CPU CJ1M. Las configuraciones que
aparecen en los siguientes diagramas realizaran las conexiones necesarias
del Servocontrolador para el posicionamiento y las funciones de busqueda de
origen (sefal de entrada de origen, sefal de entrada de proximidad de ori-
gen, sefal de posicionamiento finalizado y salida de reset del contador de
errores).

Servocontrolador OMRON SMARTSTEP de la serie A y la serie UE

(conexion de la salida de Cable de conexion

impulsos 0)

30

Cable de conexion
SMARTSTEP de la serie A
XW2Z-100J-B5 (1 m)
XW2Z-200J-B5 (2 m)

|:| |: XW2Z-100J-A26 (1 m)

I;
C A C A
Interfaz pasiva I ] I ] Servomotor
XW28-2006-8A | FrFrFFFHF P SMARTSTER
(para 1 eje) de la serie Ao
---------- UE
N J
\Y%
Blogue de terminales (20P, ver nota) gerlvomo_to;
» 4 entradas de empleo general (IN6 a IN9) erIa-Zl sere

¢ 1 entrada como entrada de proximidad de origen

Nota Al utilizar una Interfaz pasiva de un eje (conectada a la salida de impulsos 0),
no es posible utilizar las salidas de empleo general 2y 3 (OUT2 y OUT3) ni la
salida PWM(891) 1 (OUT5).



Cableado Seccion 3-2

Servocontrolador OMRON OMNUC de las series W, UP o UT
CPU CJ1M

Cable de conexion aglaabéir(ijee\(/:\;)nexion XWaz-[11J-B4

|:| |: XW2Z-100J-A27 (1 m) « Cable de conexion XW2z-[111J-B1

de la serie UP
e Cable de conexion XW2Z-[111J-B4
de la serie UT

Interfaz pasiva
XW2B-20J6-8A

Controlador de

muislE
L/
B
I

) I T T T T 11 ] servomotor
(para 1 eje) L L LT I OMNUC de la serie
.......... W o de la serie UP
oUT
N J
V

Bloque de terminales (20P, ver nota) Servomotor de la

¢ 4 entradas de empleo general (IN6 a IN9) serie W o de la serie

» 1 entrada como entrada de proximidad de origen UPo UT

Nota Al utilizar una Interfaz pasiva de un eje (conectada a la salida de impulsos 0),
no es posible utilizar las salidas de empleo general 2y 3 (OUT2 y OUT3) ni la
salida PWM(891) 1 (OUT5).

Conexion del Servocon- Servocontroladores OMBRON SMARTSTEP de la serie A y la serie UE
trolador de dos ejes

(conexion de las salidas

de impulsos 0y 1)

CPU CJ1M Cable de conexion _

Cable de conexién SMARTSTEP de la serie A

V221000 Aoe | XW2Z-100J-B5 (1 m)
XW2Z-200J-B5 (2 m)

s

Controlador de
servomotor
SMARTSTEP de la
serie A o UE

Cable de conexion
SMARTSTEP serie A
XW2Z-100J-B5 (1 m) feer?é"[\" gtﬁrgde 2

XW2Z-200J-B5 (2 m)

Iili
C h] C h) C h)
Interfaz pasiva XW2B- | ][ 1 ]
40J6-9A (para 2 ejes) | HtHHHHHHHHHERH Controlador de
servomotor
---------- SMARTSTEP de la
serie A o UE
N J
\Y

Bloque de terminales (40P)
¢ 4 entradas de empleo general (IN6 a IN9)
e 2 entradas como entradas de proximidad de origen

Servomotor de la
serie Ao UE
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Ejemplos de cableado

Seccion 3-3

CPU CJ1M

Cable de
conexion XW2Z-

Servocontroladores OMRON OMNUC de las series W, UP o UT

e Cable de conexion
XW2Z-[1J1J-B4 de la serie W
e Cable de conexién

XW2Z-[ 11 1J-B1 de la serie UP
e Cable de conexion

Interfaz pasiva XW2B-
40J6-9A (para 2 ejes)

|:| |: 100J-A27 (1 m)

o Cable de conexion

XW2Z-[1J-B4 de la serie UT :| |:|

XW2Z-[111J-B4 de la serie W
e Cable de conexion
XW2Z-[111J-B1 de la serie UP
e Cable de conexion
XW2Z-[JJJ-B4 de la serie UT

Bloque de terminales (40P, ver nota)
e 4 entradas de empleo general (IN6 a IN9)
e 2 entradas como entradas de proximidad de origen

3-3 Ejemplos de cableado

3-3-1

Controlador de
servomotor OMNUC
de la serie W o de la
serie UP o UT

Servomotor de la
serie W o de la
serie UP o UT

Controlador de servomotor
OMNUC de la serie W o
de la serie UP o UT

Servomotor de la
serie W o de la serie
UP o UT

Ejemplos de conexiones de E/S de empleo general

Dispositivos de entrada de c.c.

¢ Dispositivo con salida de relé

l—o—o IN (24 Ve.c.)

| E/S incorporadas

T—{)—{.—Q IN(OV) enlaCPUCJIM

L+ Fuente de
! del sensor
: Salida U N V)

E/S incorporadas
enla CPU CJ1M

e

}—o IN (24 Ve.c.)

e Sensor de c.c. a 2 hilos

& IN@V)

E/S incorporadas
Fuente de enla CPU CJ1M
alimentacion
del sensor

IN (24 Ve.c.)

Circuito de
tension
constante

E/S incorporadas
enla CPU CJ1M

Fuente de
alimentacion
del sensor

Salida; Fuente de alimentacion del sensor; IN (0 V); IN (24 Vc.c.); E/S integradas de la CPU CJ1M

» Dispositivo con salida de corriente PNP

: + Fgenle de_ B :
EE del sensor E
Lo Saida | o N e4vee)
H H E/S incorporadas
H oV H enla CPU CJ1M

O IN(0V)
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e Dispositivo con salida de tension (ver nota)

L+

S IN (24 Ve.c.)

: Salida E/S incorporadas
v enla CPU CJ1M

4@ IN (0V)

Fuente de
alimentacion
del sensor



Ejemplos de cableado

Seccion 3-3

Nota No utilice el siguiente cableado con los dispositivos de salida de tension.

+ Fuentede |  f---ommomie
alimentacion :
' del sensor H
Salida A IN (24 Ve.c.)
. ' E/S incorporadas
' i enla CPU CJ1M
[¢° Y SIN(EV)

Nota Las entradas de la CPU CJ1M tienen una polaridad establecida, por lo que no
se encenderan (ON) si se ha invertido el cableado. Compruebe siempre dos
veces el cableado antes de poner a ON el dispositivo.

Precauciones al conectar sensores de c.c. de dos hilos

Compruebe que se cumplen las siguientes condiciones cuando utilice un sen-
sor de dos hilos como dispositivo de entrada de 24 Vc.c. El sensor puede fun-
cionar de forma incorrecta si no se cumplen las condiciones.

1,2,3...

1.

Compruebe la relacion entre la tensién en ON del PLC y la tensién residual
del sensor.

vON < Vc.c. - VR

Compruebe la relaciéon entre la corriente en ON del PLC y la salida de con-
trol del sensor (corriente de carga.)

IOUT (ml'n) < ION < IOUT (mé.X)

lon = (Ve — VR — 1,5 [tensidn residual interna del PLCJ*)/R)y

Conecte una resistencia de absorcion (R) si loy €s menor que Igyt (min.)

Utilice la siguiente ecuacién para determinar la resistencia de absorcion
adecuada.

R < (Vec.— VR)/(lour (Min.) - lon)

Potencia W > (V. — VR)2/R x 4 [Tolerancia]

Compruebe la relacién entre la tension en OFF del PLC y la corriente de fuga
del sensor.

IOFF 2 Ifuga

Conecte una resistencia de absorcion (R) si ly,q4 €s mayor que Iorr Utilice
la siguiente ecuacién para determinar la resistencia de absorcion adecuada.
R < RiN X Vorr/(lluga % RN = VorF)

Potencia W > (V¢ — VR)?/R x 4 [Tolerancia]

R E/S incorporadas
INf  enla CPUCJIM

Sensor de dos hilos

Vi Tension de alimentacion  Vg:  Tension de salida residual del sensor
Von: Tension en ON del PLC loyT: Salida de control del sensor

(corriente de carga)
Vogg: Tension en OFF del PLC

lon:  Corriente en ON del PLC  lgq5: Corriente de fuga del sensor
lopr: Corriente en OFF del PLC  R:  Resistencia de absorcién
RN Impedancia de entrada del PLC
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Ejemplos de cableado

Seccion 3-3

Programacion ejemplo

4. Precauciones con respecto a la corriente de irrupcién del sensor

Si la alimentacion del sensor se pone a ON cuando el PLC ya esta con la
alimentacion en ON y preparado para recibir entradas, la corriente de
irrupcién del sensor puede originar una entrada falsa. Para evitarlo, es po-
sible preparar un programa de aplicacion que incluya un temporizador que
retrase las entradas del sensor en un tiempo especificado después de co-
nectar la alimentacion del sensor hasta que la operacion de éste se haya
estabilizado.

El estado de la alimentacion del sensor se lee con CIO 000000. El temporiza-
dor proporciona un retardo hasta que el funcionamiento del sensor se ha
estabilizado (100 ms para un Sensor de proximidad OMRON).

Una vez que TIM 0000 se pone en ON, la salida CIO 000100 se pondra en
ON cuando se reciba una entrada del sensor en el bit de entrada CIO
000001.

000000
Il TIM

0000
#0001

TOO0O0 000001
I I} 000100

Precauciones para el cableado de salida

Proteccion frente a
cortocircuitos de salida

Conexiones TTL

Consideraciones sobre
corriente de irrupcién
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La salida o los circuitos internos pueden daharse cuando la carga conectada
a una salida sufre un cortocircuito, por lo que se recomienda instalar un fusi-
ble de proteccidn en cada circuito de salida. Utilice un fusible con una capa-
cidad aproximadamente dos veces superior a la capacidad de salida nominal.

No es posible conectar un dispositivo TTL directamente debido a la tension
residual del transistor. En este caso, conéctese a una Unidad TTL después
de recibir sefiales con un circuito integrado CMOS. Ademas, se puede utilizar
una resistencia de conexion con la salida del transistor.

Al conmutar una carga con una corriente de irrupcion alta, como una lampara
incandescente, existe riesgo de dafar el transistor de salida. Suprima la
corriente de irrupcion mediante uno de los métodos que se explican a conti-
nuacion.

Método 1

ouT

E/S incorporadas
enla CPU CJ1M

COM

Este método deriva una corriente residual de aproximada-
mente un tercio del valor nominal de la lampara.

Método 2

ouT

E/S incorporadas
enla CPU CJ1M

COM

Este método utiliza una resistencia de absorcién.



Ejemplos de cableado

Seccion 3-3

3-3-2 Ejemplos de conexiones de entrada de impulsos

Encoders con salidas de colector abierto de 24 Vc.c.
Este ejemplo muestra como conectar un encoder con salidas de fase A, By Z.

Encoder

(Fuente de alimentacion

de 24 Ve.c.)

Modelo E6B2-
CWZ6C con
salidas de colector
abierto NPN

Fuente de alimentacién de 24 Vc.c.

Entrada de
alimentacion

Encoder v
O O

N
o

oV
+24V ——

(No comparta la
alimentacion con otras
aplicaciones de E/S.)

CPU CJ1M

Modo de entrada de fase diferencial

Contador de alta velocidad 0:
Fase A, 24 V

Contador de alta velocidad 0:
Fase A,0V

Contador de alta velocidad 0:
Fase B, 24 V

Contador de alta velocidad 0:
Fase B, 0V

Contador de alta velocidad 0:
Fase Z,24 V

Contador de alta velocidad 0:
FaseZ,0V

CPU CJ1M

@ ov ggente
0 24V ‘alim,en-
@ acion
Cable de par trenzado apantallado
s “’i""""""""""")‘7‘2 25
Fase A 1,
-~ 29
Fase B |,
o
8
Fase C |
- 12

M

|

Dipt

o
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Encoders con salidas de controlador lineal (de conformidad con Am26LS31)

CPU CJ1M

Modo de entrada de fase diferencial

Contador de alta velocidad 0:
Fase A, LD+
Contador de alta velocidad 0:

Encoder Fase A, LD—

-

Contador de alta velocidad 0:
Fase B, LD+
Contador de alta velocidad 0:
Fase B, LD-

Contador de alta velocidad 0:

Modelo E6B2-
CWZ1X con salidas
de controlador
lineales

Fase Z, LD+
Contador de alta velocidad 0:
Fase Z, LD—

Naranja
con franja;

Fuente de alimentacién de 5 Vc.c.
+5V
oV

Entrada de
alimentacion

Encoder

CPU CJ1M

= 1

o o

Cable de par trenzado apantallado J
27

AN

i
@
(!
‘L:;J m ] : |
AN

S
>\
oo

3-3-3 Ejemplo de conexién de entrada de fuente de alimentacion

Realice las conexiones tal y como se muestra a continuacion al utilizar una
salida de colector abierto del sensor y una salida de controlador lineal de fase
Z del encoder.

Utilice un sensor sin vibracién, como una fotocélula, para la sefal de entrada
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Nota

de origen.

1. Conecte un interruptor o un sensor con una capacidad de conmutacion de
6 mA al terminal de sefnal de entrada de origen (24 Vc.c.).

2. Conecte soélo un circuito de controlador lineal a las entradas de sefal de
entrada de origen (controlador lineal). No conecte ningun tipo de circuito
de salida.

3. Ultilice o la sefal de entrada de origen de 24 Vc.c. o la sefial de entrada de

origen (de controlador lineal).

Compruebe que la senal de entrada de origen esta conectada a los termi-
nales correctos. Los componentes internos de la CPU pueden danarse si
ambas entradas se utilizan de forma simultanea o la entrada esta conec-
tada al terminal incorrecto.



Ejemplos de cableado Seccion 3-3

Senal de entrada de origen (24 Vc.c.)

CPU CJ1M
Fuente de
alimentacion Ejemplo: Sensor
de 24 Vc.c. de proximidad
OMRON E2R-A01
+ - (salida NPN)

.......... . A D Ry
R ? 5/11 Sefial |
! enal Circuit
: Wy Gace
mutacion

Lo o] %

Senal de entrada de origen (entrada de controlador lineal

g
—

CPU CJ1M
Ejemplo: Controlador de
3,6 kQ servomotor OMRON R88D-WT
.......... . W . 3/9 19
sy A& 1 o +Z
T /4 7T W 20
"""""" ’ 5/11 -Z

3-3-4 Ejemplos de conexiones de salida de impulsos

Esta seccién proporciona ejemplos de conexiones a controladores de motor.
Consulte las especificaciones del controlador de motor que esté utilizando
antes de conectar un controlador de motor. Con las salidas de colector
abierto, la longitud del cable entre la CPU CJ1M vy el controlador de motor no
debe superar los 3 m.

Cuando el transistor de salida de la salida de impulsos esta en OFF, no hay
salida de impulsos.

Cuando la salida de direccién esta en OFF, indica una salida CCW.

No comparta la alimentacion de la salida de impulsos (24 Vc.c. 6 5 Vc.c.) con
otras aplicaciones de E/S.

ON
Transistor de salida
OFF

Impulsos de salida

Salida de impulsos CW/CCW
CW CCW

i

Salida de impulsos + direccion

cw ccw
Direction | Salida ON | salida OFF
(Orientacion)
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Ejemplos de cableado Seccion 3-3

Salida de impulsos CW/CCW vy salida de impulsos + direccion

Uso de un controlador de motor con entradas de fotoacoplador de 24 Vc.c.

Fuente de
alimenta-

limer
CPU CJ1M 54Vos. Controlador de motor

(tipo de entrada de 24 V)
37 +

Fuente de
alimentaci
on de 24

Vc.c. para
las salidas

Salida de 1 :(3;1//3332)
impulsos ]|

CW (Salida
de impulsos)

Salida de 32/34
impulsos — (33/34)

cCcw
(Salida de . 39,40

direccion)

Nota Los términos entre paréntesis corresponden a las salidas de impulsos +
direccion.

Uso de un controlador de motor con entradas de fotoacoplador de 5 Vc.c.
Ejemplo de conexidn 1

Fuente de
alimenta-

CPU CJ1M gende Controlador de motor
L + - (tipo de entrada de 5 V)
37
Fuente de Ejemplo:
alimentacion _ |
de 24 Vc.c. (+) R=2200
para las
salidas
Salida de 31/33 1}\?\/59
impulsos (31/32)
CW (Salida -
de impulsos) Aprox.
12 mA
Salida de 1,6 kQ
impulsos 32/34
cCcw — (33/34)
(Salida de ~
direccion) Aprox. 12 mA
39, 40

Nota Los términos entre paréntesis corresponden a las salidas de impulsos +
direccion.

En este ejemplo, se utiliza alimentacion de 24 Vc.c. para el controlador de
motor con entradas de 5 V. Compruebe que la corriente de salida de la Uni-
dad NC no va a dafar los circuitos de entrada del controlador de motor. Ade-
mas, compruebe que las entradas se activan (ON) adecuadamente.

Compruebe que las resistencias de 1,6 kQ son de suficiente potencia.
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Ejemplos de cableado Seccion 3-3
Ejemplo de conexién 2
Fuente de | |Fuente de
CPU CJ1M a‘lim%nta- a]im&ec‘nta-
24voe | [5Veo. Controlador de motor
J\ + ‘ — ¥ |- (tipo de entrada de 5 V)
Fuente de 37
alimentacion
de 24 Vc.c.
para las s
salidas
Salida de 31/33
impulsos IE 31/32
CW (Salida ( )
de impulsos)
Salida de
impulsos 32/34
CCW — (33/34)
(Salida de 39. 40
direccion) . J
Nota Los términos entre paréntesis corresponden a las salidas de impulsos +
direccion.
&Precaucién Cuando se utilice la salida como salida de impulsos, conecte una carga que

necesite una corriente de salida entre 7 y 30 mA. Los componentes internos
de la Unidad pueden danarse si la corriente supera los 30 mA.

Si la corriente es inferior a 7 mA, el flanco de subida y bajada de la forma de
onda de salida se retardara y puede que no se cumplan los valores de fre-
cuencia de salida. Si la carga necesita menos de 7 mA, instale una resistencia
de derivacién de modo que el circuito absorba una corriente superior a 7 mA
(se recomienda 10 mA).

Utilice las siguientes ecuaciones para determinar los requisitos de la resisten-
cia de derivacion.

R< Vee. Ve.c.: Tension de salida (V)

louT — IIN louT: Corriente de salida (A)

(De 7 a 30 mA)
Alimen- Ve 2 Iw: Corriente de entrada del

i 2 i lador
tacion W > x 4 (Tolerancia) contro
ac R: Resistencia de derivacion (2)

Ejemplo de circuito

Fuente
de
alimen-
tacion

s _ Driver

CPU CJ1M

)

IR In
lout
« ).
v .

-5 !

o

Resistencia de derivacion
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Ejemplos de cableado Seccion 3-3

3-3-5 Ejemplos de conexion de salida de reset del contador de error

CPU CJ1M
Fuente de
52 trada \37/38 + |alimenta-
alimen- ? g'f?,?_i_ Servocontrolador OMRON
tacion de - R88D-WT
salida Fuente de
35/36 alimenta-
O cion de
5 Ve.c.
= +
I% 39 40 +ECRST
41’ - 15
14 ™
—-ECRST
Servocontrolador OMRON
CPU CJ1M RSSD-WT
Entrada Simonta:
de alimen- cion de
tacion de 24 Vc.c.
salida 37/38 + -
o +ECRST

15
1,6 kQ ALY
|35/36 “GNV 14
—-ECRST
39, 40

I

3-3-6 Ejemplos de conexién del controlador de motor

Esta seccidn proporciona ejemplos de conexiones para la salida de impulsos
0. Consulte 3-2 Cableado para obtener detalles sobre el uso de la salida de
impulsos 1.

Nota 1. Todo terminal de entrada NC para entradas no utilizadas debe conectarse
a la alimentacion y ponerse en ON.

2. Utilice cable apantallado para las conexiones para los controladores de
motor paso a paso y los servocontroladores. Acople la pantalla a los ter-
minales FG al final de la Unidad NC y del controlador del cable.

3. Cuando utilice una conexién de colector abierto, el cable del controlador
de motor no debe superar los 3 m. Cuando utilice una conexién de contro-
lador lineal, el cable no debe superar los 5 m.
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Ejemplos de cableado Seccion 3-3

Ejemplo de conexién para el modo de funcionamiento 0

En el modo de funcionamiento 0, la posicidn del origen se determina cuando
se detecta el flanco de subida de la sefal de entrada de origen (diferencial
ascendente). No se utilizan la salida de reset del contador de errores ni la
sefal de posicionamiento finalizado.

En este ejemplo, se utiliza un controlador de motor paso a paso y se conecta
un sensor al terminal de la sefal de entrada de origen.

Controlador de motor paso
a paso (entrada de 5 V)

<
RN

+CW

Modo de funcionamiento 0

Salida CW (salida l
de impulsos 0) 31

1,6 kQ

Salida
CcCw
(salida de
impulsos 0))32
Entrada de
alimenta-

cion de

salida 24Vee. |

COM de salida |39, 40 1

Senal de entrada de '
proximidad de origen
(tijsqueda de origen 0)

N

37

2 (24 Vo) (iontacto NA

24 Vc.c.
1|

L |

6(0V)

—Sefial de entrada de ' Sensor de proximidad
origen (busqueda |1 E2R-A01 (salida NPN)
_de origen 0) (24 Ve.c.) iy
»Y -
:;‘ 5(0V) Senal
B iy Circuito de
A tacien
ov

Unidad de entrada CJ1W-ID211

Sefal de A54009 § 7| 000001 " A54009 | ' 000001
entrada de Q------- }—{ }—Q—{ --------- ra Contacto
limiteCCW | .l NC
— INO |AO
Sefalde | o eeeeeesaiiiceeeeliioooooonns : e e
A
entrada de 5_5f19_0_8_ }ﬁ){oo}—o_{oo CN8| . 000000 ~Y ﬁ%ntacto
limteCcw [ | >~ |
A8, 24 Vc.c.
— COM | na
B8
—] }—
+
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Operacidn de busqueda de origen

La operacion de busqueda de origen finaliza cuando se detecta el flanco de
subida de la sefal de entrada de proximidad de origen y el flanco de subida
de la senal de entrada de origen.

Ejecucion de rl
instruccion ORG(889) i

Sefial de entrada de : | l
proximidad de origen ,

Sefial de entrada . ; | |
de origen i ' !

Senal de impulsos Hora

Ejemplo de opciones de configuraciéon del PLC

Direccién de la Bits Configu- Funcion
consola de racion
programacion
256 De 00 a 03 |1 hex. Habilita la funcién de busqueda de ori-
gen para la salida de impulsos 0.

257 De 00 a 03 |0 hex. Modo de funcionamiento O
De 04 a 07 |0 hex. Modo de inversién 1
De 08 a 11 |1 hex. Lee la sefal de entrada de origen des-

pués de que la sefal de entrada de
proximidad de origen pase de OFF a

ON.

De 12a15 |0 hex. La direccién de busqueda es CW.

268 De 00 a 03 |0 hex. La sefal de entrada de limite es un con-

tacto NC.

De 04 a 07 |1 hex. La sefal de entrada de proximidad de
origen es un contacto NA.

De08a 11 |1 hex. La sefal de entrada de origen es un con-
tacto NA.

De 12a15 |0 hex. ---

Ejemplo de conexién del modo de funcionamiento 1

42

En el modo de funcionamiento 1, la salida de reset del contador de errores se
activa (ON) cuando se determina la posicién de origen al detectar el flanco de
subida de la sefal de entrada de origen.

En este ejemplo, se utiliza un servocontrolador y la salida de fase Z del enco-
der como terminal de la sefial de entrada de origen. El servocontrolador es un
Servocontrolador OMRON de la serie W.



Ejemplos de cableado Seccion 3-3

Conexion de un Servocontrolador OMRON de la serie W

Controlador de
servomotor de la serie W

. . 7 | +CW
Modo de funcionamiento 1

Salida CW (salida W | >
cie'<ir7fulsos 0) 31 eka 8| -cw

Salida
ccw | +cow
(salida de
impulsos “ I>_
0) g 16kQ 12 | -cow

Entrada de

{ alimentaci():] 37 47I+24 VIN

de salida '\N\/

COM de 24Vce. = + AV N

salida 39, 40 T COI’ﬂ?CtO 40 | RUN

Salida de

reset del

contador de 15 L +ECRST

errores

(busqueda 16 kQ Y I>o—
de origen 0) | 35 /\N\/ 14 | -ECRST

_K_ Sefial de en-

trada de origen

(busqueda de

origen 0) 3 (LD+) 19 | 47

Fase Z del
e 4 encoder
=) 200~ E:So?:lt(rj;a?c?or
Sefial de entrada lineal)

de proximidad de
origen (busqueda

de origen 0)
2 (24 Voc) Contacto NA
] (e
» 24 Vc.c.
6(0V) 1

Unidad de entrada CJ1W-ID211

Sefialde | ... ...
entrada | A54009 ! 000001 A54Q09 |+ 000001 .
de limite ¢ N 9 » 3

Contacto
CCW | trrmmmmmmmmmmmmmmoomee e ! N
— INO [0

~ 0 oa | e e —e e
Sefial de | as4008 000000 A54008 : 000000 Contacto
entrada  Q--------1 }—{ }—O—{ Feeooies < »Y
de limite L S H A8, 24 V.o
cw - COM |g’ -

E

+
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Conexion de un servocontrolador SMARTSTEP serie A

Controlador de servomotor
SMARTSTEP serie A

. . 1
Modo de funcionamiento 1 oW
Salida CW (salida | “ [>o_
de impulsos 0) 31 2| _cw
ﬂK— Salida
CCW 3]+cow
(salida de
impulsos 16KQ “ I>>_
0) 32 4] _cow
Entrada de
alimenta- 37 13 |+24 VIN
cién de
salida J <+
24 Vc.c. + AN
COM de salida | 39, 40 T Contacto NC 14 |gun A i
e o
Salida de re-
set del con-
tador de 5 L+ECRST,
errores
(busqueda I>o—
de origen 0) [35 1,6k 6 |_ECRST n
Sefial de en-
trada de ori-
gen (busque-
da de origen
1(24 Ve.c.)
H:>1 5(0V) 32|47
Sefal de
entrada de » Y
proximidad 33 |zCOM
de origen
(busqueda
de origen 0) o) Contacto NA

2 (24 Ve.c.
] (e
24 Vc.c.
6(0V) i
Unidad de entrada CJ1W-ID211

gr?tnrgljgede A54009 §“"}E€)66’1 ------- AB4Q09| 000001} Y
limite CCW : é : -

— INOJ AO

~ —e e
Sefal de A54008 || 600000 A54008] 1 000000 Contacto
entradade O-------4 }—{ }—Q—{ Feseeeooas < ra 4
limite CW : ; NC

A8, 24 Ve.c.

COM| gg
c
+

Contacto
NC
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Ejemplos de cableado Seccion 3-3

Operacion de busqueda La operacion de busqueda de origen finaliza en la sefial de fase Z después

de origen de la deteccion del flanco de subida de la sefal de entrada de proximidad de
origen, la finalizacién de la deceleracion y la deteccion del flanco de bajada
de la sefnal de entrada de proximidad de origen.

Instruccion |_|
ORG(889) 1

Sefal de entrada 11( ‘l,

de proximidad de
origen E !
Sefial de entrada .Il || || || Il
de origen : 1
(sefhal de fase Z) 1 '

Sefal de 1/ \—I
! > Hora

impulsos

Salida de reset
del contador de

errores - i€~ Aprox. de 20 2 30 ms
Ejemplo de opciones de
configuracion del PLC
Direccién de la Bits Configu- Funcion
consola de racion
programacion
256 De 00 a 03 |1 hex. Habilita la funcién de busqueda de
origen para la salida de impulsos 0.
257 De 00 a 03 |1 hex. Modo de funcionamiento 1
De 04 a 07 |0 hex. Modo de inversién 1
De 08 a 11 |0 hex. Lee la sefnal de entrada de origen des-

pués de que la sefal de entrada de
proximidad de origen pase de OFF a
ON y de nuevo a OFF.

De 12a15 |0 hex. La direccion de busqueda es CW.
268 De 00 a 03 |0 hex. La sefal de entrada de limite es un
contacto NC.
De 04 a 07 |1 hex. La sefal de entrada de proximidad de
origen es un contacto NA.
De08a11 |1 hex. La sefal de entrada de origen es un

contacto NA.
De 12a15 |0 hex.

Ejemplo de conexién del modo de funcionamiento 2
El modo de funcionamiento 2 es igual al 1, con la Unica diferencia de que se
utiliza la sefal de posicionamiento finalizado (INP) del servocontrolador como
sefal de posicionamiento finalizado de la busqueda de origen.

En este ejemplo, se utiliza un servocontrolador y la salida de fase Z del enco-
der como terminal de la sefial de entrada de origen. El servocontrolador es un
Servocontrolador OMRON de las series W o U o un SMART STEP de la serie
A.

Establezca el servocontrolador de modo que la sefal de posicionamiento
finalizado esté en OFF cuando el motor esté funcionando y en ON cuando el
motor esté detenido. La operacion de busqueda de origen no terminara si la
sefal de posicionamiento finalizado no esta conectada correctamente desde
el servocontrolador o si no esta establecida adecuadamente.
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Ejemplos de cableado Seccion 3-3

Conexion de un Servocontrolador OMRON de la serie W o U (UP o UT)

Controlador de servomotor
de la serie W o la serie U

Modo de funcionamiento 2

Salida CCW
(salida de impulsos 0) [31 16K

(salida de
|ompulsos 1,6 kQ

Entrada
de alimen-
tacion de

salida 24 Ve.c.
COM de salida
Salida de
reset del
contador de
errores
(busqueda 35 1,6 kQ

de origen 0) /\N\/
«K Sefial de
entrada de

origen
(busqueda
- de origen 0) |3 (LD+)

»Y

~/

— Senal de entrada de
proximidad de origen

(busqueda de origen 0)

2 (24 Ve.c) 24|V°'C‘ Contacto NA

— | f——s
} ” 6(0V) *
= Sefal de posiciona-
miento finalizado
__ (busqueda de origen 0) |13 (24 Ve.c.) 25 | 4INP
} ” 17 (0V) ZGI—INP }W

Unidad de entrada CJ1W-ID211

Sefal de
entrada de Contacto
limite CCW
Sefal de ——o_ o
entrada de 2 ('\‘]ocntacto
limite CW o4 Ve,
com| A8, B8 ,
1
.
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Ejemplos de cableado Seccion 3-3

Conexion de un Servocontrolador OMRON de la serie U (UE) o SMART STEP de la serie A

Servocontrolador de la serie U (UE)
o SMART STEP de la serie A

. ) W
Modo de funcionamiento 2 15+C
Salida CCW

A}

Salida
ccw
(salida de
impulsos
0)

Entrada de
alimenta-
cién de

salida

Salida de
reset del
contador de
errores
(busqueda
de origen 0)

x4

Sefal de entrada de

origen (busqueda de | 1 (24 Vc.c.)
origen O’

Z

— 32
At Lo XA o At

' Sefial de entrada de
proximidad de origen

—  (busqueda de origen Contacto NA

2
0)| 2 (24 Ve.c.) |

I
‘ I
» +
6(0V)
— Sefal de posiciona-
miento finalizado
—  (bisqueda de origen 0)|13 (24 Vc.c.) 8|+INP

17 (V) 1OIOGND }'N%

- Unidad de entrada CJ1W-ID211
Senfal de CN)CCJ:ntacto
entrada de IN 1] BO
limite CCW ;@999%’P?abbﬁ’xgmdg"@q?‘ H:} p o o
Senfal de Oﬁocntacto
entrada de ~|INo
limite CW A?f*??,sj’ﬁbﬁb"’"‘t‘é““fbfz???" m m’zj
T A8, B8 ,
CoM !
+
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Ejemplos de cableado

Seccion 3-3

Operacion de busqueda
de origen

Ejemplo de opciones de
configuracion del PLC

48

La operacion de busqueda de origen finaliza en la sefal de fase Z después
de la deteccién del flanco de subida de la sefial de entrada de proximidad de
origen, la finalizacién de la deceleracion y la deteccion del flanco de bajada
de la sefnal de entrada de proximidad de origen.

Ejecucion de instruccion |_|
ORG(889) i

Sefial de entrada . /|( ,|,

de proximidad de
origen I

Sefal de fase Z

Sefial de impulsos . > Hora
Salida de reset del n
contador de errores —> €— Aprox. 20 ms
Sefal de posiciona- :
miento finalizado | I
Direccidon de la Bits Configu- Funcién
consola de racion
programacion
256 De 00 a 03 |1 hex. Habilita la funcién de busqueda de ori-
gen para la salida de impulsos 0.
257 De 00 a 03 |2 hex. Modo de funcionamiento 2

Modo de inversion 1

Lee la sefal de entrada de origen des-
pués de que la sefal de entrada de
proximidad de origen pase de OFF a
ON y de nuevo a OFF.

La direccion de busqueda es CW.

La sefal de entrada de limite es un
contacto NC.

La sefal de entrada de proximidad de
origen es un contacto NA.

La sefial de entrada de origen es un
contacto NA.

De 12a 15 |0 hex. ---

De 04 a 07 |0 hex.
De 08 a 11 |0 hex.

De 12a 15 |0 hex.
268 De 00 a 03 |0 hex.

De 04 a 07 |1 hex.

De 08 a 11 |1 hex.




Ejemplos de cableado Seccion 3-3

3-3-7 Ejemplo de conexidn de salida de impulsos de relacion ON/OFF
variable (salida PWM(891))

Este ejemplo muestra como utilizar la salida de impulsos 0 para controlar la
intensidad luminosa de una lampara.

Consulte Precauciones para el cableado de salida en la pagina 34 para obte-
ner detalles sobre la supresion de la corriente de irrupcién de la carga y para
modificar el circuito si es necesario.

Fuente de
alimen-
tacion de
CPU CJ1M 24 Ve.c.
+ _
Fuente de 37
alimentacionde O
24 Vc.c. para las
salidas N 2

PWM(891) salida 0 135

|
g

salida 139,40
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Ejemplos de cableado Seccion 3-3
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SECCION 4
Asignacion de area de datos y opciones de
configuracion del PLC

Esta seccion describe la asignacion de canales y bits para utilizar con las E/S incorporadas, asi como las opciones de
configuracién del PLC relacionadas con éstas.

4-1 Asignacién de drea de datos para las E/S incorporadas . ................ 52
4-2  Opciones de configuracion del PLC . .. .......... ... .. ... .. .. ... 52
4-2-1  Entradas incorporadas. . ... .. ... 52
4-2-2  Funcién de busquedadeorigen ............ ... ... .. ....... 57
4-2-3  Funciénde vueltaalorigen. .. ............ ... ... 66
4-3  Asignacién de datos del drea auxiliar . ........... .. ... ... .. . ... 68
4-3-1  Indicadores y bits del drea auxiliar de las entradas incorporadas. . . 68
4-3-2  Indicadores y bits del drea auxiliar de las salidas incorporadas . . . . 72
4-4  Operaciones de los indicadores durante la salida de impulsos . ........... 76
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Asignacion de drea de datos para las E/S incorporadas Seccidn 4-1

4-1 Asignacioén de area de datos para las E/S incorporadas

Cédigo de E/S o [Nt [ 2 [ N3 [ e [ ns [ iNe | N7 [ I8 [ N9 ouTo | ouTi | ouT2 | outs | out4 | ouTs
Direccion CIO 2960 CIO 2961
Bit 00 01 02 03 04 05 06 07 08 09 00 01 02 03 04 05
Entradas Entradas [Entrada |Entrada |Entrada |Entrada [Entrada |Entrada |[Entrada [Entrada [Entrada |Entrada
de e e de e e e e e e e
empleo empleo empleo empleo empleo empleo empleo empleo empleo empleo empleo
general general 0 |general 1 | general 2 | general 3 | general 4 | general 5 | general 6 |general 7 | general 8 | general 9
Entradas | Entrada Entrada Entrada Entrada
de inte- de inte- de inte- de inte- de inte-
rrupcion rrupcion O | rrupcion 1 | rrupcién 2 | rrupcion 3
Entradas |Entrada |Entrada [Entrada |Entrada
de res- de res- de res- de res- de res-
puesta puesta puesta puesta puesta
rapida rdpida 0 | rapida 1 rdpida2 |rapida 3
Contado- | --- Contador | Contador | --- Contador | Contador | Contador | Contador | ---
res de de alta de alta de alta de alta de alta de alta
alta velo- velocidad | velocidad velocidad | velocidad | velocidad | velocidad
cidad 1 (fase Z/ | O (fase Z/ 1(entrada [ 1 (entrada [ 0 (entrada [ O (entrada
reset) reset) defase A, | defase B, | defase A, | defase B,
incre- decre- incre- decre-
mento o mento o mento o mento o
contaje) entrada contaje) entrada
de direc- de direc-
cion) cion)
Sali- [ Salidas de empleo | --- Salidade | Salidade | Salidade | Salidade | Salida de Salida de
das general empleo |empleo |empleo |[empleo |empleo empleo
general 0 | general 1 | general 2 | general 3 | general 4 | general 5
Sali- | Salidas Salidade | Salidade | Salidade | Salidade |---
das Ccw/CCwW impul- impul- impul- impul-
de s0s 0 s0s 0 s0s 1 sos 1
impul- (CW) (CCW) | (CW) (CCW)
08 I'salidas Salidade | Salidade | Salidade | Salidade |-
de impul- impul- impul- impul- impul-
SOS + s0s 0 s0s 1 sos 0 sos 1
direccion (impul- (impul- (direc- (direc-
S0s) s0s) cion) cioén)
Salidas Salida Salida 1 de
de rela- PWM(891) | PWM(891)
cién ON/ 0 (Ver nota.)
OFF
variable
Busqueda de origen Bus- Bus- Bus- Bus- Bus- Bus- Busqueda | Busqueda
queda de |quedade |quedade |quedade |quedade |quedade de origen 0 | de origen 1
origen 0 |origen 0 |origen 1 origen 1 origen 0 |origen 1 (salida de | (salida de
(senal de |(sefal de [(senal de |(sefialde |(senalde |(senalde reset del reset del
entrada entrada entrada entrada posicio- [ posicio- contador contador
de origen) [ de proxi- | de origen) | de proxi- [ namiento | namiento de errores) |de errores)
midad de midad de | finali- finali-
origen) origen) zado) zado)
Nota La salida 1 de PWM(891) no puede utilizarse en el modelo CJ1M-CPU21.

4-2 Opciones de configuracién del PLC

4-2-1 Entradas incorporadas

Las siguientes tablas presentan la configuraciéon de CX-Programmer. Estas
opciones son para las CPUs CJ1M equipadas con las funciones de las E/S
incorporadas.

Nota Fichas de CX-Programmer
CX-Programmer Ver. 3.1 o anterior: Configuracién de E/S incorporada

CX-Programmer Ver. 3.2 o posterior: Entrada incorporada

Opciones de funcionamiento del contador de alta velocidad 0

Habilitacion o inhabilitaciéon del contador de alta velocidad 0

Direccién de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracidonde prede- o bits rela- la CPU lee la
la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
50 De 12 a |0 hex.: No utilizar |0 hex. |Especifica si se esta utilizando el con- | --- Al conectar la ali-
15 el contador. tador de alta velocidad 0. mentacion
1 hex. ™

Nota Cuando el contador de alta velo-

Utilizar el conta- cidad 0 esta habilitado (configu-

dor (60 kHz).
2 hex. *:

Utilizar el conta-
dor (100 kHz).

racion 1 o 2), las opciones de la
operacion de entrada de IN8 e
IN9 estan inhabilitadas. Las
opciones de la operacidon de
entrada de IN3 también se inha-
bilitan si el método de reset se
especifica como reset de sefal
de fase Z + software.
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Opciones de configuracion del PLC

Seccion 4-2

Modo de contaje del contador de alta velocidad 0

Modo circular

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que

configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion

programacion nado del area

Canal | Bits auxiliar
50 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica el modo de contaje del Cuando se pone

08 a 11 | Modo lineal contador de alta velocidad 0. en funciona-
1 hex.: miento

Contaje maximo

circular del contador de

alta velocidad 0 (valor maximo d

el contador circular)

(detencion de la
comparacion)

1 hex.: Reset de
software (deten-
cion de la compa-
racion)

2 hex.: Fase Z,
reset de software
(continuacién de
la comparacion)

3 hex.: Reset de
software (conti-
nuacion de la
comparacion)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacién nado del area
Canal | Bits auxiliar
51 De 00000000 a 20000000 Establece el contaje circular maximo | A270 Cuando se pone
00 a 15 | FFFFFFFF hex. |™* del contador de alta velocidad 0. (Los cuatro | €n funciona-
(ver nota). Cuando el modo de contaje del con- | digitos de la | Miento
tador de alta velocidad 0 se establece | derecha de
en modo circular, el contaje se resta- |los valores
blecera automaticamente en 0 actuales del
cuando los valores actuales del con- |contador de
tador superen el contaje circular alta veloci-
maximo. dad 0)
52 De A271
00a15 (Los cuatro
digitos de la
izquierda de
los valores
actuales del
contador de
alta veloci-
dad 0)
Método de reset del contador de alta velocidad 0
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracién prede- o bitsrela- | laCPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
50 De 0 hex.: Fase Z, 0 hex. Especifica el modo de reset del con- | --- Al conectar la ali-
04 a 07 |reset de software tador de alta velocidad 0. mentacion
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Opciones de configuracion del PLC

Seccion 4-2

Configuracion de la entrada de impulsos del contador de alta velocidad 0

(modo de entrada de impulsos)

cial

1 hex.: Entradas
de impulsos +
direccién

2 hex.: Entradas
adelante/atras

3 hex.: Entrada
de impulsos de
incremento

dad 0.

Direccion de Opciones Valor Funcién Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
50 De 0 hex.: Entradas |0 hex. |Especifica el método de entrada de | --- Al conectar la ali-
00 a 03 | de fase diferen- impulsos del contador de alta veloci- mentacion

Opciones de funcionamiento del contador de alta velocidad 1

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Habilitacion o inhabilitacion del contador de alta velocidad 1

Modo circular

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracién
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
53 De 0 hex.: No utilizar |0 hex. | Especifica si se esta utilizando el Al conectar la ali-
12 a 15 | el contador. contador de alta velocidad 1. mentacién
1 hex. ™ Nota Cuando el contador de alta
Utilizar el conta- velocidad 1 esta habilitado
dor (60 kHz). (configuracion 1 o 2), las
2 hex. *: opciones de la operacion de
Utili | i entrada de IN6 e IN7 estan
q : |z;:1(r)§ kf_?” a- inhabilitadas. La configuracion
or ( 2). de la operacién de entrada de
IN2 también se inhabilita si el
método de reset se establece
como reset de sefal de fase Z
+ software.
Modo de contaje del contador de alta velocidad 1
Direccién de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
53 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica el modo de contaje del Cuando se pone
08 a 11 | Modo lineal contador de alta velocidad 1. en funciona-
1 hex.: miento
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Opciones de configuracion del PLC

Seccion 4-2

Contaje maximo circular del contador de alta velocidad 1 (valor maximo del contador circular)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
54 De 00000000 a 00000000 | Establece el contaje circular maximo | A272 (Los Cuando se pone
00 a 15 |FFFFFFFF hex. |hex. del contador de alta velocidad 1. cuatro digi- | en funciona-
(ver nota). Cuando el modo de contaje del con- |tos de la de- | miento
tador de alta velocidad 1 se establece |recha de los
en modo circular, el contaje se resta- | valores actu-
blecera automaticamente en 0 ales del con-
cuando los valores actuales del con- |tador de alta
tador superen el contaje circular velocidad 1)
55 De maximo. A273 (Los
00a 15 cuatro digi-
tos de la
izquierda de
los valores
actuales del
contador de
alta velocidad
1)
Método de reset del contador de alta velocidad 1
Direccion de Opciones Valor Funcién Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
53 De 0 hex.: Fase Z, 0 hex. Especifica el modo de reset del con- | --- Al conectar la ali-
04 a 07 |reset de software tador de alta velocidad 1. mentacion
(detencién de la
comparacion)
1 hex.: Reset de
software (deten-
cién de la compa-
racion)
2 hex.: Fase Z,
reset de software
(continuacion de
la comparacion)
3 hex.: Reset de
software (conti-
nuacion de la
comparacion)
Configuracion de la entrada de impulsos del contador de alta velocidad 1
(modo de entrada de impulsos)
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
53 De 0 hex.: Entradas |0 hex. |Especifica el método de entrada de | --- Al conectar la ali-
00 a 03 | de fase diferencial impulsos del contador de alta veloci- mentacion

1 hex.: Entradas
de impulsos +
direccién

2 hex.: Entradas
adelante/atras

3 hex.: Entrada
de impulsos de

incremento

dad 1.

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracién, ésta se
introduce en decimal.
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Opciones de configuracion del PLC

Seccion 4-2

Opciones de la operacion de entrada para las entradas incorporadas INO a IN3

Configuracion de la operacion de entrada para INO

finalidad general)
1 hex.:
Interrupcion (en-
trada de interrup-
cion) (ver nota)

2 hex.:

Rapida (entrada
de respuesta
rapida)

porada INO.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
60 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica el tipo de entrada que se | --- Al conectar la ali-
00 a 03 | Normal (entrada de esta recibiendo en la entrada incor- mentacion

Nota Cuando INO esta establecida como entrada de interrupcion (1 hex.), utilice la
instruccién MSKS(690) para seleccionar el funcionamiento en modo directo o
en modo contador.

Configuracion de la operacion de entrada para IN1

Normal (entrada de
finalidad general)

1 hex.:
Interrupcion (en-
trada de interrup-
cion) (ver nota)

2 hex.:

Rapida (entrada
de respuesta
rapida)

porada IN1.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
60 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica el tipo de entrada que se | --- Al conectar la ali-
04 a 07 esta recibiendo en la entrada incor- mentacion

Nota Cuando IN1 esta establecida como entrada de interrupcion (1 hex.), utilice la
instruccion MSKS(690) para seleccionar el funcionamiento en modo directo o
en modo contador.

Configuracion de la operacion de entrada para IN2

Normal (entrada de
finalidad general)

1 hex.:
Interrupcion (en-
trada de interrup-
cion) (ver nota)

2 hex.:

Rapida (entrada
de respuesta
rapida)

porada IN2.

Nota La configuraciéon de la opera-

cion de entrada para IN2 esta
inhabilitada cuando se esta
utilizando el contador de alta
velocidad 1 y el método de
reset estda establecido en
reset de sefal de fase Z +
software.

Direccién de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
60 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica el tipo de entrada que se | --- Al conectar la ali-
08 a 11 esta recibiendo en la entrada incor- mentacion
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Nota Cuando IN2 esta establecida como entrada de interrupcién (1 hex.), utilice la
instruccion MSKS(690) para seleccionar el funcionamiento en modo directo o
en modo contador.



Opciones de configuracion del PLC

Seccion 4-2

Configuracion de la operacion de entrada para IN3

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
60 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica el tipo de entrada que se | --- Al conectar la ali-
12a15 esta recibiendo en la entrada incor- mentacion

Normal (entrada

de finalidad gene- porada IN3.

ral) Nota La configuracién de la opera-
1 hex.: cion de entrada para IN3 esta
Interrupcion inhabilitada cuando se esta

utilizando el contador de alta
velocidad 0 y el método de
reset estd establecido en
reset de sefal de fase Z +
software.

(entrada de inte-
rrupcion) (ver
nota)

2 hex.:

Rapida (entrada
de respuesta
rapida)

Nota Cuando IN3 estd establecida como entrada de interrupcion (1 hex.), utilice la
instruccion MSKS(690) para seleccionar el funcionamiento en modo directo o
en modo contador.

Configuracion de la constante de tiempo de entrada para las entradas de finalidad

general
Direccién de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
61 00 a 07 |00 hex.: Valor 0 hex. |Especifica la constante de tiempo de |--- Cuando se pone
predeterminado entrada de las entradas de finalidad en funciona-
(8 ms) general INO a IN9. miento
10 hex.: 0 ms Nota Esta configuracién no tiene
(sin filtro) efecto en las entradas esta-
11 hex.: 0,5 ms blecidas como entradas de
12 hex.: 1 ms interrupcion, de respuesta
13 hex.- 2 rapida o los contadores de
ex..ems alta velocidad.
14 hex.: 4 ms
15 hex.: 8 ms
16 hex.: 16 ms
17 hex.: 32 ms

4-2-2 Funcion de busqueda de origen

Las siguientes tablas presentan la configuracion de la funcién de busqueda
de origen en CX-Programmer. Estas opciones son para las CPUs CJ1M equi-
padas con las funciones de las E/S incorporadas.

Nota Fichas de CX-Programmer
CX-Programmer Ver. 3.1 o anterior: Campo Configuracién de la operacion
Definir origen de la ficha Definir origen

CX-Programmer Ver. 3.2 o posterior: Salida de impulsos 0
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Opciones de configuracion del PLC

Seccion 4-2

Configuracion de la salida de impulsos 0

Utilizacion de la operacidn de busqueda origen de salida de impulsos 0 (Habilitar/deshabilitar la

funcién de busqueda de origen)

Nota Las entradas de interrupcion 0
y 1y la salida PWM(891) 0 no
se pueden utilizar cuando la
funcién de busqueda de ori-
gen esta habilitada (configura-
ciéon 1) para la salida de
impulsos 0. Es posible utilizar
los contadores de alta veloci-
dadOy 1.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
256 De 0 hex.: Deshabili- |0 hex. |Especifica si la funcion de busqueda | --- Al conectar la ali-
00 a 03 |tado de origen se utiliza para la salida de mentacion
1 hex. *: impulsos 0.
Habilitado

Funcionamiento

de sefal de entrada de limite de la salida de impulsos 0 (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
256 De 0 hex.: Sélo bus- |0 hex. |Especifica si las sefiales de entrada | --- Al conectar la ali-
04 a 07 |queda de limite CW/CCW (que se reflejan mentacion
1 hex.: Siempre en A54008, A54009, A54108 y
A54109) deben utilizarse sélo para
busquedas de origen o para todas las
funciones de salida de impulsos.
Curva de velocidad de la salida de impulsos 0 (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
256 De 0 hex.: Trapecio |0 hex. |Especifica si para las salidas de Al conectar la ali-
12a 15 | (lineal) impulsos con aceleracion/decelera- mentacion
1 hex.: Con forma cion deben utilizarse las velocidades
de S de aceleracién/deceleracion de la
curva S o lineales.

Configuracion de la direccion de

busqueda de origen de la salida de impulsos 0

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
257 De 0 hex.: Direccidon |0 hex. |Especifica la direccion de busqueda | --- Cuando se pone
12a15 |CW de origen de la salida de impulsos 0. en funciona-
1 hex.: Direccion miento
ccw
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Método de deteccion de origen de la salida de impulsos 0

08 a 11

(método de detec-
cion de origen 0)
1 hex.: Método 1
(método de detec-
cion de origen 1)
2 hex.: Método 2
(método de detec-
cion de origen 2)

origen de la salida de impulsos 0.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion de prede- o bits rela- la CPU lee la
la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
257 De 0 hex.: Método 0 |0 hex. |Especifica el método de deteccion de |--- Cuando se pone

en funcionamiento

Configuracion de la operacion de busqueda de origen de la salida de impulsos 0

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
257 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica la operacion de busqueda |--- Cuando se pone
04 a 07 |Inversa 1 (modo de origen de la salida de impulsos 0. en funciona-
de inversion 1) miento
1 hex.:
Inversa 2 (modo
de inversion 2)
Modo de operacion de busqueda de origen de la salida de impulsos 0
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
257 De 0 hex.: Modo 0 0 hex. |Especifica el modo de busqueda de | --- Cuando se pone
00a03 |1 hex.: Modo 1 origen de la salida de impulsos 0. en funciona-
2 hex.: Modo 2 miento

Configuracion de origen indefinido de la

salida de impulsos 0 (S6lo CPU CJ1M Ver. 2.0)

normalmente abierta o0 normalmente

cerrada.

Direccién de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracién
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
268 De 0 hex.: Retener |0 hex. |Especifica sila configuracién de ori- | --- Cuando se pone
12 a 15 | 1 hex.: Indefinido gen debe retenerse o no cuando en funciona-
entra una sefal de entrada de limite miento
CW/CCW durante la ejecucioén de
una busqueda de origen o de la fun-
cion de salida de impulsos.
Tipo de senal de entrada de origen de la salida de impulsos 0
Direccion de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
268 De 0 hex.: NC 0 hex. |Especifica sila sefal de entrada de | --- Cuando se pone
08a11 |1 hex.: NA origen de la salida de impulsos 0 es en funciona-

miento

59



Opciones de configuracion del PLC

Seccion 4-2

Tipo de seinal de entrada de proximidad de origen de la salida de impulsos 0

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
268 De 0 hex.: NC 0 hex. |Especifica sila sehal de entrada de | --- Cuando se pone
04a07 |1 hex.: NA proximidad de origen de la salida de en funciona-
impulsos 0 es normalmente abierta o miento
normalmente cerrada.
Tipo de seinal de entrada de limite de la salida de impulsos 0
Direccién de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
268 De 0 hex.: NC 0 hex. |Especifica si la sefial de entrada de limi- | --- Cuando se pone
00203 |1 hex.: NA te de la salida de impulsos 0 es normal- en funciona-
mente abierta 0 normalmente cerrada. miento
Velocidad inicial de vuelta al origen o busqueda de éste de la salida de impulsos 0
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
258 De 00000000 a 00000000 | Especifica la velocidad inicial (entre O | --- Cuando se pone
00 a 15 | 000186A0 hex. hex. y 100.000 pps) de las operaciones de en funciona-
259 De (ver nota). vuelta al origen y de busqueda de ori- miento
00a15 gen de la salida de impulsos 0.

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se

introduce e

n decimal.

Alta velocidad de busqueda de origen de la salida de impulsos 0

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
260 De 00000001 a 00000000 | Especifica la configuracién de alta Cuando se pone
00 a 15 | 000186A0 hex. hex. velocidad (1 a 100.000 pps) de la en funciona-
261 De (ver nota). operacion de busqueda de origen de miento
00a15 la salida de impulsos 0.

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracién, ésta se

introduce e

n decimal.

Velocidad de proximidad de busqueda de origen de la salida de impulsos 0

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
262 De 00000001 a 00000000 | Especifica la configuracion de veloci- Cuando se pone
00 a 15 | 000186A0 hex. hex. dad de proximidad (1 a 100.000 pps) en funciona-
263 De (ver nota). de la operacién de busqueda de ori- miento
00a15 gen de la salida de impulsos 0.
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Valor de compensacion de busqueda de la salida de impulsos 0 (compensacion de origen)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
264 De 80000000 a Establece la compensacién de origen | --- Cuando se pone
00 a 15 | 7FFFFFFF hex. de la salida de impulsos 0 (-2,147, en funciona-
265 De (ver nota). 483, 648 a 2,147, 483, 647). miento
00a 15

Relacion de aceleracion de busqueda de origen de la salida de impulsos 0

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

mal

CPUs Ver. 2.0:
0001 hasta FFFF
hexadecimal

(ver nota).

CPUs Pre-Ver. 2.0:

1 a2.000 impulsos/4 ms
CPUs Ver. 2.0:

1 a 65.535 impulsos/4 ms

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracién prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
266 De CPUs Pre-Ver. Permite configurar la velocidad de Cuando se pone
00 a 15 |2.0: 0001 hasta aceleracion de busqueda de origen en funciona-
07D0 hexadeci- de la salida de impulsos 0. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Relacion de deceleracidon de busqueda de origen de la salida de impulsos 0

mal

CPUs Ver. 2.0:
0001 hasta FFFF
hexadecimal

(ver nota).

CPUs Pre-Ver. 2.0:

1 a2.000 impulsos/4 ms
CPUs Ver. 2.0:

1 a 65.535 impulsos/4 ms

Direccidn de Opciones Valor Funcién Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
267 De CPUs Pre-Ver. Permite configurar la velocidad de Cuando se pone
00 a 15 |2.0: 0001 hasta deceleracion de busqueda de origen en funciona-
07D0 hexadeci- de la salida de impulsos 0. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Tiempo de supervisidon de posicionamiento de la salida de impulsos 0

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que

configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion

programacion nado del area

Canal | Bits auxiliar
269 De 0000 a 270F hex. | 0000 Especifica el tiempo de supervision | --- Cuando se pone

00 a 15 |(ver nota). hex. de posicionamiento (de 0 a 9.999 ms) en funciona-
de la salida de impulsos 0. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.
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Configuracion de la salida de impulsos 1

Nota Fichas de CX-Programmer
CX-Programmer Ver. 3.1 o anterior: Campo Configuracidon de la operacion
Definir origen de la ficha Definir origen 2
CX-Programmer Ver. 3.2 o posterior: Salida de impulsos 1

Utilizacion de la operacion de busqueda origen de salida de impulsos 1 (Habilitar/deshabilitar la

funcion de busqueda de origen)

Nota Las entradas de interrupcion 2 y
3y la salida PWM(891) 1 no se
pueden utilizar cuando la fun-
cion de busqueda de origen
esta habilitada (configuracion 1)
para la salida de impulsos 1. Es
posible utilizar los contadores
de alta velocidad O y 1.

Direccidn de Opciones Valor Funcién Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
274 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica si la funcién de busqueda | --- Al conectar la ali-
00 a 03 | Deshabilitado de origen se utiliza para la salida de mentacion
1 hex. *: impulsos 1.
Habilitado

Funcionamiento

de sefial de entrada de limite de la salida de impulsos 1 (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracién prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
274 De 0 hex.: Sélo bus- |0 hex. |Especifica si las sefiales de entrada | --- Al conectar la ali-
04 a 07 |queda de limite CW/CCW (que se reflejan mentacion
1 hex.: Siempre en A54008, A54009, A54108 y
A54109) deben utilizarse sélo para
busquedas de origen o para todas las
funciones de salida de impulsos.
Curva de velocidad de la salida de impulsos 1 (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
274 De 0 hex.: Trapecio |0 hex. |Especifica si para las salidas de Al conectar la ali-
12a 15 | (lineal) impulsos con aceleracion/decelera- mentacion
1 hex.: Con forma cién deben utilizarse las velocidades
de S de aceleracion/deceleracion de la
curva S o lineales.

Configuracion de la direccion de

busqueda de origen de la salida de impulsos 1

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracién
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
275 De 0 hex.: Direcciéon |0 hex. | Especifica la direcciéon de busqueda | --- Cuando se pone
12a15 |CW de origen de la salida de impulsos 1. en funciona-
1 hex.: Direccion miento
CcCw
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Método de deteccion de origen de la salida de impulsos 1

1 hex.: Método 1
(método de detec-
cion de origen 1)
2 hex.: Método 2
(método de detec-
cion de origen 2)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuraciénde prede- o bits rela- la CPU lee la
la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
275 De 0 hex.: Método 0 [0 hex. |Especifica el método de deteccién de |--- Cuando se pone
08 a 11 |(método de detec- origen de la salida de impulsos 1. en funciona-
cion de origen 0) miento

Configuracion de la operacion de busqueda de origen de la salida de impulsos 1

Direccién de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracién
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
275 De 0 hex.: 0 hex. |Especifica la operacién de busqueda | --- Cuando se pone
04 a 07 |Inversa 1 (modo de origen de la salida de impulsos 1. en funciona-
de inversion 1) miento
1 hex.:
Inversa 2 (modo
de inversion 2)
Modo de operacion de busqueda de origen de la salida de impulsos 1
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
275 De 0 hex.: Modo 0 0 hex. |Especifica el modo de busqueda de | --- Cuando se pone
00203 |1 hex.: Modo 1 origen de la salida de impulsos 1. en funciona-
2 hex.: Modo 2 miento

Configuracion de origen indefinido de la

salida de impulsos 1 (S6lo CPU CJ1M Ver. 2.0)

cerrada.

Direccién de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
286 De 0 hex.: Retener |0 hex. |Especifica si la configuracion de ori- | --- Cuando se pone
12 a 15 |1 hex.: Indefinido gen debe retenerse o no cuando en funciona-
entra una sefal de entrada de limite miento
CW/CCW durante la ejecucion de
una busqueda de origen o de la fun-
cion de salida de impulsos.
Tipo de seinal de entrada de origen de la salida de impulsos 1
Direccidn de Opciones Valor Funcién Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
286 De 0 hex.: NC 0 hex. |Especifica sila sefal de entrada de | --- Cuando se pone
08a11 |1 hex.: NA origen de la salida de impulsos 1 es en funciona-
normalmente abierta 0 normalmente miento
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Tipo de senal de entrada de proximidad de origen de la salida de impulsos 1

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
286 De 0 hex.: NC 0 hex. |Especifica sila sehal de entrada de | --- Cuando se pone
04207 |1 hex.: NA proximidad de origen de la salida de en funciona-
impulsos 1 es normalmente abierta o miento
normalmente cerrada.
Tipo de seinal de entrada de limite de la salida de impulsos 1
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracién prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
286 De 0 hex.: NC 0 hex. |Especifica sila sefal de entrada de | --- Cuando se pone
00203 |1 hex.: NA li-mite de la salida de impulsos 1 es en funciona-
normalmente abierta o normalmente miento
cerrada.
Velocidad inicial de vuelta al origen o busqueda de éste de la salida de impulsos 1
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracién prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
276 De 00000000 a 00000000 | Especifica la velocidad inicial (0 a Cuando se pone
00 a 15 | 000186A0 hex. hex. 100.000 pps) de las operaciones de en funciona-
577 De (ver nota). vuelta/busqueda de origen de la miento
00a15 salida de impulsos 0.

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Alta velocidad de busqueda de origen de la salida de impulsos 1

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
278 De 00000001 a 000000 | Especifica la configuracion de alta Cuando se pone
00 a 15 | 000186A0 hex. O01Hex. |velocidad (1 a 100.000 pps) de la en funciona-
279 De (ver nota). operacion de busqueda de origen de miento
00a15 la salida de impulsos 1.

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Velocidad de proximidad de busqueda de origen de la salida de impulsos 1

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracionde prede- o bits rela- la CPU lee la
la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
280 De 00000001 a 000000 | Especifica la configuracién de veloci- | --- Cuando se pone
00 a 15 |000186A0 hex. 00 hex. |dad de proximidad (1 a 100.000 pps) en funciona-
281 De (ver nota). de la operacion de busqueda de ori- miento
00a 15 gen de la salida de impulsos 1.

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracién, ésta se
introduce en decimal.
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Valor de compensacion de busqueda 1 de la salida de impulsos 1 (compensacion de origen)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
282 De 80000000 a Establece la compensacién de origen | --- Cuando se pone
00 a 15 | 7FFFFFFF hex. de la salida de impulsos 1 (-2,147, en funciona-
283 De (ver nota). 483, 648 a 2,147, 483, 647). miento
00a 15

Relacién de aceleracion de busqueda de origen de la salida de impulsos 1

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

mal

CPUs Ver. 2.0:
0001 hasta FFFF
hexadecimal

(ver nota).

CPUs Pre-Ver. 2.0:
1 a2.000 impulsos/4 ms

CPUs Ver. 2.0:
1 a 65.535 impulsos/4 ms

Direccién de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
284 De CPUs Pre-Ver. Permite configurar la velocidad de Cuando se pone
00 a 15 |2.0: 0001 hasta aceleracion de busqueda de origen en funciona-
07D0 hexadeci- de la salida de impulsos 0. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Relacion de deceleracion de busqueda de origen de la salida de impulsos 1

mal

CPUs Ver. 2.0:
0001 hasta FFFF
hexadecimal

(ver nota).

CPUs Pre-Ver. 2.0:
1 a2.000 impulsos/4 ms

CPUs Ver. 2.0:
1 a 65.535 impulsos/4 ms

Direccidn de Opciones Valor Funcién Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
285 De CPUs Pre-Ver. Permite configurar la velocidad de Cuando se pone
00 a 15 |2.0: 0001 hasta deceleracion de busqueda de origen en funciona-
07D0 hexadeci- de la salida de impulsos 0. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracién, ésta se
introduce en decimal.

Tiempo de supervision de posicionamiento de la salida de impulsos 1

Direccién de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que

configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion

programacion nado del area

Canal | Bits auxiliar
287 De 0000 a 270F hex. | 0000 Especifica el tiempo de supervision | --- Cuando se pone

00 a 15 | (ver nota). hex. de posicionamiento (de 0 a 9.999 ms) en funciona-
de la salida de impulsos 1. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.
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4-2-3 Funcion de vuelta al origen

Las siguientes tablas presentan la configuracion de la funcion de vuelta al ori-
gen en CX-Programmer. Estas opciones son para las CPUs CJ1M equipadas
con las funciones de las E/S incorporadas.

Nota

Fichas de CX-Programmer

CX-Programmer Ver. 3.1 o anterior: Campo Configuracion de la operacion
Definir origen de la ficha Definir origen 1
CX-Programmer Ver. 3.2 o posterior: Salida de impulsos 0

Configuracion de la salida de impulsos 0

Velocidad (velocidad objetivo de la vuelta al origen de la salida de impulsos 0)

Direccién de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
270 De 00000001 a 00000000 | Especifica la velocidad objetivo (de 1 | --- Cuando se pone
00 a 15 | 000186A0 hex. hex. a 100.000 pps) de la operacion de en funciona-
271 De (ver nota). vuelta al origen de la salida de impul- miento
00a 15 s0s 0.

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Velocidad de aceleracion (velocidad de aceleracion de vuelta al origen de la salida de impulsos 0)

mal

CPUs Ver. 2.0:
0001 hasta FFFF
hexadecimal

(ver nota).

CPUs Pre-Ver. 2.0:
1 a2.000 impulsos/4 ms

CPUs Ver. 2.0:
1 a 65.535 impulsos/4 ms

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
272 De CPUs Pre-Ver. 0000 Permite configurar la velocidad de Cuando se pone
00 a15 [2.0: 0001 hasta | hex. aceleracion de busqueda de origen en funciona-
07D0 hexadeci- de la salida de impulsos 0. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracién, ésta se
introduce en decimal.

Velocidad de deceleracion (velocidad de deceleracién de vuelta al origen de la salida de impulsos 0)

mal

CPUs Ver. 2.0:
0001 hasta FFFF
hexadecimal

(ver nota).

CPUs Pre-Ver. 2.0:
1 a2.000 impulsos/4 ms

CPUs Ver. 2.0:
1 a 65.535 impulsos/4 ms

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracién prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
273 De CPUs Pre-Ver. 0000 Permite configurar la velocidad de Cuando se pone
00 a 15 [2.0: 0001 hasta | hex. deceleracion de busqueda de origen en funciona-
07D0 hexadeci- de la salida de impulsos 0. miento
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Configuracion de la salida de impulsos 1

Nota Fichas de CX-Programmer
CX-Programmer Ver. 3.1 o anterior: Campo Configuracidon de la operacion
Definir origen de la ficha Definir origen 2
CX-Programmer Ver. 3.2 o posterior: Salida de impulsos 1

Velocidad (velocidad objetivo de la vuelta al origen de la salida de impulsos 1)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
288 De 00000001 a 00000000 | Especifica la velocidad objetivo (de 1 | --- Cuando se pone
00a 15 |000186A0 hex. | M a 100.000 pps) de la operacién de en funciona-
289 De (ver nota). vuelta al origen de la salida de impul- miento
00a 15 sos 1.

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Velocidad de aceleracion (velocidad de aceleracidon de vuelta al origen de la salida de impulsos 1)

mal

CPUs Ver. 2.0:
0001 hasta FFFF
hexadecimal

(ver nota).

CPUs Pre-Ver. 2.0:
1 a2 2.000 impulsos/4 ms

CPUs Ver. 2.0:
1 a 65.535 impulsos/4 ms

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracién prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
290 De CPUs Pre-Ver. 0000 Permite configurar la velocidad de Cuando se pone
00 a15 [2.0: 0001 hasta | hex. aceleracion de busqueda de origen en funciona-
07D0 hexadeci- de la salida de impulsos 0. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.

Deceleracion (velocidad de deceleracion de vuelta al origen de la salida de impulsos 1)

mal

CPUs Ver. 2.0:
0001 hasta FFFF
hexadecimal

(ver nota).

CPUs Pre-Ver. 2.0:
1 a2.000 impulsos/4 ms

CPUs Ver. 2.0:
1 a 65.535 impulsos/4 ms

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracién prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal | Bits auxiliar
291 De CPUs Pre-Ver. 0000 Permite configurar la velocidad de Cuando se pone
00 a15 [2.0: 0001 hasta | hex. deceleracion de busqueda de origen en funciona-
07D0 hexadeci- de la salida de impulsos 0. miento

Nota Cuando se utiliza CX-Programmer para realizar la configuracion, ésta se
introduce en decimal.
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4-3 Asignacién de datos del area auxiliar

4-3-1 Indicadores y bits del area auxiliar de las entradas incorporadas

Las siguientes entradas muestran los canales y bits del area auxiliar relaciona-
dos con las entradas incorporadas de la CPU CJ1M. Estas asignaciones sélo
se aplican a las CPUs equipadas con las funciones de las E/S incorporadas.

Entradas de interrupcion

izquierda y A272 los del derecho.

Nombre Direccidn Descripcion Lectura/ | Momento en que se
Escritura | accede a los datos
Valor seleccionado A532 Se utiliza para la entrada de interrupcion 0 en el | Lectura/ * Retenido cuando
(SV) de interrupcién 0 modo contador. Escritura se conecta la ali-
Establece el valor de contaje en el que se iniciara mentacion.
la tarea de interrupcion. La tarea de interrupcion * Retenido cuando
140 se iniciara cuando el contador de interrup- se inicia la opera-
cion 0 haya contado este nimero de impulsos. cion.
Valor seleccionado A533 Se utiliza para la entrada de interrupcion 1 en el | Lectura/
(SV) de interrupcion 1 modo contador. Escritura
Establece el valor de contaje en el que se iniciara
la tarea de interrupcidn. La tarea de interrupcion
141 se iniciara cuando el contador de interrup-
cion 1 haya contado este nimero de impulsos.
Valor seleccionado A534 Se utiliza para la entrada de interrupcién 2 en el | Lectura/
(SV) de interrupcion 2 modo contador. Escritura
Establece el valor de contaje en el que se iniciara
la tarea de interrupcién. La tarea de interrupcion
142 se iniciara cuando el contador de interrup-
cién 2 haya contado este nimero de impulsos.
Valor seleccionado A535 Se utiliza para la entrada de interrupcion 3 en el | Lectura/
(SV) de interrupcion 3 modo contador. Escritura
Establece el valor de contaje en el que se iniciara
la tarea de interrupcién. La tarea de interrupcion
143 se iniciara cuando el contador de interrup-
cién 3 haya contado este nimero de impulsos.
Valor actual (PV) de | A536 Estos canales contienen los valores actuales (PV) | Lectura/ ¢ Retenido cuando
interrupcion 0 del contador de interrupcion para las entradas de | Escritura se conecta la ali-
Valor actual (PV) de | A537 interrupcién que funcionan en modo contador. Lectura/ mentacion.
interrupcion 1 En modo adelante, el valor actual (PV) Escritura * Borrado cuando se
comienza a aumentar desde 0. Cuando alcanza inicia la operacion.
Valor actual (PV) de | A538 el valor seleccionado (SV), el valor actual se Lectura/ « Refrescado
interrupcion 2 restablece automaticamente a 0. Escritura cuando se genera
Valor actual (PV) de | A539 En modo atras, el valor actual (PV) comienzaa | Lectura/ la interrupcion.
interrupcion 3 disminuir a partir del valor seleccionado (SV). Escritura ¢ Refrescado
Cuando el valor actual alcanza el 0, se restablece cuando se ejecuta
automaticamente al valor seleccionado (SV). la instruccion
INI(880).
Contadores de alta velocidad
Nombre Direccidn Descripcion Lectura/ | Momento en que se
Escritura | accede a los datos
Valor actual (PV) de |A270 a Contiene el valor actual (PV) de alta velocidad | Sdlo lectura | Borrado cuando se
alta velocidad 0 A271 0. A271 contiene los cuatro digitos de la conecta la alimen-
izquierda y A270 los de la derecha. tacion.
Valor actual (PV) de |A272 a Contiene el valor actual (PV) de alta velocidad | Sélo lectura | ¢ Borrado cuando se
alta velocidad 1 A273 1. A273 contiene los cuatro digitos de la inicia la operacion.

Refrescado cado
ciclo durante el pro-
ceso de supervi-
sion.

Refrescado cuando
se ejecuta la ins-
truccion PRV(881)
del contador
correspondiente.
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Nombre

Direccion

Descripcion

Lectura/
Escritura

Momento en que se
accede a los datos

Contador de alta
velocidad 0
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cién de comparacion
del rango 1

A27400

Contador de alta
velocidad 0
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cién de comparacion
del rango 2

A27401

Contador de alta
velocidad 0
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cién de comparacion
del rango 3

A27402

Contador de alta
velocidad 0
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cion de comparacion
del rango 4

A27403

Contador de alta
velocidad 0
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cién de comparacion
del rango 5

A27404

Contador de alta
velocidad 0
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cion de comparacion
del rango 6

A27405

Contador de alta
velocidad 0
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cion de comparacion
del rango 7

A27406

Contador de alta
velocidad 0
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cion de comparacion
del rango 8

A27407

Estos indicadores muestran si el valor actual se
encuentra dentro de los rangos especificados
cuando el contador de alta velocidad O funciona
en modo de comparacion de rango.

0: El valor actual no esta en el rango

1: El valor actual esta en el rango

Sélo lectura

Sélo lectura

Sélo lectura

Sélo lectura

Sdélo lectura

Sdélo lectura

Sélo lectura

Sdélo lectura

¢ Borrado cuando se
conecta la alimen-
tacion.

Borrado cuando se
inicia la operacion.
Refrescado cado
ciclo durante el
proceso de super-
vision.

Refrescado
cuando se ejecuta
la instruccién
PRV(881) del con-
tador correspon-
diente.

Contador de alta
velocidad O
Indicador de compa-
racion en curso

A27408

Este indicador muestra si se esta ejecutando
una operacion de comparacion para el contador
de alta velocidad 0.

0: Detenida

1: En curso.

Sélo lectura

¢ Borrado cuando se
conecta la alimen-
tacion.

¢ Borrado cuando se
inicia la operacion.

¢ Refrescado
cuando la opera-
cion de compara-
cién se inicia o se
detiene.
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Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cién de comparacion
del rango 8

Nombre Direccion Descripcion Lectura/ | Momento en que se
Escritura | accede a los datos
Contador de alta A27409 Este indicador muestra si se ha producido un Sodlo lectura | » Borrado cuando se
velocidad 0 overflow o underflow en el valor actual (PV) de conecta la alimen-
Indicador de overflow alta velocidad 0. (Sdlo se utiliza cuando el modo tacion.
o underflow de contaje esta establecido en modo lineal.) ¢ Borrado cuando se
0: Normal inicia la operacion.
1: Overflow o underflow * Borrado cuando se
cambia el valor
actual.
* Refrescado
cuando se produce
un overflow o
underflow.
Contador de alta A27410 Este indicador muestra si el contador de alta Sdlo lectura | Configuracion utili-
velocidad 0 velocidad es ascendente o descendente. El zada para el conta-
Direccion de contaje valor actual del contador para el ciclo actual se dor de alta
compara con el PC en el ultimo ciclo para deter- velocidad, valida
minar la direccion. durante el funcio-
0: descendente namiento del con-
1: ascendente tador.
Contador de alta A27500 Estos indicadores muestran si el valor actual se | Sélo lectura | * Borrado cuando se
velocidad 1 encuentra dentro de los rangos especificados conecta la alimen-
Indicador de cumpli- cuando el contador de alta velocidad 1 funciona tacion.
miento de la condi- en modo de comparacion de rango. * Borrado cuando se
cién de comparacion 0: El valor actual no esta en el rango inicia la operacion.
del rango 1 1: El valor actual esta en el rango . Relfredscado caldo
. ciclo durante e
\Clléalggiaggé c1ie alta A27501 Sdlo lectura proceso de super-
; . vision.
Indicador de cumpli-
miento de la condi- * Refredscado sout
cion de comparacion Icuanto S€ ejecuta
del rango 2 a instruccion
PRV(881) del con-
Contador de alta A27502 Solo lectura | tador correspon-
velocidad 1 diente.
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cién de comparacion
del rango 3
Contador de alta A27503 Sélo lectura
velocidad 1
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cion de comparacion
del rango 4
Contador de alta A27504 Sélo lectura
velocidad 1
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cién de comparacion
del rango 5
Contador de alta A27505 Sélo lectura
velocidad 1
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cion de comparacion
del rango 6
Contador de alta A27506 Sélo lectura
velocidad 1
Indicador de cumpli-
miento de la condi-
cién de comparacion
del rango 7
Contador de alta A27507 Solo lectura
velocidad 1
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Nombre Direccion Descripcion Lectura/ | Momento en que se
Escritura | accede a los datos
Contador de alta A27508 Este indicador muestra si se esta ejecutando Solo lectura | » Borrado cuando se
velocidad 1 una operacién de comparacion para el contador conecta la alimen-
Indicador de compa- de alta velocidad 1. tacion.
raciéon en curso 0: Detenida * Borrado cuando se
1: En curso. inicia la operacion.
* Refrescado
cuando la opera-
cion de compara-
cion se inicia o se
detiene.
Contador de alta A27509 Este indicador muestra si se ha producido un Sdlo lectura | » Borrado cuando se
velocidad 1 overflow o underflow en el valor actual (PV) de conecta la alimen-
Indicador de overflow alta velocidad 1. (Sdlo se utiliza cuando el modo tacion.
o underflow de Contaje esta establecido en modo Iineal.) e Borrado cuando se
0: Normal inicia la operacion.
1: Overflow o underflow * Borrado cuando se
cambia el valor
actual.
* Refrescado
cuando se produce
un overflow o
underflow.
Contador de alta A27510 Este indicador muestra si el contador de alta Solo lectura | Configuracion utili-
velocidad 1 velocidad es ascendente o descendente. El zada para el conta-
Direccion de contaje valor actual del contador para el ciclo actual se dor de alta
compara con el PC en el ultimo ciclo para deter- velocidad, vélida
minar la direccién. durante el funcio-
0: descendente namiento del con-
tador.
1: ascendente
Bit de reset del con- | A53100 Cuando el método de reset se establece en Lectura/ * Borrado cuando se
tador de alta veloci- reset de sefial de fase Z + software, el valor escritura conecta la alimen-
dad 0 actual (PV) de alta velocidad correspondiente se tacion.
: restablecera si la sefal de fase Z se recibe
gégre Jgsa?ttad\%fz)%?_' A53101 mientras este bit estd activado (ON). Iéggm{ﬁg
dad 1 Cuando el método de reset esta establecido en
reset de software, el valor actual (PV) de alta
velocidad correspondiente se restablecera en el
ciclo cuando este bit pase de OFF a ON.
Bit de puerta del con- | A53108 Cuando el bit de puerta de un contador esta Lectura/ * Borrado cuando se
tador de alta veloci- activado (ON), el valor actual de dicho contador | escritura conecta la alimen-
dad 0 no cambiara aunque se reciban entradas de tacion.
Bit de puerta del con- | A53109 impulsos pa.ra ese contador. ) Lectura/
tador de alta veloci- Cuando el bit se vuelva a desactivar (OFF), el escritura

dad 1

contaje se restablecera y se refrescara el valor
actual (PV) de alta velocidad.

Cuando el método de reset se establece en
reset de sefal de fase Z + software, el bit de
puerta se inhabilita mientras que el bit de reset
correspondiente (A53100 o A53101) esta acti-
vado (ON).
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4-3-2 Indicadores y bits del area auxiliar de las salidas incorporadas
Las siguientes tablas muestran los canales y bits del area auxiliar relaciona-
dos con las salidas incorporadas de la CPU CJ1M. Estas asignaciones sélo
se aplican a las CPUs equipadas con las funciones de las E/S incorporadas.

Nombre Direccién Descripcion Lectura/ Momento en que se
Escritura accede a los datos

Valor actual de la A276 a Contiene el numero de impulsos del puerto | Soélo lectura | Borrado cuando se

salida de impulsos 0 | A277 de salida de impulsos correspondiente. conecta la alimenta-

Rango del valor actual: De 80000000 a cion.

\Slgll%;aé:éu%gﬁslgs 1 ﬁg;g a 7FFFFFFF hex. * Borrado cuando se
(-2.147.483.648 hasta 2.147.483.647) inicia la operacion.
Cuando los impulsos de salida son en direc- * Refrescado cado
cién CW, el valor actual aumenta en 1 con ciclo durante el pro-
cada impulso. ceso de supervision.
Cuando los impulsos de salida son en direc- * Refrescado cuando
cion CCW, el valor actual disminuye en 1 con se ejecuta la instruc-
cada impulso. cion INI(880) de la
Valor actual después de overflow: salida de impulsos
7FFFFFFF hex. correspondiente.
Valor actual después de underflow:

80000000 hex.

A277 contiene los cuatro digitos de la

izquierda y A276 contiene los de la derecha

del valor actual de la salida de impulsos 0.

A279 contiene los cuatro digitos de la

izquierda y A278 contiene los de la derecha

del valor actual de la salida de impulsos 1.

Nota Si el sistema de coordenadas es de

coordenadas relativas (origen sin

definir), el valor actual se borrara y se

pondra a 0 cuando se inicie una sa-

lida de impulsos, es decir, cuando se

ejecute una instruccion (SPED(885),

ACC(888) o PLS2(887)).
Indicador de acelera- | A28000 El indicador estara en ON cuando los impul- | Sdlo lectura | * Borrado cuando se
cion o deceleracion sos se emitan desde la salida de impulsos 0 conecta la alimenta-
de la salida de impul- segun una instruccién ACC(888) o cion.

sos 0 PLS2(887) y la frecuencia de salida cambie ¢ Borrado cuando la

por pasos (acelerando o decelerando). operacién se inicia o

0: Velocidad constante se detiene.

1: Acelerando o decelerando * Refrescado cado ciclo
durante el proceso de
supervision.

Salida de impulsos 0 | A28001 Este indicador muestra si se ha producido un | Sélo lectura | Borrado cuando se
Indicador de over- overflow o underflow en el valor actual de la conecta la alimenta-
flow o underflow salida de impulsos 0. cion.

0: Normal * Borrado cuando se ini-

1: Overflow o underflow cia la operacion.

* Borrado cuando la ins-
truccion INI(880) cam-
bia el valor actual.

* Refrescado cuando se
produce un overflow o
underflow.

Indicador de estable- | A28002 En ON cuando el nimero de impulsos de Sdlo lectura | * Borrado cuando se

cimiento de la canti-
dad de salida de la
salida de impulsos 0

salida de la salida de impulsos O se ha esta-
blecido con la instruccién PULS.

0: Sin configurar

1: Configuracion realizada

conecta la alimenta-
cion.

Borrado cuando la
operacion se inicia o
se detiene.
Refrescado cuando se
ejecuta la instruccion
PULS.

Refrescado cuando la
salida de impulsos se
detiene.
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Nombre Direccidn Descripcion Lectura/ Momento en que se
Escritura accede a los datos
Indicador de finaliza- | A28003 Se pone en ON cuando se ha producido la | Sélo lectura | * Borrado cuando se
cion de la salida de salida del numero de impulsos de salida conecta la alimenta-
impulsos 0 establecido con la instruccion PULS/PLS2 cion.

mediante la salida de impUlSOS 0. e Borrado cuando la

0: Salida no finalizada. operac;io’n se inicia o

1: Salida finalizada. se detiene.

* Refrescado durante el
inicio o finalizacion de
la salida de impulsos
en modo indepen-
diente.

Indicador de salida | A28004 En ON cuando los impulsos salen de la Solo lectura | Borrado cuando se
en curso de la salida salida de impulsos 0. conecta la alimenta-
de impulsos 0 0: Detenido cion.

1: Salida de impulsos. * Borrado cuando la
operacion se inicia o
se detiene.

* Refrescado cuando la
salida de impulsos se
inicia o se detiene.

Indicador de caren- | A28005 En ON cuando no se ha determinado origen | Sélo lectura | Encendido cuando se
cia de origen de la de la salida de impulsos 0. Se apaga (OFF) conecta la alimenta-
salida de impulsos 0 cuando se determina el origen. cion.

0: Origen establecido. * Encendido cuando se

1: Origen no establecido. pone en funciona-
miento.

* Refrescado cuando la
salida de impulsos se
inicia o se detiene.

* Refrescado cado ciclo
durante el proceso de
supervision.

Indicador de en ori- | A28006 En ON cuando el valor actual de la salida de | Sélo lectura | * Borrado cuando se
gen de la salida de impulsos coincide con el origen (0). conecta la alimenta-
impulsos 0 0: No detenido en el origen. cion.

1: Detenido en el origen. * Refrescado cado ciclo
durante el proceso de
supervision.

Indicador de error A28007 En ON cuando el error se produce durante la | Sélo lectura | Borrado cuando se

por detencién de la salida de impulsos en la funcion de bus- conecta la alimenta-

salida de la salida de queda de origen de la salida de impulsos 0. cion.

impulsos 0 El cédigo de error por detencién de la salida * Refrescado cuando se
de la salida de impulsos 0 se escribira en inicia la busqueda de

Ad44. origen.

0: No hay error * Refrescado cuando se

1: Se ha producido un error de detencion. produce un error de
detencion de la salida
de impulsos.

Indicador de acelera- | A28100 El indicador estara en ON cuando los impul- | Sdlo lectura | * Borrado cuando se

cion o deceleracién
de la salida de impul-
sos 1

sos se emitan desde la salida de impulsos 1
segun una instruccién ACC(888) o
PLS2(887) y la frecuencia de salida cambie
por pasos (acelerando o decelerando).

0: Velocidad constante

1: Acelerando o decelerando

conecta la alimenta-
cion.

Borrado cuando la
operacion se inicia o
se detiene.
Refrescado cado ciclo
durante el proceso de
supervision.
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Nombre

Direccion

Descripcion

Lectura/
Escritura

Momento en que se
accede a los datos

Salida de impulsos 1

Indicador de over-
flow o underflow

A28101

Este indicador muestra si se ha producido un
overflow o underflow en el valor actual de la
salida de impulsos 1.

0: Normal
1: Overflow o underflow

Soélo lectura

Borrado cuando se
conecta la alimenta-
cion.

Borrado cuando se ini-
cia la operacion.

Borrado cuando la ins-
truccion INI(880) cam-
bia el valor actual.

Refrescado cuando se
produce un overflow o
underflow.

Indicador de estable-
cimiento de la canti-
dad de salida de la
salida de impulsos 1

A28102

En ON cuando el nimero de impulsos de
salida de la salida de impulsos 1 se ha esta-
blecido con la instruccion PULS.

0: Sin configurar
1: Configuracion realizada

Sélo lectura

Borrado cuando se
conecta la alimenta-
cion.

Borrado cuando la
operacion se inicia o
se detiene.
Refrescado cuando se
ejecuta la instruccion
PULS.

Refrescado cuando la
salida de impulsos se
detiene.

Indicador de finaliza-
cion de la salida de
impulsos 1

A28103

Se pone en ON cuando se ha producido la
salida del numero de impulsos de salida
establecido con la instruccion PULS/PLS2
mediante la salida de impulsos 1.

0: Salida no finalizada.
1: Salida finalizada.

Sélo lectura

Borrado cuando se
conecta la alimenta-
cion.

Borrado cuando la
operacion se inicia o
se detiene.
Refrescado durante el
inicio o finalizacion de
la salida de impulsos
en modo indepen-
diente.

Indicador de salida
en curso de la salida
de impulsos 1

A28104

En ON cuando los impulsos salen de la
salida de impulsos 1.

0: Detenido
1: Salida de impulsos.

Soélo lectura

Borrado cuando se
conecta la alimenta-
cion.

Borrado cuando la
operacion se inicia o
se detiene.
Refrescado cuando la
salida de impulsos se
inicia o se detiene.

Indicador de caren-
cia de origen de la
salida de impulsos 1

A28105

En ON cuando no se ha determinado origen
de la salida de impulsos 1. Se apaga (OFF)
cuando se determina el origen.

0: Origen establecido.
1: Origen no establecido.

Soélo lectura

Encendido cuando se
conecta la alimenta-
cion.

Encendido cuando se
pone en funciona-
miento.

Refrescado cuando la
salida de impulsos se
inicia o se detiene.

Refrescado cado ciclo
durante el proceso de
supervision.

Indicador de en ori-
gen de la salida de
impulsos 1

A28106

En ON cuando el valor actual de la salida de
impulsos coincide con el origen (0).

0: No detenido en el origen.
1: Detenido en el origen.

Sélo lectura

Borrado cuando se
conecta la alimenta-
cion.

Refrescado cado ciclo
durante el proceso de
supervision.
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Asignacion de datos del drea auxiliar
I

Seccion 4-3

CCW de la salida de
impulsos 1

la busqueda de origen. Para utilizar esta
sefal, escriba la entrada del sensor real
como una condicion de entrada en el pro-
grama de diagrama de relés y presente el
resultado en este indicador.

Nombre Direccion Descripcion Lectura/ Momento en que se
Escritura accede a los datos
Indicador de error A28107 En ON cuando el error se produce durante la | Sélo lectura | * Borrado cuando se
por detencion de la salida de impulsos en la funcion de bus- conecta la alimenta-
salida de la salida de queda de origen de la salida de impulsos 1. cion.
impulsos 1 El cddigo de error por detencion de la salida * Refrescado cuando se
de la salida de impulsos 1 se escribird en inicia la busqueda de
A445. origen.
0: No hay error * Refrescado cuando se
1: Se ha producido un error de detencion. produce un error de
detencion de la salida
de impulsos.
Indicador de salida | A28300 En ON durante la salida de impulsos de la Sélo lectura | Borrado cuando se
PWM(891) 0 en salida PWM(891) 0. conecta la alimenta-
curso 0: Detenido cion.
1: Salida de impulsos. * Borrado cuando la
Indicador de salida | A28308 En ON durante la salida de impulsos de la Sdlo lectura ggedrgtci:é%r;se inicia o
PWM(891) 1 en salida PWM(891) 1. .
cUrso 0- Detenido * Refrescado cuando la
talh . salida de impulsos se
1: Sa“da de |mpUISOS. inicia o se detiene.
Cddigo de error por | Ad444 Cuando se produce un error de detencion de | Sélo lectura | * Borrado cuando se
detencion de la salida de impulsos con la salida de impulsos conecta la alimenta-
salida de impulsos 0 0, el cédigo del error correspondiente se cion.
escribe en este canal. e Refrescado cuando se
Cédigo de error por | A445 Cuando se produce un error de detencién de | Sélo lectura | Nicia la busqueda de
detencidn de la salida de impulsos con la salida de impulsos origen.
salida de impulsos 1 1, el codigo del error correspondiente se * Refrescado cuando se
escribe en este canal. produce un error de
detencion de la salida
de impulsos.
Bit de reset de la A54000 El valor actual de la salida de impulsos 0 Lectura/ ¢ Borrado cuando se
salida de impulsos 0 (contenida en A276 y A277) se borrara Escritura conecta la alimenta-
cuando este bit pase de OFF a ON. cion.
Indicador de senal A54008 Esta es la sefial de entrada de limite CW de | Lectura/ Borrado cuando se
de entrada de limite la salida de impulsos 0, que se utilizaenla | Escritura conecta la alimentacion.
CW de la salida de busqueda de origen. Para utilizar esta sefal,
impulsos 0 escriba la entrada del sensor real como una
condicion de entrada en el programa de
diagrama de relés y presente el resultado en
este indicador.
Indicador de senal A54009 Esta es la sefial de entrada de limite CCW | Lectura/
de entrada de limite de la salida de impulsos 0, que se utiliza en | Escritura
CCW de la salida de la busqueda de origen. Para utilizar esta
impulsos 0 sefal, escriba la entrada del sensor real
como una condicion de entrada en el pro-
grama de diagrama de relés y presente el
resultado en este indicador.
Bit de reset de la A54100 El valor actual de la salida de impulsos 1 Lectura/
salida de impulsos 1 (contenida en A278 y A279) se borrara Escritura
cuando este bit pase de OFF a ON.
Indicador de sefial | A54108 Esta es la sefial de entrada de limite CW de | Lectura/
de entrada de limite la salida de impulsos 1, que se utilizaenla | Escritura
CW de la salida de busqueda de origen. Para utilizar esta sefal,
impulsos 1 escriba la entrada del sensor real como una
condicion de entrada en el programa de
diagrama de relés y presente el resultado en
este indicador.
Indicador de senal A54109 Esta es la sefial de entrada de limite CCW | Lectura/
de entrada de limite de la salida de impulsos 1, que se utiliza en | Escritura
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Operaciones de los indicadores durante la salida de impulsos Seccion 4-4

4-4 Operaciones de los indicadores durante la salida de

impulsos
Los indicadores relacionados con las salidas de impulsos se refrescan en los
momentos que se indican a continuacion.
* Al ejecutar PULS
e Al iniciarse o detenerse la operacion de salida de impulsos mediante las
instrucciones SPED, ACC, PLS2, INI u ORG
* Al ponerse en ON el indicador de reset
* Al cambiar el estado operativo de la CPU; es decir, al conectar la alimen-
tacion o bien al iniciar o detener la operacién
Relaciéon entre los cambios de indicador y el momento de producirse el
refresco
Valores | Indicado- | Overflow | Estableci- | Salida Salidaen | Origenno | Origen
actuales res de o under- | miento de | finalizada curso estable- | detenido
acelera- flow cantidad cido
cion o de salida
decelera-
cién
PULS(886) T
SPED(885) Cambia T l T T Tl
ACC(888) Cambia Tl Tl l Tl Tl Tl
PLS2(887) Cambia T T Tl T T
PWM(891)
INI(880) Cambia 1 ) l l ) Tl
ORG |Busqueda | Cambia T l Tl T T
(889) | de origen
Vuelta al Cambia Tl Tl Tl )
origen
Inicio de la 0 l d d d l T
operacion
Detencién de la l d d l
operacion
Reset Cambia l { l T l
Alimentacién 0 d N l l d T d
conectada
Detencién en la Cambia l l
entrada de limite
con origen rete-
nido (Ver nota 2.)
Detencién en la 0 (ver d 1 (Ver nota d T
entrada de limite nota 3). 3.)
con origen indefi-
nido (Ver nota 2.)
Nota 1. --:Sincambios, T l: ONy OFF, T: Sélo ON, \: Sélo OFF, 0: Borrado a 0

2. Se determina en la configuracion del PLC, direcciones 268 y 286.

3. El valor actual y los indicadores de overflow o underflow se borran al po-
nerse en ON la entrada de limite si el origen esta configurado como inde-
finido.
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SECCION 5
Instrucciones de salida de impulsos/contador de alta velocidad

Esta seccion describe la asignacion de canales y bits para utilizar con las E/S incorporadas, asi como las opciones de

configuracién del PLC relacionadas con éstas.

5-1 MODE CONTROL: INI(880). . . ..o evoeeenean..
5-2 HIGH-SPEED COUNTER PV READ: PRV(881). ......
5-3 COUNTER FREQUENCY CONVERT: PRV2(883). . . ..
5-4 REGISTER COMPARISON TABLE: CTBL(882) ... ...
5-5 SPEED OUTPUT: SPED(885) . . .. ovoeeenn...
56 SET PULSES: PULS(886) . .« .o s voeeeeeeee
5-7  PULSE OUTPUT: PLS2(887) .. vveeene...
5-8 ACCELERATION CONTROL: ACC(888) ............
59  ORIGIN SEARCH: ORG(889). . ..o ovoeerennn,
5-10 PULSE WITH VARIABLE DUTY FACTOR: PWM(891)

78
81
88
91
96
100
102
109
116
120
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MODE CONTROL: INI(880) Seccion 5-1

5-1 MODE CONTROL: INI(880)

Finalidad INI(880) puede utilizarse para la ejecucién de las siguientes operaciones de
la E/S incorporada de las CPUs CJ1M:

¢ Iniciar una comparacion con la tabla de comparacion del contador de alta
velocidad.

* Detener una comparacion con la tabla de comparacion del contador de
alta velocidad.

e Cambiar el valor actual del contador de alta velocidad.

e Cambiar el valor actual de las entradas de interrupcién en el modo contador.
» Cambiar el valor actual de la salida de impulsos (origen fijado en 0).

¢ Detener la salida de impulsos.

Simbolo de diagrama de

relés —1 INI8s0)
P P: Especificador de puerto
C C: Datos de control
NV NV: Primer canal con el nuevo
valor actual (PV)
Variaciones
Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condicién ON INI(880)
Se ejecuta una vez en el diferencial @INI(880)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa
aplicables Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si
Operandos P: Especificador de puerto
P especifica el puerto al que corresponde la operacion.
P Puerto
0000 hex. Salida de impulsos 0

0001 hexadecimal | Salida de impulsos 1

0010 hexadecimal | Contador de alta velocidad 0

0011 hexadecimal | Contador de alta velocidad 1

0100 hexadecimal |Entrada de interrupcion 0 en modo contador
0101 hexadecimal |Entrada de interrupcién 1 en modo contador
0102 hexadecimal |Entrada de interrupcién 2 en modo contador
0103 hexadecimal |Entrada de interrupcion 3 en modo contador
1000 hex. Salida PWM(891) 0

1001 hex. Salida PWM(891) 1

C: Datos de control
La funcién de INI(880) se determina mediante los datos de control, C.

C Funcion de INI(880)
0000 hex. Inicia la comparacion.
0001 hexadecimal |Detiene la comparacion.
0002 hex. Cambia el valor actual.
0003 hexadecimal | Detiene la salida de impulsos.
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MODE CONTROL: INI(880)

Seccion 5-1

Especificaciones del

operando

Descripcion

NV: primer canal con el nuevo valor actual (PV)
NV y NV+1 contienen el nuevo valor actual al cambiar el valor actual.

Si C es 0002 hexadecimal (es decir, al cambiar un valor actual), NV y NV+1
contienen el nuevo valor actual. Todos los valores contenidos en NV y NV+1
se ignoraran si C no es 0002 hexadecimal.

15

0

S | Canal inferior del nuevo valor actual (PV)

J

S+1 | Canal superior del nuevo valor actual (PV)
L Para salida de impulsos o entrada de contador de alta
velocidad: 0000 0000 a FFFF FFFF hexadecimal
Para entrada de interrupcién en modo de contador:
0000 0000 a 0000 FFFF hexadecimal
Area P c NV
Area CIO CIO 0000 hasta CIO 6142
Area de trabajo WO000 hasta W510
Area de bit de retencién | --- HOO00 hasta H510
Area de bit auxiliar A000 hasta A958
Area de temporizador TO000 hasta T4094
Area de contador CO0000 hasta C4094
Area DM D00000 hasta D32766
Area EM sin banco
Area EM con banco
Direcciones DM/EM indi- | --- @ DO00000 hasta
rectas en binario @ D32767
Direcciones DM/EM indi- | --- *D00000 hasta *D32767
rectas en BCD
Constantes Véase la des- | Véase la des- | ---
cripcion del cripcion del
operando. operando.
Registros de datos
Registros de indice
Direccionamiento indi- ,IR0 hasta ,IR15
recto utilizando regis- —2048 hasta +2047 ,IR0
tros de indice hasta
—2048 hasta +2047 ,IR15
DRO hasta DR15, IR0
hasta IR15
,IR0+(++) hasta ,IR15+(++)
,—(-=-)IR0 hasta, —(— -)IR15

INI(880) ejecuta la operacion especificada en C para el puerto especificado en P.
La siguiente tabla presenta las posibles combinaciones de operaciones y puertos.

P: Especificador

C: Datos de control

Entrada de contador
de alta velocidad

de puerto 0000 0001 0002 0003
hexadecimal: | hexadecimal: | hexadecimal: | hexadecimal:
Inicio de la | Detencionde | Cambie el |Detencionde
comparacion | la compa- valor actual | la salida de
racion impulsos

0000 6 0001 No se admite. |No se admite. |Si si

hexadecimal:

Salida de impulsos

0010 6 0011 Si si Si No se admite.

hexadecimal:
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MODE CONTROL: INI(880) Seccion 5-1
P: Especificador C: Datos de control
de puerto 0000 0001 0002 0003
hexadecimal: | hexadecimal: | hexadecimal: | hexadecimal:
Inicio de la | Detencion de | Cambie el | Detencién de
comparacion | la compa- valor actual | la salida de
racion impulsos

0100, 0101, 0102 6 |No se admite. |No se admite. |SI No se admite.

0103 hexadecimal:

Entrada de interrup-

cién en modo conta-

dor

1000 6 1001 No se admite. |No se admite. |No se admite. |Si

hexadecimal:

Salida de PWM (891)

H Inicio de la comparacién (C = 0000 hexadecimal)
Si C es 0000 hexadecimal, INI(880) iniciara la comparacion del valor actual
de un contador de alta velocidad con la tabla de comparacion registrada con
CTBL(882).

Debera haberse registrado de antemano una tabla de comparacién de valor
objetivo con CTBL(882). Si INI(880) se ejecuta sin registrar una tabla, se acti-
vara (ON) el indicador de error.

H Detencion de la comparacion (C = 0001 hexadecimal)

Si C es 0001 hexadecimal, INI(880) detendra la comparacion del valor actual
de un contador de alta velocidad con la tabla de comparacién registrada con
CTBL(882).

H Cambio de un valor actual (C = 0002 hexadecimal)

Si C es 0002 hexadecimal, INI(880) cambiara un valor actual, tal y como se
indica en la siguiente tabla.

Nota

Puerto y modo Operacion Rango de

configuracion

Salida de impulsos (P = 0000
6 0001 hexadecimal)

8000 0000 hasta 7FFF
FFFF hexadecimal
(—2.147.483.648 hasta
2.147.483.647)

El valor actual de la salida
de impulsos cambia. El
nuevo valor se especifica
en NV y NV+1.

Nota: Esta instruccion solo
podra ejecutarse si se
detiene la salida de impul-
sos. Si se ejecuta durante
una salida de impulsos, se
producira un error.
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Entrada |Modo |Entradas |El valor actual del contador {8000 0000 hasta 7FFF
del con- |lineal [diferencia- |de alta velocidad cambia. |FFFF hexadecimal
tador de les, impul- |El nuevo valor se especi- |(—2.147.483.648 hasta
alta velo- sos ascen- (fica en NV y NV+1. 2.147.483.647)
cidad (P dentes/ Nota: Si el puerto especifi-
=00106 descen- |cado no esta configurado
0011 dentes 0 |para un contador de alta
hexade- entradas |velocidad, la instruccién
cimal) de impul- |generara un error.
SOS +
direccion
Entrada de 0000 0000 hasta FFFF
impulsos FFFF hexadecimal
de incre- (0 hasta 4.294.967.295)
mento
Modo circular 0000 0000 hasta FFFF
FFFF hexadecimal
(0 hasta 4.294.967.295)

Entradas de interrupcion en
modo contador (P = 0100,
0101, 0102 6 0103 hexadeci-
mal)

El valor actual de la entrada
de interrupcién cambia. El
nuevo valor se especifica
en NV y NV+1.

0000 0000 hasta 0000
FFFF hexadecimal

(0 hasta 65.535)

Nota: se producira un
error si se especifica un
valor fuera de este rango.




HIGH-SPEED COUNTER PV READ: PRV(881)

Seccion 5-2

M Detencidn de salida de impulsos (P = 1000 6 1001 hexadecimal y
C = 0003 hexadecimal)

Si C es 0003 hexadecimal, INI(880) detendra inmediatamente la salida de impul-
sos del puerto especificado. Si la instruccion se ejecuta una vez que la salida de
impulsos se haya detenido, el nimero de impulsos configurado se borrara.

Indicadores
Nombre Etiqueta Operacion
Indicador de |ER ON si se excede el rango especificado para P, C o NV.
error ON si no se admite la combinacién de P y C especificada.
ON si no se ha registrado anteriormente una tabla de com-
paracion pero se especifica un inicio de comparacion.
ON si se especifica un nuevo valor actual para un puerto
desde el que, en ese momento, estén saliendo impulsos.
ON si se especifica el cambio del valor actual de un con-
tador de alta velocidad para un puerto no especificado
para dicho contador.
ON si se especifica un valor actual fuera de rango como
valor de una entrada de interrupciéon en modo contador.
ON si INI(880) se ejecuta en una tarea de interrupcion de
un contador de alta velocidad y se produce una interrup-
cion al ejecutar CTBL(882).
ON si se ejecuta en un puerto no configurado como
entrada de interrupciéon en modo contador.
Ejemplo Cuando CIO 000000 se pone en ON en el siguiente ejemplo, SPED(885) inicia
la salida de impulsos desde la salida de impulsos 0 en modo continuo a 500 Hz.
Al ponerse CIO 000001 en ON, INI(880) detiene la salida de impulsos.
000000
I} @SPED D00100| O1F4 . 2 obietivo: 500 H
#0000| Salida de impulsos 0 D00101| 0000 recuencia oojetivo: z
#0000 | Método CW/CCW, CW, modo continuo
D00100
000001
I} @INI
#0000 | Salida de impulsos 0
#0003| Detencion de la salida de impulsos
0000 | (No utilizado).

5-2 HIGH-SPEED COUNTER PV READ: PRV(881)

Finalidad

PRV(881) lee los siguientes datos en la E/S incorporada de las CPUs CJ1M.

* Valores actuales: valor actual del contador de alta velocidad, valor actual de
salida de impulsos, valor actual de entrada de interrupcién en modo contador.

* La siguiente informacion de estado.

Tipo de estado

Contenido

Estado de salida de impulsos

Indicador de estado de salida de impulsos
Indicador de overflow/underflow del valor actual
Indicador de configuracion del nimero de impulsos
de la salida de impulsos

Indicador de finalizacion de la salida de impulsos
Indicador de salida de impulsos

Indicador de carencia de origen

Indicador de en origen

Indicador de error por detencion de la salida de
impulsos

Estado de la entrada de conta-
dor de alta velocidad

Indicador de comparacion en curso
Indicador de overflow/underflow del valor actual

Estado de salida de PWM(891)

Indicador de salida de impulsos en curso
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HIGH-SPEED COUNTER PV READ: PRV(881) Seccion 5-2

* Resultados de la comparacion del rango
* Frecuencia del contador de alta velocidad para la entrada O del contador
de alta velocidad.
* Frecuencia de salida de impulsos de la salida de impulsos 0 6 1 (sdlo
CPUs CJ1M versién 3.0 o superior).
Simbolo de diagrama de
relés

— PRV(881)
P P: Especificador de puerto
C C: Datos de control
D D: Primer canal de destino
Variaciones
Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condiciéon ON | PRV(881)
Se ejecuta una vez en el diferencial @PRV(881)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa i} ,
aplicables Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si
Operandos P: Especificador de puerto

P especifica el puerto al que corresponde la operacion.
P Puerto

0000 hex.

Salida de impulsos 0

0001 hexadecimal

Salida de impulsos 1

0010 hexadecimal

Contador de alta velocidad 0

0011 hexadecimal

Contador de alta velocidad 1

0100 hexadecimal

Entrada de interrupcién 0 en modo contador

0101 hexadecimal

Entrada de interrupcion 1 en modo contador

0102 hexadecimal

Entrada de interrupcién 2 en modo contador

0103 hexadecimal

Entrada de interrupcién 3 en modo contador

1000 hex.

Salida PWM(891) 0

1001 hex.

Salida PWM(891) 1

C: Datos de control
La funcién de INI(880) se determina mediante los datos de control, C.

C Funcién de PRV(881)
0000 hex. Lee el valor actual.
0001 hexadecimal |Lee el estado.
0002 hex. Lee los resultados de comparacion de rango.

0003 hexadecimal

Lee la frecuencia del contador de alta velocidad

para la entrada 0 del contador de alta velocidad.

0013 hexadecimal:
P = 0000 6 0001 hexadecimal: Lee la frecuencia de salida de impulsos 0 6 1.
P = 0010 hexadecimal: Lee la frecuencia de entrada del contador de alta
velocidad 0.

C = 0003 hexadecimal: funcionamiento estandar
C = 0013 hexadecimal: método de muestreo de 10 ms para alta frecuencia
(s6lo compatible con las CPUs CJ1M Ver. 3.0 o superior)
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HIGH-SPEED COUNTER PV READ: PRV(881) Seccion 5-2

C = 0023 hexadecimal: método de muestreo de 100 ms para alta frecuencia
(s6lo compatible con las CPUs CJ1M Ver. 3.0 o superior)
C = 0033 hexadecimal: método de muestreo de 1 ms para alta frecuencia
(s6lo compatible con las CPUs CJ1M Ver. 3.0 o superior)

D: Primer canal de destino
El valor actual saleaDoa Dy D+1.

D+1 [ Canal superior del valor actual (PV)

p| Canalinferior del valor actual (PV) h

LPV de 2 canales
PV de salida de impulsos, PV de entrada de contador de alta velocidad,
frecuencia de entrada de contador de alta velocidad para entrada 0 de
contador de alta velocidad

15 0

D| PV }T

LPV de 1 canal
PV de entrada de interrupcion en modo contador, estado, resultados
de la comparacion del rango

Especificaciones del

operando Area P c D

Area CIO CIO 0000 hasta CIO 6142

Area de trabajo WO000 hasta W510

Area de bit de reten- | --- - HO00 hasta H510
cion

Area de bit auxiliar A448 hasta A958

Area de temporizador |--- TO000 hasta T4094

Area de contador C0000 hasta C4094

Area DM D00000 hasta D32766

Area EM sin banco .

Area EM con banco | ---

Direcciones DM/EM - - @ D00000 hasta @ D32767
indirectas en binario

Direcciones DM/EM --- -
indirectas en BCD

*D00000 hasta *D32767

Constantes Véase la des- | Véase la des- | ---
cripcioén del cripcion del
operando. operando.

Registros de datos

Registros de indice

Direccionamiento indi- | --- ---

recto utilizando regis-
tros de indice

,IRO hasta ,IR15

—2048 hasta +2047 ,IR0
hasta

—2048 hasta +2047 ,IR15

DRO hasta DR15, IR0 hasta
IR15

,JIRO+(++) hasta ,IR15+(++)
,—(—-)IRO hasta, —(— -)IR15
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HIGH-SPEED COUNTER PV READ: PRV(881)

Seccion 5-2

Descripcion

84

PRV(881) lee los datos especificados en C para el puerto especificado en P.
La siguiente tabla presenta las posibles combinaciones de datos y puertos.

P: Especificador

C: Datos de control

de puerto 0000 0001 0002 0003
hexadecimal: | hexadecimal: | hexadecimal: | hexadecimal:
Leer valores | Lee el estado Lee los Lee la
actuales resultados |frecuenciadel
de compa- contador de
racion de | alta velocidad
rango
0000 6 0001 Si Si No se admite. | Si (sélo CPUs
hexadecimal: CJ1M version
Salida de impulsos 3.0 o superior)
0010 6 0011 Si Si Si Si (solo conta-
hexadecimal: dor de alta
Entrada de conta- velocidad 0)
dor de alta veloci-
dad
0100, 0101, 01026 |Si No se admite. | No se admite. | No se admite.
0103 hexadecimal:
Entrada de inte-
rrupcién en modo
contador
1000 6 1001 No se admite. |Si No se admite. | No se admite.
hexadecimal:
Salida de PWM
(891)

M Lectura de un valor actual (C = 0000 hexadecimal

Si C es 0000 hexadecimal, PRV(881) leera un valor actual, tal y como se
indica en la siguiente tabla.

Puerto y modo

Operacion

Rango de configuracion

Salida de impulsos
(P = 0000 6 0001
hexadecimal)

El valor actual de la
salida de impulsos se

8000 0000 hasta 7FFF FFFF
hexadecimal

guarda en Dy D+1.

(-2.147.483.648 hasta
2.147.483.647)

Entrada del | Modo
contadorde |lineal
alta veloci-

dad

(P=00106 Modo
0011 hexa- | gircylar
decimal)

El valor actual del conta-
dor de alta velocidad se
guardaen Dy D+1.

8000 0000 hasta 7FFF FFFF
hexadecimal
(—2.147.483.648 hasta
2.147.483.647)

0000 0000 hasta FFFF FFFF
hexadecimal
(0 hasta 4.294.967.295)

Entradas de inte-
rrupcién en modo
contador

(P =0100, 0101,
0102 6 0103 hexa-
decimal)

El valor actual de la
entrada de interrupcion
se guarda en D.

0000 hasta FFFF hexadecimal
(0 hasta 65.535)




HIGH-SPEED COUNTER PV READ: PRV(881)

Seccion 5-2

M Lectura de estado (C = 0001 hexadecimal)

Si C es 0001 hexadecimal, PRV(881) leera el estado, tal y como se indica en

la siguiente tabla.

Resultados

de la lectura

[ofofofofofofo] [ [ [ T[]

L

Indicador de estado de la salida
de impulsos
OFF: Velocidad constante
ON: Acelerando/decelerando
Indicador de desbordamiento o
subdesbordamiento de PV
OFF: Normal
ON: Error
Indicador de configuracién del nimero de la
salida de impulsos
OFF: No establecido
ON: Set
Indicador de finalizacién de la salida de impulsos
OFF: Salida no finalizada
ON: Salida finalizada

Indicador de salida de impulsos en curso
OFF: Detenida
ON: Salida

Indicador de carencia de origen
OFF: Origen establecido
ON: Origen no establecido

Indicador de en origen
OFF: No se detiene en el origen
ON: Se detiene en el origen

Indicador de error por detencién de la salida
de impulsos
OFF: No hay error
ON: Salida de impulsos detenida debido a un error

15
p[o]o[o[o]o[o]0]0]0[o[o[o]o]o]

0
[ ]

Indicador de comparacién en curso
OFF: Detenida
ON: Comparacion

[ Indicador de desbordamiento o
subdesbordamiento de PV
OFF: Normal
ON: Error

Puertoy | Opera-
modo cién
Salida de |El estado

impulsos |de salida
de impul-
SOS se
guarda en
D.
Entradade |El estado
contador |del conta-
de alta dor de alta
velocidad |velocidad
se guarda
en D.
salida La salida
PWM(891) |de
PWM(891)
se guarda
enD.

15 0
p[o]o[o[o[o[o[o]o]o]o[0]o[o[o[o] ]

Indicador de salida de impulsos
en curso

OFF: Detenida

ON: Salida

B Lectura de los resultados de la comparacién de rango

(C = 0002 hexadecimal)

Si C es 0002 hexadecimal, PRV(881) lee los resultados de la comparacion de
rango y los guarda en D, tal y como se indica en el siguiente diagrama.

15
p[o]o[o[o]o]o[o[o] |

0
[ TLITTT]

t Resultados de comparacion 1
OFF: Fuera del rango ON: En el rango

Resultados de comparacion 2
OFF: Fuera del rango ON: En el rango

Resultados de comparacion 3
OFF: Fuera del rango ON: En el rango

Resultados de comparacion 4
OFF: Fuera del rango ON: En el rango

Resultados de comparacion 5
OFF: Fuera del rango ON: En el rango

Resultados de comparacioén 6

OFF: Fuera del rango ON: En el rango

Resultados de comparacion 7
OFF: Fuera del rango ON: En el rango

Resultados de comparacién 8
OFF: Fuera del rango ON: En el rango

85



HIGH-SPEED COUNTER PV READ: PRV(881)

Seccion 5-2

Variaciones

86

velocidad (C = 00[ 13 hexadecimal)

B Lectura de salida de impulsos o de frecuencia de contador de alta

Si C es 00013 hexadecimal, PRV(881) leera la frecuencia procedente de la
salida de impulsos 0 6 1, o bien la entrada de frecuencia de impulsos (Hz) al
contador de alta velocidad 0, y guarda la informacion en D y D+1.

Rangos de frecuencia

Valor de C

Resultado de la conversion

cimal (Lectura de la
frecuencia de salida
de impulsos 0 6 1)

0000 6 0001 hexade- | 0000 0000 a 0001 86A0 hexadecimal (0 a 100.000)

0010 hexadecimal
(Lectura de la frecuen- | del modo de fase diferencial 4x
cia de entrada del

contador de alta velo-

Método de entrada del contador: Cualquier método, a excepcion

Resultado = 00000000 a 000186A0 hexadecimal (0 a 100.000)
cidad 0) Nota Para una entrada de una frecuencia superior a los

100 kHz, la salida se mantendra en el valor maximo de
000186A0 hexadecimal.

Método de entrada del contador: 4modo de fase diferencial x
Resultado = 00000000 a 00030D40 hexadecimal (0 a 200.000)

Nota Para una entrada de una frecuencia superior a los
200 kHz, la salida se mantendra en el valor maximo de
00030D40 hexadecimal.

Métodos de célculo de frecuencia de impulsos

Sila CPU es una CJ1M version 3.0 o superior, existen dos métodos para cal-
cular la frecuencia de salida de impulsos desde la salida de impulsos 06 1, o
bien la entrada de impulsos al contador de alta velocidad 0.
Método de calculo estandar (método anterior)
El recuento se calcula contando cada impulso, independientemente de su fre-
cuencia. En altas frecuencias, los flancos ascendentes o descendentes de al-
gunos impulsos quedaran dafiados, dando como resultado errores (en torno
a un 1% max. de errores a 100 kHz).
Método de calculo de alta frecuencia
En este caso, el método de contaje se alterna entre altas y bajas frecuencias.
* Contaje de alta frecuencia
En altas frecuencias (por encima de 1 kHz), la funcién cuenta el nimero
de impulsos dentro de un intervalo fijo (el tiempo de muestreo), y a partir
de ese contaje calcula la frecuencia. Se puede seleccionar cualquier de
los tres siguientes tiempos de muestreo configurando el tercer digito de C.

1.

Tiempo de
muestreo

Valor de C Descripcion

10 ms

0013 Cuenta el niumero de impulsos cada 10 ms. El
hexadecimal margen de error maximo es del 10% a 1 kHz.

100 ms

0023 Cuenta el niumero de impulsos cada 100 ms.
hexadecimal El margen de error maximo es del 1% a 1 kHz.

1s

0033 Cuenta el numero de impulsos cada 1 s. El
hexadecimal margen de error maximo es del 0,1% a 1 kHz.

* Contaje de baja frecuencia

En frecuencias inferiores a 1 kHz se utiliza el método de célculo
estandar, independientemente del tiempo de muestreo configurado.

Variaciones

Se ejecuta en cada ciclo con condicién ON PRV(881)

Se ejecuta una vez en el diferencial ascendente @PRV(881)

Se ejecuta una vez en el diferencial descendente |Incompatible

Especificacion de refresco inmediato

Incompatible
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Areas de programa
aplicables

Indicadores

Ejemplos

Areas de programa de Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si
Nombre Etiqueta Operacion

Indicador de | ER ON si se excede el rango especificado para P o C.

error ON si no se admite la combinacion de P y C especificada.
ON si se especifica la lectura de los resultados de la com-
paracion de rango aunque no se ejecute la comparacion
de rango.
ON si se especifica la lectura de la frecuencia de cual-
quier salida, a excepcion del contador de alta velocidad 0.
ON si se especifica un puerto no configurado para un
contador de alta velocidad.
ON si se ejecuta en un puerto no configurado como
entrada de interrupcidon en modo contador.

M Ejemplo 1

Cuando en el siguiente ejemplo de programacion CIO 000000 se pone en
ON, CTBL(882) registra una tabla de comparacion de rango para el contador
de alta velocidad O e inicia la comparacién. Cuando CIO 000001 se pone en
ON, PRV(881) lee los resultados de comparacion de rango en ese momento
y los guarda en CIO 0100.

000000
I} @CTBL
#0000| Entrada de contador de alta velocidad 0
#0001 | Registro de la tabla de comparacion
del rango e inicio de la comparacién
D00100
000001
I} @PRV
#0010| Entrada de contador de alta velocidad 0
#0002 | Leer resultados de la comparacion del rango
0100
H Ejemplo 2

Cuando en el siguiente ejemplo de programacion CIO 000100 se pone en
ON, PRV(881) lee la frecuencia de entrada de impulsos al contador de alta
velocidad 0 en ese momento y la guarda (como valor hexadecimal) en
D00200 y D00201.

000100
| |1

PRV

Entrada de contador de alta
velocidad 0

#0003| Leer frecuencia de entrada
D00200

#0010
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Finalidad

Simbolo de diagrama de

relés

Variaciones

Areas de programa
aplicables

Operandos

Especificaciones del
operando

88

PRV2(883) lee la entrada de frecuencia de impulsos de un contador de alta
velocidad y convierte dicha frecuencia en velocidad de rotacion o bien con-
vierte el valor actual del contador en el nimero total de revoluciones. El resul-
tado se envia a los canales de destino en forma de valor hexadecimal de 8
digitos. Los impulsos sélo pueden proceder del contador de alta velocidad 0.
Esta instruccion sélo es compatible con las CPUs CJ1M Ver. 2.0 y posteriores.

— PRV(883)
c C1: Datos de control
c2 C2: Impulsos/revolucién
D D: Primer canal de destino
Variaciones | Se ejecuta en cada ciclo con condicién ON PRV2(883)

Se ejecuta una vez en el diferencial ascendente @PRV2(883)
Se ejecuta una vez en el diferencial descendente | Incompatible

Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de

bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si

C1: Datos de control 1

C1

Tipo de conversion
0 hexadecimal: Frecuencia a velocidad
1 hexadecimal: Valor actual de contador sobre total revoluciones

(Si el tipo de conversién es "Frecuencia a velocidad")

Método de célculo de frecuencia de impulsos

0 hexadecimal: Método de célculo estandar

1 hexadecimal: Método de calculo de alta frecuencia, muestreo de 10 ms (Ver nota.)

2 hexadecimal: Método de célculo de alta frecuencia, muestreo de 100 ms (Ver nota.)
3 hexadecimal: Método de célculo de alta frecuencia, muestreo de 1.000 ms (Ver nota.)

L— (Si el tipo de conversion es "Frecuencia a velocidad")
Unidad de velocidad
0 hexadecimal: rpm
1 hexadecimal: r/s (Ver nota.)
2 hexadecimal: r/h (Ver nota.)

C2: Datos de control 2 (impulsos/revolucién)
Especifica el numero de impulsos por revolucion (0001 hasta FFFF hexadecimal).
D: Primer canal de destino
El valor actual saleaDoa Dy D+1.
15 0
D | Canal inferior de resultado de conversion
D+1 | Canal superior de resultado de conversion

Area 3 c2 D

Area CIO ClO 0000 hasta CIO 0000 hasta
ClO 6143 ClO 6142

Area de trabajo WO000 hasta W511 | W0O00 hasta W510

Area de bit de retencién | --- HO00 hasta H511 HO00 hasta H510

Area de bit auxiliar A000 hasta A959 A448 hasta A958

Area de temporizador TO000 hasta T4095 | TOO00 hasta T4094
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Descripcion

Area c1 c2 D
Area de contador CO0000 hasta C4095 | C0000 hasta C4094
Area DM DO00000 hasta DO00000 hasta
D32767 D32766

Area EM sin banco
Area EM con banco
Direcciones DM/EM @ DO00000 hasta @ | @ D0O0000 hasta @
indirectas en binario D32767 D32767
Direcciones DM/EM *D00000 hasta *D00000 hasta
indirectas en BCD *D32767 *D32767
Constantes Véase la des- |---

cripcion del

operando.
Registros de datos DROO hasta DR15 | ---
Registros de indice

Direccionamiento indi-
recto utilizando regis-

,IRO hasta ,IR15

—2048 hasta +2047 ,IR0 hasta

tros de indice

—2048 hasta +2047 ,IR15

DRO hasta DR15, IR0 hasta IR15
,IRO+(++) hasta ,IR15+(++)
,—(—-)IR0 hasta, —-(— -)IR15

PRV2(883) convierte la entrada de frecuencia de impulsos procedente del
contador de alta velocidad 0, en funcién del método de conversion especifi-
cado en C1 y del coeficiente de impulsos revoluciones especificado en C2, y
el resultado sale a D y D+1.

Seleccione cualquiera de los siguientes métodos de conversion configurando
C1 como 0000 6 0001 hexadecimal.

Conversion de la frecuencia en velocidad de rotacion

(C1

= 0L 1x0 hexadecimal)

El segundo digito de C1 ([J) especifica las unidades, y el tercero (%)
especifica el método de calculo de frecuencia.

1.

Unidades de velocidad de rotacion

Unidades de velocidad de rotacion = rpm

Si el segundo digito de C1 (L]) es 0, PRV2(883) calculara la velocidad de
rotacién en rpm a partir de los datos de frecuencia y de la relacion
impulsos/revolucion configurada.

Velocidad de rotacion (rpm) = (Frecuencia + Impulsos/revolucion) x 60
Unidades de velocidad de rotacion = r/s (s6lo CPU CJM1 Ver. 3.0 o superior)
Si el segundo digito de C1 (LJ) es 1, PRV2(883) calculara la velocidad de
rotacion en r/s a partir de los datos de frecuencia y de la relacién impulsos/
revolucion configurada.

Velocidad de rotacion (r/s) = Frecuencia + Impulsos/revolucion

Unidades de velocidad de rotaciéon = r/hr (sélo CPU CJM1 Ver. 3.0 o
superior)

Si el segundo digito de C1 (L) es 2, PRV2(883) calculara la velocidad de
rotacion en r/hr a partir de los datos de frecuencia y de la relacion
impulsos/revolucién configurada.

Velocidad de rotacion (r/hr) = (Frecuencia + Impulsos/revolucion) x 60 x 60

Rango de resultados de conversién
* Método de entrada del contador: Cualquier método excepto modo de
fase diferencial 4x
Resultado de la conversion = 00000000 a 000186A0 hexadecimal
(0 a 100.000)
(Para una entrada de una frecuencia superior a los 100 kHz, la salida
se mantendra en el valor maximo de 000186A0 hexadecimal.)
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Método de entrada del contador: modo de fase diferencial 4x
Resultado de la conversién = 00000000 a 00030D40 hexadecimal

(0 2 200.000)

(Para una entrada de una frecuencia superior a los 200 kHz, la salida
se mantendra en el valor maximo de 00030D40 hexadecimal.)

Método de calculo de frecuencia

Si la CPU es una CJ1M version 3.0 o superior, existen dos métodos para
calcular la frecuencia de entrada de impulsos al contador de alta velocidad 0.

a)

Método de célculo estandar (método anterior)

Si C1 = 00LJ00, el contaje se calcula contando cada impulso,
independientemente de su frecuencia. En altas frecuencias, los
flancos ascendentes o descendentes de algunos impulsos quedaran
dafados, dando como resultado errores (aproximadamente un 1%
max. de errores a 100 kHz).

Método de calculo de alta frecuencia

En este caso, el método de contaje se alterna entre altas y bajas
frecuencias. (Sélo CPU CJ1M Ver. 3.0 o superior)

Contaje de alta frecuencia

En altas frecuencias (por encima de 1 kHz), la funcidon cuenta el
numero de impulsos dentro de un intervalo fijo (el tiempo de
muestreo), y a partir de ese contaje calcula la frecuencia. Se puede

seleccionar cualquier de los tres siguientes tiempos de muestreo
configurando el tercer digito de C1.

Tiempo de | Valor de C1 Descripcion
muestreo
10 ms 0110 Cuenta el numero de impulsos cada 10 ms. El

hexadecimal | margen de error maximo es del 10% a 1 kHz.

100 ms 0C120 Cuenta el numero de impulsos cada 100 ms. El
hexadecimal | margen de error maximo es del 1% a 1 kHz.

1s 0C130 Cuenta el numero de impulsos cada 1 s. El

hexadecimal | margen de error maximo es del 0,1% a 1 kHz.

Contaje de baja frecuencia

En frecuencias inferiores a 1 kHz se utiliza el método de calculo
estandar, independientemente del tiempo de muestreo configurado.

Conversion del valor actual del contador en nimero total de revoluciones

(C1 = 0001 hexadecimal)

Si C1 es 0001 hexadecimal, PRV2(883) calcula el nimero acumulativo de
revoluciones a partir del valor actual del contador y de la configuracion de
impulsos/revolucion.

Resultado de la conversidon = Valor actual del contador + Impulsos/revolucion

Nombre Eti- Operacion
queta
Indicador de ER ON si en la configuracion se ha inhabilitado el contador

error

de alta velocidad 0.

ON si C1 no esta incluido en un valor especificado (0000
6 0001).

ON si la configuracion de impulsos/revolucion en C2 es
0000.
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M Ejemplo 1

Cuando en el siguiente ejemplo de programacion CIO 000100 esta en ON,
PRV2(883) lee la frecuencia actual de impulsos en el contador de alta veloci-
dad 0, convierte dicho valor en una velocidad de rotacién (rpm) y el resultado
(en formato hexadecimal) sale a D00201 y D00200.

000100
| Il

H Ejemplo 2

PRV2

Convertir frecuencia a
#0000| velocidad (r/min).

#0003 Impulsos/revolucion
D00200

Cuando en el siguiente ejemplo de programaciéon CIO 000100 esta en ON,
PRV2(883) lee el valor actual del contador, convierte dicho valor en nimero de
revoluciones y el resultado (en formato hexadecimal) sale a D0O0301 y D00300.

| 000100

PRV2

Convertir PV de contador
#0001 a revoluciones.

#0003|  Impulsos/revolucion
D00300

5-4 REGISTER COMPARISON TABLE: CTBL(882)

Finalidad

Simbolo de diagrama de
relés

Variaciones

Areas de programa
aplicables

CTBL(882) se utiliza para registrar una tabla de comparacioén y realizar com-
paraciones del valor actual de un contador de alta velocidad. Es posible com-
pararlo con valores objetivo o con rangos. Si se cumple una condicion
especificada, se ejecutara una tarea de interrupcion.

Esta instruccion sélo es compatible con las CPUs CJ1M-CPU21/CPU22/

CPU23.
— CTBL(882)
P .
P: Especificador de puerto
C C: Datos de control
B TB: Primer canal de la tabla
de comparacion
Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condicion ON |CTBL(882)
Se ejecuta una vez en el diferencial @CTBL(882)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si
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P: Especificador de puerto
P especifica en qué puerto se contaran los impulsos, tal y como se indica en
la siguiente tabla.

P Puerto

0000 hex. Contador de alta velocidad 0

0001 hexadecimal |Contador de alta velocidad 1

C: Datos de control
La funcién de INI(882) se determina mediante los datos de control, C, tal y
como puede verse en la siguiente tabla.

C Funcion de CTBL(882)

0000 hex. | Registra una tabla de comparacién con valores objetivo e inicia la com-
paracion.

0001 hexa- | Registra una tabla de comparacion con un rango de valores y ejecuta
decimal una comparacion.

0002 hex. | Registra una tabla de comparacién con valores objetivo. La compara-
cion se inicia con la instruccién INI(880).

0003 hexa- | Registra una tabla de comparacion con un rango de valores. La com-
decimal paracion se inicia con la instruccion INI(880).

TB: Primer canal de tabla de comparacion
TB es el primer canal de la tabla de comparacién. La estructura de la tabla de
comparacién dependera del tipo de comparacion que se efectue.

Para una comparacién con valores objetivo, la longitud de la tabla de compa-
racion estara determinada por el nimero de valores objetivos especificados
en TB. La tabla puede ser de entre 4 y 145 canales de longitud, tal y como
puede verse a continuacion.

15
B | Numero de valores objetivo |

0001 a 0030 hexadecimal
(valores objetivo 1 a 48)

TB+1 | Canal inferior del valor objetivo 1 .
00000000 hasta FFFFFFFF hexadecimal

TB+2 |Canal superior del valor objetivo 1
Numero de tarea de interrupcion
TB+3 para valor objetivo 1 P

TB+142 |Canal inferior del valor objetivo 48
00000000 hasta FFFFFFFF hexadecimal

TB+143 |Canal superior del valor objetivo 48

Numero de tarea de interrupcion
TB+144 para valor objetivo 48

7

Numero de tarea de interrupcion
1514 1211 87 43 0
| ‘O 00 ‘ 0000 ‘ ‘ |

C Numero de la tarea de interrupcion

Direction (Orientacién) 00 a FF hexadecimal (0 a 255)

OFF: ascendente,
ON: descendente

En cuanto a la comparacion con un rango de valores, la tabla de comparacion
siempre contendra ocho rangos. Esta tabla tiene 40 canales de longitud,
como puede verse a continuacion. Si no es necesario configurar ocho rangos,
configure el niumero de tarea de interrupcion como FFFF hexadecimal para
todos los rangos no utilizados.
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Descripcion

15 0
TB |Canal inferior del limite inferior del rango 1 ]

0000 0000 a FFFF FFFF hexadecimal
(Ver nota.)

TB+1 |Canal superior del limite inferior del rango 1

0000 0000 a FFFF FFFF hexadecimal

(Ver nota.)

TB+2 | Canal inferior del limite superior del rango 1
TB+3 Canal superior del limite superior del rango 1

Numero de la tarea de interrupcion del rango 1

0000 0000 a FFFF FFFF hexadecimal

TB-+36 | Canal superior del limite inferior del rango 8 (Ver nota.)

TB+37 | Canalinferior del limite superior del rango 8

0000 0000 a FFFF FFFF hexadecimal

TB+35 | Canal inferior del limite inferior del rango 8 j
j (Ver nota.)

TB+38 Canal superior del limite superior del rango 8

TB+39 Numero de la tarea de interrupcion del rango 8

Numero de la tarea de interrupcion
0000 hasta FFFF hexadecimal: Numero de tarea de interrupcion de 0 a 255
AAAA hexadecimal: No ejecutar la tarea de interrupcion.
FFFF hexadecimal: Omitir la configuracién para este rango.

Configure siempre un limite superior mayor o igual que el limite inferior de
cualquier rango.

Area P c TB
Area CIO CIO 0000 hasta CIO 6143
Area de trabajo WO000 hasta W511
Area de bit de retencion | --- HO00 hasta H511
Area de bit auxiliar A448 a A959
Area de temporizador | --- TO000 hasta T4095
Area de contador C0000 hasta C4095

Area DM D00000 hasta D32767

Area EM sin banco

Area EM con banco

Direcciones DM/EM @ DO00000 hasta
indirectas en binario @ D32767

Direcciones DM/EM *D00000 hasta *D32767
indirectas en BCD

Constantes

Véase la
descripcion
del operando.

Véase la

descripcién
del operando.

Registros de datos

Registros de indice

Direccionamiento indi- | --- ,IRO hasta ,IR15

recto utilizando regis- —2048 hasta +2047 ,IR0
tros de indice hasta ,

—2048 hasta +2047 ,IR15

DRO hasta DR15, IR0 hasta
IR15

,IRO+(++) hasta ,IR15+(++)

,—(—-)IR0 hasta, —(— —-)IR15

CTBL(882) registra una tabla de comparacion o bien registra una tabla de
comparacion e inicia la comparacion en el puerto especificado en P con el
método especificado en C. Una vez registrada una tabla de comparacion,
sera valida hasta que se registre una tabla de comparacion diferente o hasta
que la CPU cambie al modo PROGRAM.
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Cada vez que se ejecuta la instruccion CTBL(882), se iniciara una compara-
cion basada en las condiciones especificadas. Al utilizar CTBL(882) para ini-
ciar una comparacion, normalmente sera suficiente utilizar la version
diferenciada (@ CTBL(882)) de la instruccién o bien una condicidn de ejecu-
cion que se ponga en ON durante un solo scan.

Nota Si se especifica una tarea de interrupcion que no se ha registrado anterior-

Nota

mente, se producira un error grave de programa la primera vez que se genere
una interrupcién.

m Registro de una tabla de comparacién (C = 0002 6 0003 hexadecimal)
Si C se configura como 0002 6 0003 hexadecimal, se registrara una tabla de
comparacién pero no se iniciara la comparacién. La comparacion se inicia
con la instruccion INI(880).

m Registro de una tabla de comparacion e inicio de la comparacion

(C = 0000 6 0001 hexadecimal)

Si C se configura como 0000 6 0001 hexadecimal, se registrara una tabla de
comparacion y se iniciara la comparacion.

m Detencién de la comparacion
La comparacion se detiene con la instruccion INI(880). Independientemente
de la instruccion utilizada para iniciar la comparacion.

m Comparacion del valor objetivo

La tarea de interrupcion correspondiente se activara y ejecutara cuando el
valor actual coincida con un valor objetivo.

* Se puede especificar la misma tarea de interrupcién para varios valores

objetivo.

e La direccion puede configurarse para especificar si el valor objetivo es
vélido cuando el valor actual sea ascendente o descendente. Si esta en
OFF el bit 15 de canal utilizado para especificar el nimero de tarea de
interrupcion del rango, el valor actual se comparara con el valor objetivo
solo si el valor actual es ascendente; si esta en ON el bit 00, sélo si el
valor actual es descendente.

La tabla de comparacion puede contener un maximo de 48 valores objeti-
vos y el nimero de éstos se especifica en TB (es decir, la longitud de la
tabla dependera del numero de valores objetivo que se especifiquen).
Las comparaciones se realizan con todos los valores objetivo registrados
en la tabla.

1. Se producira un error si se registra mas de una vez en la misma tabla el
mismo valor objetivo con la misma direccién de comparacion.

2. Sielcontador de alta velocidad esta configurado para el modo de impulsos
ascendente, se producira un error si en la tabla se configura la direccion
descendente de comparacion.

3. Siladireccion de contaje cambia cuando el valor actual es igual a un valor
objetivo al que se llegd en la direccidén opuesta en la configurada en la di-
reccién de comparacion, no se cumplira la condiciéon de comparacion con-
figurada para dicho valor objetivo. No configure valores objetivo como
valores maximo y minimo del valor de contaje.

Comparacién de rango
La tarea de interrupcion correspondiente se activara y ejecutara cuando el
valor actual alcance el rango configurado.

* Se puede especificar la misma tarea de interrupcién para varios valores
objetivo.

* La tabla de comparacién de rangos contiene ocho rangos, cada uno de
los cuales se define mediante un limite inferior y un limite superior. Si no
va a utilizarse un rango, configure el nimero de tarea de interrupcion
como FFFF hexadecimal para deshabilitarlo.




REGISTER COMPARISON TABLE: CTBL(882) Seccion 5-4

Indicadores

Ejemplo

| 000000
|1

e La tarea de interrupcién soélo se ejecutara una vez, cuando el valor actual
alcance el rango.

* Si el valor actual corresponde a mas de un rango cuando se ejecuta la
comparacién, se dara prioridad a la tarea de interrupcion mas préxima al
inicio de la tabla. Las demas tareas de interrupcion se ejecutaran en los
ciclos siguientes.

* Si no hay motivo para ejecutar una tarea de interrupcion, especifique
AAAA hexadecimal como numero de tarea de interrupcion. Los resulta-
dos de una comparacion de rango pueden leerse con la instruccién
PRV(881) o utilizando los indicadores de comparacién de rango en curso.

Nota Se producira un error si el limite superior es menor que el limite inferior de
cualquier rango.

Nombre Etiqueta Operacion
Indicador de |ER ON si se excede el rango especificado para P o C.
error ON si se ha especificado 0 como nimero de los valores

objetivo para la comparacion de valores objetivo.

ON si el numero de los valores objetivo especificados
para la comparacion de valores objetivo excede de 48.

ON si se ha especificado el mismo valor objetivo méas de
una vez en la misma direccion de comparacion de valo-
res objetivo.

ON si el valor superior es menor que el valor inferior de
cualquier rango.

ON si los valores configurados para todos los rangos se
deshabilitan durante una comparacioén de rango.

ON si el contador de alta velocidad esta configurado para
el modo de impulsos ascendente y en la tabla de compa-
racion se configura la direccidon descendente.

ON si una instruccion se ejecuta cuando el contador de
alta velocidad esta configurado en modo circular y el
valor especificado excede del valor circular maximo.

ON si se especifica un puerto no configurado para un
contador de alta velocidad.

ON si se ejecuta para un método de comparacion dife-
rente mientras la comparacion ya esta en curso.

Cuando en el siguiente ejemplo de comparacién CIO 000000 se pone en ON,
CTBL(882) registra una tabla de comparacion de valores objetivo e inicia una
comparacién en el contador de alta velocidad 0. El contaje del valor actual del
contador de alta velocidad se realiza en direccién ascendente vy, al llegar a
500, alcanza el valor objetivo 1, tras lo cual se inicia la tarea de interrupcion 1.
Si el valor actual se incrementa hasta 1000, alcanza el valor objetivo 2, tras lo
cual se inicia la tarea de interrupcién 2.

@CTBL D00100 0002 jeti
Entrada de contador de alta Dos valores objetivo
#0000| velocidad O D00101 01F4 L ) )
#0000 | Registrar la tabla de comparacién p0o102| 0000 Valor objetivo 1: 0000 01F4 hexadecimal (500)
objetiva e iniciar la comparacion
D00100 D00103 0001 Ascendente, numero de tarea de interrupcion 1

D00104| 03E8
0010 } Valor objetivo 2: 0000 03E8 hexadecimal (1000)

D00105 0000
D00106| 0002 Ascendente, nimero de tarea de interrupcion 2
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5-5 SPEED OUTPUT: SPED(885)

Finalidad

Simbolo de diagrama de
relés

Variaciones

Areas de programa
aplicables

Operandos
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SPED(885) se utiliza para configurar la frecuencia de impulsos de salida de un
determinado puerto e iniciar la salida de impulsos sin aceleracion ni decelera-
cion. Es posible tanto el control de velocidad en modo continuo como el posicio-
namiento en modo independiente. Para el posicionamiento en modo indepen-
diente, el nimero de impulsos se configura utilizando la instruccion PULS(886).

SPED(885) también puede ejecutarse durante la salida de impulsos para cam-
biar la frecuencia de salida, creando cambios progresivos en la velocidad.

Esta instruccion sélo es compatible con las CPUs CJ1M-CPU21/CPU22/
CPU23.

—— SPED(885)
P
M P: Especificador de puerto
M: Modo de salida
= F: Primer canal de la
frecuencia de impulsos
Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condicion ON | SPED(885)
Se ejecuta una vez en el diferencial @SPED(885)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si

P: Especificador de puerto
El especificador de puerto especifica el puerto desde donde saldran los
impulsos.

P Puerto

0000 hex. Salida de impulsos 0

0001 hexadecimal | Salida de impulsos 1

M: modo de salida
El valor de M determina el modo de salida.

15 1211 87 43 0

| | | | |

L Modo
0 hexadecimal: Continua
1 hexadecimal: Independiente
Direction (Orientacién)
0 hexadecimal: CW
1 hexadecimal: CCW

Método de salida de impulsos (ver nota)
0 hexadecimal: CW/CCW
1 hexadecimal: Impulsos + direccion
— Siempre 0 hexadecimal

Nota: Utilice el mismo método de salida de impulsos al utilizar las salidas de impulsos O y 1.



SPEED OUTPUT: SPED(885)

Seccion 5-5

Especificaciones del
operando

Descripcion

F: Primer canal de frecuencia de impulsos
El valor de F y F+1 configura la frecuencia de impulsos, en Hz.

15

0

-

F+

-

Canal superior de frecuencia objetivo

Canal inferior de frecuencia objetivo j 0 a 100.000 Hz

(0000 0000 a 0001 86A0 hexadecimal)

Area P M F

Area CIO CIO 0000 hasta CIO 6142

Area de trabajo WO000 hasta W510

Area de bit de HO000 hasta H510

retencién

Area de bit auxiliar A000 hasta A958

Area de temporizador | --- TOO000 hasta T4094

Area de contador - - C0000 hasta C4094

Area DM D00000 hasta D32766

Area EM sin banco

Area EM con banco

Direcciones DM/EM --- --- @ D00000 hasta @ D32767

indirectas en binario

Direcciones DM/EM --- --- *D00000 hasta *D32767

indirectas en BCD

Constantes Véase la des- | Véase la des- | Véase la descripcion del

cripcion del | cripciéon del | operando.
operando. operando.

Registros de datos

Registros de indice

Direccionamiento indi- | --- --- ,IR0 hasta ,IR15

recto utilizando regis- —2048 hasta +2047 IR0

tros de indice hasta
—2048 hasta +2047 ,IR15
DRO hasta DR15, IR0 hasta
IR15
JJRO+(++) hasta ,IR15+(++)
,—(=-)IRO hasta, —(— -)IR15

SPED(885) inicia la salida de impulsos en el puerto especificado en P utilizando
el método especificado en M y con la frecuencia especificada en F. La salida de
impulsos se iniciara cada vez que se ejecute SPED(885). Normalmente sera
suficiente utilizar la version diferenciada (@ SPED(885)) de la instruccion o bien
una condicidn de ejecucion que se ponga en ON durante un solo scan.

Frecuencia de impulsos

Frecuencia .._| ...
objetivo

» Hora

A
SPED(885) se ha ejecutado.

En modo independiente, la salida de impulsos se detendra automaticamente

cuando haya salido el numero de impulsos configurado anteriormente con la

instruccién PULS(886). En modo continuo, la salida de impulsos continuara
hasta que el programa la detenga.
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Seccion 5-5

m Control de velocidad en modo continuo

Si durante la salida de impulsos se cambia el modo entre independiente y
continuo, se producira un error.

Al iniciarse el funcionamiento en modo continuo, la salida de impulsos conti-
nuara hasta que se detenga desde el programa.
Nota La salida de impulsos se detendra de inmediato si la CPU cambia al modo
PROGRAM.

Ejecucion de SPED(885)

Opera- |Finalidad | Aplicacion Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento/
cién instrucciones

Inicio de la | Iniciar la Cambio de : . Salida de impulsos | SPED(885)
salida de salida ala |la velocidad Frecuencia de impulsos a una frecuencia (Continua)
impulsos velocidad | (frecuencia) . especificada.

especifi- | en un paso Frecuencia

cada objetivo

Hora
Ejecucion de SPED(885)
Cambio de | Cambiarla | Cambio de : ; Cambia la frecuen- | SPED(885)
la configu- | velocidad | la velocidad Frecuencia de impulsos cia (superior o infe- | (Continua)
racion en un paso | durante el F . rior) de la salidade ||
funciona- recuencia impulsos en un
: ‘ot SPED(885)
miento objetivo paso. (Continua)
Frecuencia actual
Hora

Detencion | Detencién | Detencion : : Detiene la salida de | SPED(885)
de la salida |de la inmediata Frecuencia de impulsos impulsos inmediata- | (Continua)
de impulsos | salida de mente. 1

impulsos Frecuencia actual INI(880)

Hora
Ejecucién de INI(880)

Detencién | Detenciéon Frecuencia de impulsos Detiene la salida de | SPED(885)

de la inmediata impulsos inmediata- | (Continua)

salida de : mente.

: Frecuencia actual

impulsos SPED(885) (conti-

nuo, frecuencia
objetivo de 0 Hz)
Hora
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m Posicionamiento en modo independiente

Nota

Al iniciarse una operaciéon en modo independiente, la salida de impulsos con-
tinuara hasta que haya salido el nimero de impulsos especificado.

1.

La salida de impulsos se detendra de inmediato si la CPU cambia al modo
PROGRAM.

El numero de impulsos de salida debe configurarse cada vez que se reini-
cie la salida.

El numero de impulsos de salida debe configurarse de antemano con la

instruccion PULS(881). No sera posible la salida de impulsos con la ins-
truccion SPED(885) si antes no se ejecuta la instruccion PULS(881).

La direccion configurada en el operando SPED(885) se ignorara si el nu-
mero de impulsos se configura con PULS(881) como valor absoluto.
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Seccion 5-5

Opera- | Finalidad | Aplica- Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento/
cion cion instrucciones
Inicio de | Iniciar la Posiciona- ) . o Inicia la salida de PULS(886)
lasalida |salidaala |miento sin Frecuencia de _Numlero QSpeC'f'.?.ad%de impulsos a una fre- | |
de impul- |velocidad | acelera- impulsos 'mp;. sots (IgapLeSCISIgg ° cuencia especifi- - | gpep ggr)
sos especifi- cion ni F . mediante (886)) cada y se detiene | (i qooen i nte)
cada decelera- tr)e_chenaa | inmediatamente P
cién objetivo l cuando ha salido el
numero especifi-
Hora cado de impulsos.
Ejecucion de Da salida al nimero Nota ’dg ggrﬁgisal; la
SPED(885)  especificado de impulsos y, pOSicion obje-
a continuacion, se detiene. tivo (nimero
especificado
de impulsos)
durante el
posiciona-
miento.
Cambio Cambiar la | Cambio de : NG fficad SPED(885) puede |PULS(886)
de la con- |velocidad | la veloci- ggeﬁenl(;'gs d:TnmeprﬁlsggfglslpC:mo El nimero de ejecutarse durante | |
figuracién |en un paso |dadenun pu ficado mediante impulsos el posicionamiento SPED(885)
paso Nueva frecuen-1  PULS(886)  especificado con el fin de cam- | o DR
durante el cia objetivo mediante biar (aumentaro | (Independiente)
funciona- Frecuencia PULS(886) no reducir) la frecuen-
miento objetivo cambia cia de la salida de | SPED(885)
original ' impulsos en un (Independiente)
Hora paso.
Ejecucion de SPED(885) hjopg]sd%%’poogls‘;e_
(modo independiente) SPED(885) (modo indepen- cificado de
diente) se ha vuelto a ejecutar | impulsos) no cam-
para cambiar la frecuencia bia.
objetivo (la posicion objetivo
no cambia).
Deten- Detener la | Detencion N } Detiene la salida de | PULS(886)
cion de la | salida de inmediata Frecuencia de impulsos impulsos inmediata- | |
salida de |impulsos . mente y borra el )
impulsos | (no se Frecuencia -9 numero de impul- Sgn%?ér?%?) (Inde
mantiene el actual ! sos establecido de | P
nimero de | salida. L
impulsos ! INI(880)
configu- Hora
rado). PLS2(887)
Ejecucion de  Ejecucion v
SPED(885)  de INI(880) INI(880)
Detencion | Detencion : : Detiene la salida de | PULS(886)
de la salida |inmediata Frecuencia de impulsos impulsos inmediata- | |,
de impul- mente y borra el
sos (No se Frecuencia actual -9 numero de impul- (SlrliclizeDgr?g)iZente)
mantiene el 1 sos establecido de P
numero de | salida.
impulsos 1 SPED(885),
estable- ! H (independiente,
cido). ora frecuencia obje-
Ejecucion de Ejecucién de tivo de 0 Hz)
SPED(885) SPED(885)
Indicadores
Nombre Etiqueta Operacion
Indicador de |ER ON si se excede el rango especificado para P, Mo F.

error

ON si ya se estan ejecutando PLS2(887) u ORG(889)
pa(rja controlar la salida de impulsos del puerto especifi-
cado.
ON si se utiliza SPED(885) o INI(880) para cambiar el
modo entre salida continua y salida independiente
durante la salida de impulsos.
ON si se ejecuta SPED(885) en una tarea de interrupcion
al ejecutarse una instruccién de control de salida de
impulsos en el curso de una tarea ciclica.

ON si SPEC(885) se ejecuta en modo independiente con
un numero absoluto de impulsos y no se ha establecido
el origen.
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SET PULSES: PULS(886)

Seccion 5-6

Ejemplo Cuando en el siguiente ejemplo de programacion CIO 000000 se pone en
ON, PULS(886) especifica el numero de impulsos de salida de la salida de
impulsos 0. Se configura un valor absoluto de 5.000 impulsos. A continuacion
se ejecuta SPED(885) para iniciar la salida de impulsos empleando el método
CW/CCW en direccién horaria y en modo independiente, a una frecuencia
objetivo de 500 Hz.

000000
1 @PULS D00100 1388 } Numero de impulsos de salida: 5.000
#0000| Salida de impulsos 0 D00101| 0000
#0000| Tipo de impulso: Relativo
D00100 Do0T10| O01F4 } Frecuencia objetivo: 500 Hz
D00111 0000
@SPED

) ) Frecuencia de impulsos
#0000 Salida de impulsos 0 P

#0001 | Método: CW/CCW Frecuencia ---

D0o110| Direccion: CW objetivo:

Modo: Independiente 500 Hz )
5.000 impulsos

y > Hora

—PULS(881) y
—SPED(885) se han ejecutado.

5-6 SET PULSES: PULS(886)

Finalidad

Simbolo de diagrama de
relés

Variaciones

Areas de programa
aplicables

Operandos
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PULS(886) se utiliza para establecer el nimero de impulsos de salida de las
salidas arrancadas con SPED(885) o ACC(888) en modo independiente.

Esta instruccién sélo es compatible con las CPUs CJ1M-CPU21/CPU22/CPU23.

—1 PULS(886)
P
T P: Especificador de puerto
N T: Tipo de impulso
N: Numero de impulsos
Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condicién ON | PULS(886)
Se ejecuta una vez en el diferencial @PULS(886)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si

P: Especificador de puerto

El especificador de puerto indica el puerto. Los parametros configurados en
Dy en N se aplicaran a la siguiente instruccion SPED(885) o ACC(888) en la
que se haya especificado la misma ubicacién de salida de puerto.

P Puerto
0000 hex. Salida de impulsos 0
0001 hexadecimal | Salida de impulsos 1




SET PULSES: PULS(886)

Seccion 5-6

Especificaciones del
operando

Descripcion

T: Tipo de impulso

T especifica los tipos de impulsos de salida:

T

Tipo de impulso

0000 hex.

Relativo

0001 hexadecimal

Absoluto

N y N+1: Namero de impulsos
Ny N+1 especifican el nimero de impulsos de salidas de impulsos relativas o
bien la posicion objetivo absoluta de impulsos absolutos, en formato hexade-

cimal de 8 digitos.

15

0

N | Canal inferior con niimero de

impulsos

N+

-

Canal superior con niimero de impulsos

J

L Salida de impulsos relativos:
0 a 2.147.483.647 (0000 0000 a 7FFF FFFF hexadecimal)

Salida de impulsos absolutos:
—2.147.483.648 a 2.147.483.647 (8000 0000 a 7FFF FFFF hexadecimal)

El nimero real de impulsos de movimiento que saldran sera el siguiente:

En el caso de salida de impulsos relativos, el nimero de impulsos de movi-
miento = el numero configurado de impulsos. En el caso de salida de impul-

sos absolutos, el numero de impulsos de movimiento =

configurado de impulsos — el valor actual.

el numero

Area P T N

Area CIO ClO 0000 hasta CIO 6142

Area de trabajo WO000 hasta W510

Area de bit de reten- | --- HO0O hasta H510

cion

Area de bit auxiliar A448 hasta A958

Area de temporizador |--- TO00O0 hasta T4094

Area de contador C0000 hasta C4094

Area DM D00000 hasta D32766

Area EM sin banco

Area EM con banco | ---

Direcciones DM/EM @ D00000 hasta @ D32767

indirectas en binario

Direcciones DM/EM --- *D00000 hasta *D32767

indirectas en BCD

Constantes Véase la des- | Véase la des- | Véase la descripcion del ope-

cripcion del | cripcion del rando.
operando. operando.

Registros de datos

Registros de indice

Direccionamiento indi- | --- ,IR0 hasta ,IR15

recto utilizando regis- —2048 hasta +2047 .IRO

tros de indice hasta ’
—2048 hasta +2047 ,IR15
DRO hasta DR15, IR0 hasta
IR15
,JIRO+(++) hasta ,IR15+(++)
,—(—-)IR0 hasta, —(- -)IR15

PULS(886) configura el tipo y niumero de impulsos especificados en T y N para el
puerto especificado en P. La salida real de impulsos se iniciara en una fase pos-
terior del programa utilizando SPED(885) o ACC(888) en modo independiente.
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Indicadores

Precauciones

Ejemplo

000000

Nombre Etiqueta Operacion
Indicador de | ER ON si se excede el rango especificado para P, T o N.
error ON si PULS(886) se ejecuta en un puerto del que ya

estan saliendo impulsos.

ON si se ejecuta PULS(886) en una tarea de interrupcion
al ejecutarse una instruccion de control de salida de

impulsos en el curso de una tarea ciclica.

* Se producira un error si PULS(886) se ejecuta cuando ya estan saliendo
impulsos. Para evitarlo, utilice la version diferenciada (@PULS(886)) de
la instruccién o bien una condicion de ejecucion que se ponga en ON
durante un solo scan.

* El niumero calculado de salida de impulsos para PULS(886) no cambiara
aunque se utilice INI(880) para modificar el valor actual de la salida de
impulsos.

* La direccién configurada para SPED(885) o ACC(888) se ignorara si el
numero de impulsos se configura con PULS(881) como valor absoluto.

* Es posible salir fuera del rango del valor absoluto del numero de salidas
de impulsos (-2.147.483.648 hasta 2.147.483.647).

Cuando en el siguiente ejemplo de programacion CIO 000000 se pone en
ON, PULS(886) especifica el numero de impulsos de salida de la salida de
impulsos 0. Se configura un valor absoluto de 5.000 impulsos. A continuacion
se ejecuta SPED(885) para iniciar la salida de impulsos empleando el método
CW/CCW en direccion horaria y en modo independiente, a una frecuencia
objetivo de 500 Hz.

@PULS D00100 1388 , . .
) ) Numero de impulsos de salida:
#0000| Salida de impulsos 0 D00101 0000 5,000
#0000| Tipo de impulso: Relativo
D00110 01F4
D00100 Frecuencia objetivo: 500 Hz
D00111 0000
@SPED

#0000| Salida de impulsos 0

#0001| Método: CW/CCW

D00110 Direccion: CW

Modo: Independiente

5-7 PULSE OUTPUT: PLS2(887)

Finalidad

102

PLS2(887) da salida al nimero especificado de impulsos al puerto especifi-
cado. La salida de impulsos se inicia a la frecuencia de inicio especificada,
acelera hasta la frecuencia objetivo a la velocidad de aceleracion especifi-
cada, desacelera a la velocidad de deceleracion especificada y se detiene
aproximadamente a la misma frecuencia que la de inicio. Sélo se admite el
posicionamiento en modo independiente.

PLS2(887) también puede ejecutarse durante la salida de impulsos para
cambiar el numero, la frecuencia objetivo, la velocidad de aceleracion o la
velocidad de deceleracion de los impulsos de salida. Asi, PLS2(887) podra
utilizarse para cambios graduales de velocidad con diferentes velocidades de
aceleracion y deceleracion, cambios de posicidn objetivo, cambios de veloci-
dad objetivo 0 cambios de direccién.

Esta instruccion solo es compatible con las CPUs CJ1M-CPU21/CPU22/
CPU23.



PULSE OUTPUT: PLS2(887) Seccion 5-7

Simbolo de diagrama de
relés

Variaciones

Areas de programa
aplicables

Operandos

— PLS2(887)
P
M P: Especificador de puerto
M: Modo de salida
s S: Primer canal de la tabla
de opciones
F: Primer canal de la frecuencia
F de inicio
Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condicion ON |PLS2(887)
Se ejecuta una vez en el diferencial @PLS2 (887)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si

P: Especificador de puerto
El especificador de puerto indica el puerto.

P Puerto

0000 hex. Salida de impulsos 0

0001 hexadecimal | Salida de impulsos 1

M: modo de salida
El contenido de M especifica los parametros de salida de impulsos:

15 1211 87 43 0

| | | | |

L Modo
0 hexadecimal: Impulsos relativos
1 hexadecimal: Impulsos absolutos

Direction (Orientacion)
0 hexadecimal: CW
1 hexadecimal: CCW

Método de salida de impulsos (ver nota)
0 hexadecimal: CW/CCW
1 hexadecimal: Impulsos + direccion

— Siempre 0 hexadecimal

Nota: Utilice el mismo método de salida de impulsos al utilizar las salidas de impulsos 0y 1.
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Especificaciones del
operando

S: Primer canal de tabla de configuracion
El contenido de S hasta S+5 controla la salida de impulsos, tal y como puede
apreciarse en los siguientes diagramas.

15 0
S1 Relacion de aceleracion

e CPUs CJ1M Pre-Ver. 2.0

1 a2.000 Hz (0001 a 07D0 hexadecimal)
e CPUs CJ1M Ver. 2.0

1 a 65.535 Hz (0001 a FFFF hexadecimal)
Especifique el aumento o la disminucién de la frecuencia por periodo
de control de impulsos (4 ms).

S1+1 Relacién de deceleracion

(0000 0000 a 0001 86A0 hexadecimal)

S1+2 | Canal inferior con frecuencia objetivo 1 a 100.000 Hz
S1+3 |Canal superior con frecuencia objetivo

Especifique la frecuencia después de la aceleracion en Hz.

Canal inferior con nimero
de impulsos de salida
Canal superior con nimero
de impulsos de salida

L Salida de impulsos relativos: 0 a 2.147.483.647
(0000 0000 a 7FFF FFFF hexadecimal)

S1+4
S1+5

Salida de impulsos absolutos: -2.147.483.648 a 2.147.483.647
(8000 0000 a 7FFF FFFF hexadecimal)

El numero real de impulsos de movimiento que saldran sera el siguiente:

En el caso de salida de impulsos relativos, el nimero de impulsos de movi-
miento = el numero configurado de impulsos. En el caso de salida de impul-
sos absolutos, el numero de impulsos de movimiento = el ndmero
configurado de impulsos — el valor actual.

F: Primer canal de la frecuencia de inicio
La frecuencia de inicio se especifica en F y F+1.

15 0
Canal inferior con frecuencia de inicio ] 0 a 100.000 Hz

n

(0000 0000 a 0001 86A0 hexadecimal)

F+1 | Canal superior con frecuencia de inicio

Especifique la frecuencia de inicio en Hz.

Area

M S F

Area CIO

CIlO 0000 hasta CIO 6138 | CIO 0000 hasta CIO 6142

Area de trabajo

WO000 hasta W506 WO000 hasta W510

Area de bit de retencién

HOO00 hasta H506 HOO00 hasta H510

Area de bit auxiliar

AO000 hasta A954 A000 hasta A958

Area de temporizador

TO000 hasta T4090 TO000 hasta T4094

Area de contador

C0000 hasta C4090 C0000 hasta C4094

Area DM

D00000 hasta D32762 D00000 hasta D32766

Area EM sin banco

Area EM con banco

Direcciones DM/EM
indirectas en binario

@ D00000 hasta @ D32767

@ DO00000 hasta @ D32767

Direcciones DM/EM
indirectas en BCD

*D00000 hasta *D32767

*D00000 hasta *D32767

Constantes

Véase la des- |Véase lades- |--- Véase la descripcion del
cripcion del cripcién del operando.
operando. operando.

Registros de datos
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Area P M ) F
Registros de indice
Direccionamiento indi- ,IRO hasta ,IR15 ,IRO hasta ,IR15
recto utilizando regis- —2048 hasta +2047 ,IR0 —2048 hasta +2047 ,IRO
tros de indice hasta hasta

—2048 hasta +2047 ,IR15 —2048 hasta +2047 ,IR15

DRO hasta DR15, IR0 hasta | DRO hasta DR15, IR0 hasta
IR15 IR15

JRO+(++) hasta ,IR15+(++) |,IRO+(++) hasta ,IR15+(++)
,—(—-)IR0 hasta, —(— -)IR15 | ,—(— -)IR0 hasta, —(— -)IR15

Descripcion

Nota

PLS2(887) inicia la salida de impulsos en el puerto especificado en P, utili-
zando el modo especificado en My a la frecuencia de inicio especificada en F
(1 en el diagrama). La frecuencia se incrementa en cada periodo de control
de impulsos (4 ms) en la velocidad de aceleracion especificada en S, hasta
alcanzar la frecuencia objetivo especificada en S (2 en el diagrama). Una vez
alcanzada la frecuencia objetivo, la aceleracion se detendra y la salida de
impulsos continuara a velocidad constante (3 en el diagrama).

El punto de deceleracién se calcula a partir del nimero de impulsos de salida
y de la velocidad de deceleracion especificados en S. Una vez alcanzado
dicho punto, la frecuencia disminuye cada periodo de control de impulsos (4
ms) a la velocidad de deceleracion especificada en S hasta alcanzar la fre-
cuencia de inicio especificada en S. En ese momento, la salida de impulsos
se detiene (4 en el diagrama).

La salida de impulsos se inicia cada vez que se ejecuta PLS2(887). Normal-
mente sera suficiente utilizar la version diferenciada (@ PLS2(887)) de la ins-
truccién o bien una condicién de ejecucion que se ponga en ON durante un
solo barrido.

Frecuencia de impulsos

Frecuencia ..
objetivo

Frecuencia __
de inicio

Hora

PLS2(887) se ha ejecutado.

PLS2(887) sdlo puede utilizarse para posicionamiento.

En las CPUs CJ1M, PLS2(887) podra ejecutarse durante la salida de impul-
sos de ACC(888) en modo independiente o continuo, asi como durante la ace-
leracion o deceleracién, o a velocidad constante. (ver nota). ACC(888)
también podra ejecutarse durante la salida de impulsos PLS2(887) en el curso
de la aceleracion o deceleracién, o mientras esté en velocidad constante.

La ejecucion de PLS2(887) durante el control de velocidad con ACC(888)
(modo continuo) con la misma frecuencia objetivo que ACC(888) podra utili-
zarse para interrumpir la alimentacion de una distancia fija. En esta aplica-
cién, PLS2(887) no ejecutara la aceleracién. Pero si la velocidad de
aceleracion se configura como 0, el indicador de error se pondra en ON y
PLS2(887) no se ejecutara. Configure siempre la velocidad de aceleracién
con un valor distinto de 0.
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m Posicionamiento en modo independiente

Nota La salida de impulsos se detendra de inmediato si la CPU cambia al modo

PLS2(887) se ha ejecutado

para cambiar la posicion
objetivo (la frecuencia objetivo
y las relaciones de aceleracion
o deceleracion no cambian).

una velocidad
constante tras
cambiar la
configuracion,
se producira
un errory la
operacion ori-
ginal conti-
nuard hasta la
posicion obje-
tivo original.

PROGRAM.
Opera- | Finalidad | Aplicacién Cambios de frecuencia Descripcion Procedi-
cion miento/in-
strucciones
:nici?_(cjie Cont_rgl Itra- quictiona- Frecuencia de Ntmero especificado Aclzele_ra y dfc_a_cele[a a | PLS2(887)
do |Gomplejo |aceleraciony | impulsos de impulsos Saliga de mpulsos
impul- Pl deceleraciég’ Frecuencia / . se detiene cﬂando
sos trapezoidal objetivo  |Retcien /ge?cl;ae?elzeg c?gn ha salido el niimero
(Se utilizan raciot de impulsos especifi-
trienlgcgonaerz ?als' Frecuencia™ I* Frecuencia cado (ver nota).
acelergcic')n y de inicio - T l_(lic(’eréclietencwn Nota Es posible
I lera- . » r . cambilgr la )
Cal(')c[j’]e(i/eeﬁ)g- E{_eg;mog de . La salida se _cjehene. posicion obje-
; velocl: (887) Frecuencia Punto de deceleracion tivo (numero
dad de inicio) ot (nt
El ni d objetivo especificado
| nulmero e alcanzada. de impulsos)
Rgléesc():sam- durante el
biarse durante mgﬁgna-
el posiciona- ’
miento.
Cambio | Cambiar Cambio de la . i PLS2(887) puede PLS2(887)
- - - N f .
dela paulatina- | velocidad Frecuencia i;&ggf&ﬁgéﬁgﬁge ejecutarse duranteel | |,
configu- | mente la objetivo (fre- de impulsos mediante PULS(886)) posicionamiento con | | gogg
racion |velocidad | cuencia) Frecuencia objetivo| "~ """ "~ el fin de cambiar la (887)
(conrela- | durante el modificada relacion de acelera-
ciones de | posiciona- Frecuencia el g cion, de decelera- PULS(886)
acelera- miento objetivo decelera. cién y la frecuencia 1
cién y dece- | (relaciones de " objetivo.
leracion gceleracién y Hora Nota Para evitar A|‘CdC (8883' t
distintas) 3§?ﬂg§°ié" ,'iﬁ&'gg’g‘) ((je | que la posi- (Independiente)
modo ; ion objetivo
. / PLS2(887) se ha ejecutado para cion obje
independiente) . mbar la frecuencia objetivo y se cambie de PLS2(887)
las relaciones de aceleracion o de- forma intencio-
celeracion. (La posicion objetivo nada, debe
no cambia. La posicion objetivo especificarse
original se vuelve a especificar.) la posicion
objetivo origi-
nal en las
coordenadas
absolutas.
Cambiar la | Cambio de la Ntmero de PLS2(887) puede PLS2(887)
Boeio  |fvoduanteel | Frecuencia NUMere - impuisos modifi- | PECHETSEIARIES |1
ici de impulsos SSPeCNCato  cado mediante Cfin d riar 1o | PLS2(887)
posiciona- de impulsos PLS2(887) el fin de cambiar la
miento (fun- : posicion objetivo PULS(886)
C|ér|1 dle ;mcm Frecuencia (nur)mlaro dle ImquII- 1
multiple objetivo Relacion do T N so0s), la relaciéon de A
ol N aceleracion, de (Igc%(gesgéi ente)
cion N deceleracion y la fre-
i Hora cuencia objetivo.
Ejecucion de Nota Sino puede PLS2(887)
PLS2(887) mantenerse
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Opera- | Finalidad | Aplicacion Cambios de frecuencia Descripcion Procedi-
cion miento/in-
strucciones
Cambio | Cambiar Cambio de la Numero de PLS2(887) puede PULS(886)
de con- | paulatina- | posicion obje- _ Numero de impulsos  impulsos modifi- ejecutarseduranteel | |
figura- | mente la tivo y la veloci- Z;eif:eﬂl‘;'gs especificado cado mediante posicionamiento con ACC(888)
cion, posicién dad objetivo ae mp! mediante PL82(887)-/ PLS2(887). el fin de cambiar la (Independiente)
conti- | objetivoy la | (frecuencia) F'ec_‘;_enc'a objetivo posicion objetivo P
nuacién |velocidad | durante el modi ';ada , (ntmero de impul-
posiciona- il (L sos), la relacion de | PLS2(887)
miento (fun- . iecoira: aceleracion, de
cion de inicio deceleracion y la fre-
multiple) i Hora cuencia objetivo.
S Nota Si no puede
PLS2(887) PLS2(887) se ha ejecutado
para cambiar la frecuencia mantener_se
objetivo y las relaciones de una velocidad
aceleracion y deceleracion. constante tras
cambiar la
configuracion,
se producira
un errory la
operacion ori-
ginal conti-
nuara hasta la
posicion obje-
tivo original.
Cambio de las . : PLS2(887) puede PLS2(887)
relaciones de Frecuencia gl:;;?eg{ﬁcgg CI)IT;%L:BOS ejecutarse duranteel | |
aceleracion y de impulsos  Relacion de posicionamiento
deceleracion | Nueva frecugncia ssbracgny  PLS2(887) #N. (aceleracion o dece- PLS2(887)
durante el objetivo leracién) con el fin PULS(886)
posiciona- Frecuencia de cambiar larela- | |
miento (fun- | objetivo original |% cion de aceleracion | y ~~ gag
cion de inicio § ol Hor. o de deceleracion. (Inde(penc)iiente)
multiple) Ejecucién del IT o ora
PLS2(887) #1 | | Ejecucion de PLS2(887) #N
Ejecucién de PLS2(887) #3 PLS2(887)
Ejecucion de
PLS2(887) #2
Cambiar de | Cambio de la Numero PLS2(887) puede PLS2(887)
WO | Gurantosl | Frecuendia - especiicado posicionamiento con | b s(as7)
posiciona- CZmbio de direccion en la relacién especificacion de
miento Frecuencia l de deceleracion especificada ggﬁlgfﬁﬁ ggscc;lﬁg%r EULS(BBG)
objetivo \ Numero de impulsos | 5 jmpyisos absolutos
D (posicion) modificado | o invertir Ia direc- ACC(888)
N /por PLS2(887). cion. (Independiente)
L Hora
Eiooucid
déeglﬂ%gn PLS2(887)
(887) Ejecucion de
PLS2(887)
Deten- |Detenciéon | Detencion : : Detiene la salida de | PLS2(887)
cién de | de la salida |inmediata Frecuencia de impulsos impulsos inmediata- | |
| deimpulsos . mente y borra el INI(880)
a. (No se Frecuencia -9 numero de impulsos
salida | mantiene el actual ] de salida.
de nimero de |
impul- impulsos 1
estable- ! . Hora
503 cido).
Ejecucion de  Ejecucion
SPED(885)  de INI(880)
Detencion | Deceleracion : : Decelera la salida de | PLS2(887)
de la salida | hasta dete- Frecuencia de impulsos impulsos hasta que | |
deimpulsos | nerse ) se detiene. T
paulatina- Frecuencia -\ Relacién de Sgr%(lgﬁﬁg (f'pg_e
mente. (No actual “)/ deceleracion cuencia objetivo
qo marn- \ de 0 Hz)
tiene el Frecuencia \
numero de objetivo = 0 Hora
impulsos
estable- Ejecuciéon de Ejecucion de
cido.) PLS2(887)  ACC(888)
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Nota Control triangular
Si el numero especificado de impulsos es menor que el numero necesario
para alcanzar la frecuencia objetivo y volver a cero, la funcion reducira auto-
maticamente el tiempo de aceleracion o deceleracién y realizara un control
triangular (sélo aceleracion y deceleracion). No se producira ningun error.

Numero de impulsos
Frecuencia de especificado
impulsos (especificado con
2(887))

Frecuencia
objetivo

Hora

Ejecucion de
PLS2(887)

m Alternancia entre control de velocidad en modo continuo y
posicionamiento en modo independiente

Aplicaciéon de ejemplo Cambios de frecuencia Descripcion Procedi-
miento/in-
strucciones
Cambio del control de Da salida al nimero de PLS2(887) puede ejecu- | ACC(888)
velocidad a posiciona- impulsos especificado en tarse durante una opera- | (Continua)
?dfgrt]?edgl ?ﬂ?gﬁ? fija PLS2(887) (Es posible Sggcfga%olrrlltlrg;gg \
] . utilizar especificaciones ; PLS2(887
miento gre_cuenlcia de impulsos relativas y g?g%ﬂ%g‘gﬁgs&smg” (887)
© IMPpLos abSOIUtaS)[ operacion de posiciona-
Frecuencia miento.
objetivo
Hora
Ejecucion de
ACC(888)
(modo Ejecucion de

continuo)  PLS2(887)

Interrupcion de distan- Frecuencia
cia fija

de impulsos

Frecuencia
actual

Hora

Ejecucion de
ACC(888) (modo

continuo) Ejecucion de PLS2(887) con

las siguientes opciones

¢ NUmero de impulsos = nimero de
impulsos hasta la detencién

« Especificacion de impulsos relativos

o Frecuencia objetivo = frecuencia
actual

¢ Relacion de aceleracion = 0001 a
07D0 hex.

o Relacién de deceleracion = relacion
de deceleracion objetivo
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Indicadores

Ejemplo

000000

Nombre Etiqueta Operacion
Indicador de |ER ON si se excede el rango especificado para P, M, So F.
error ON si PLS2(887) se ejecuta en un puerto del que ya

estan saliendo impulsos controlados mediante
SPED(885) u ORG(889).

ON si se ejecuta PLS2(887) en una tarea de interrupcion
al ejecutarse una instruccién de control de salida de
impulsos en el curso de una tarea ciclica.

ON si se ejecuta PLS2(887) para una salida de impulsos
absoluta sin haberse establecido el origen.

Cuando en el siguiente ejemplo de programacion CIO 000000 se pone en
ON, PLS2(887) inicia la salida de impulsos a partir de la salida de impulsos 0
con una especificacion de impulsos absoluta de 100.000 impulsos. La salida
de impulsos acelera a una velocidad de 500 Hz cada 4 ms a partir de 200 Hz,
hasta alcanzar la velocidad objetivo de 50 kHz. A partir del punto de decelera-
cion, la salida de impulsos disminuye a una velocidad de 250 Hz cada 4 ms
hasta alcanzar la velocidad de inicio de 200 Hz. En ese momento, la salida de
impulsos se detiene.

Frecuencia de impulsos
A

Frecuencia
objetivo 50 Hz

Frecuencia de
inicio 200 Hz

@PLS2 D00100 01F4 Velocidad de aceleracién: 500 Hz/4 ms
#0000| Salida de impulsos 0 D00101 00FA Velocidad de deceleracién: 250 Hz/4 ms
#0000 | Método: CW/CCW D00102 C350 . b o0 KH

Direccién: CW recuencia objetivo: 5 z
DO0100 Modo: Impulso relativo D00103 0000
Doo110 D00104 86A0 Numero de la salida de impulsos:

100.000 impulsos

D00105 0001 100.000 impulsos

D00110 00C8
D00111 0000

Frecuencia de inicio: 200 Hz

!

» Hora

PLS2(887) se ha ejecutado.

5-8 ACCELERATION CONTROL: ACC(888)

Finalidad

Simbolo de diagrama de
relés

ACC(888) ejecuta la salida de impulsos al puerto de salida especificado, a la
frecuencia especificada y con la velocidad de aceleracién y deceleracion
especificada. (La velocidad de aceleracion es idéntica a la velocidad de dece-
leracion.) Es posible tanto el control de velocidad en modo constante como el
posicionamiento en modo independiente. Para el posicionamiento se utiliza
ACC(888) en combinacion con PULS(886). ACC(888) también puede ejecu-
tarse durante la salida de impulsos para cambiar la frecuencia objetivo o la
velocidad de aceleracidn/deceleracion, permitiendo asi cambios de velocidad
paulatinos (graduales).

Esta instruccion soélo es compatible con las CPUs CJ1M-CPU21/CPU22/CPU23.

P: Especificador de puerto
M: Modo de salida

S: Primer canal de la tabla
de opciones

>
3
mg'Ua
o]
X
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Variaciones

Areas de programa
aplicables

Operandos

Especificaciones del
operando

110

Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condicion ON | ACC(888)
Se ejecuta una vez en el diferencial @ACC(888)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si

P: Especificador de puerto
El especificador de puerto especifica el puerto desde donde saldran los
impulsos.

P Puerto

0000 hex. Salida de impulsos 0

0001 hexadecimal | Salida de impulsos 1

M: modo de salida
El contenido de M especifica los parametros de salida de impulsos:

15 12 11 87 43 0

| | | | |

L Modo
0 hexadecimal: Modo continuo
1 hexadecimal: Modo independiente
Direction (Orientacién)
0 hexadecimal: CW
1 hexadecimal: CCW

Método de salida de impulsos (ver nota)
0 hexadecimal: CW/CCW
1 hexadecimal: Impulsos + direccion
L— Siempre 0 hexadecimal

Nota: Utilice el mismo método de salida de impulsos al utilizar las salidas de impulsos 0y 1

S: Primer canal de tabla de configuracion
El contenido de S hasta S+2 controla la salida de impulsos, tal y como puede
apreciarse en los siguientes diagramas.

15 0
S | Relacion de aceleracion odeceleracién| 1 a2 2.000 Hz (0001 a 07D0 hexadecimal)

Especifique el aumento o la disminucién de la frecuencia por periodo de control de impulsos (4 ms).

(0000 0000 a 0001 86A0 hexadecimal)

S+1 |Canal inferior con frecuencia objetivo 0 a 100.000 Hz
S+2 |Canal superior con frecuencia objetivo

Especifique la frecuencia después de la aceleracion en Hz.

Area P M )

Area CIO CIO 0000 hasta CIO 6141

Area de trabajo WO000 hasta W509

Area de bit de retencion | --- HOO00 hasta H509

Area de bit auxiliar A000 hasta A957

Area de temporizador | --- TO000 hasta T4093

Area de contador C0000 hasta C4093

Area DM D00000 hasta D32765
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Descripcion

Nota

Area P M S
Area EM sin banco
Area EM con banco
Direcciones DM/EM --- @ DO00000 hasta @ D32767
indirectas en binario
Direcciones DM/EM --- *D00000 hasta *D32767
indirectas en BCD
Constantes Véase la des- | Véase la des- | ---
cripcién del | cripcion del
operando. operando.

Registros de datos

Registros de indice

Direccionamiento indi- |--- --- ,IRO hasta ,IR15

recto utilizando regis- —2048 hasta +2047 ,IRO
tros de indice hasta —2048 hasta +2047
,JIR15

DRO hasta DR15,

IR0 hasta IR15

,IRO+(++) hasta ,IR15+(++)

,—(=-)IRO hasta, —(— -)IR15

ACC(888) inicia la salida de impulsos en el puerto especificado en P, utili-
zando el modo especificado en M y la frecuencia objetivo y velocidad de ace-
leracién/deceleracion especificados en S. La frecuencia se incrementara en
cada periodo de control de impulsos (4 ms) a la velocidad de aceleracién
especificada en S, hasta alcanzar la frecuencia objetivo especificada en S.

La salida de impulsos se inicia cada vez que se ejecuta ACC(888). Normal-
mente sera suficiente utilizar la version diferenciada (@ ACC(888)) de la ins-
truccién o bien una condicién de ejecucion que se ponga en ON durante un
solo scan.

Frecuencia de impulsos
Frecuencia ------cooemomm

objetivo ¢ Relacion de aceleracion
""" "o deceleracion

Hora

' I
8

ACC(888) se ha ejecutado.

En el modo independiente, la salida de impulsos se detendra automatica-
mente cuando haya salido el nimero de impulsos especificado. En modo
continuo, la salida de impulsos continuara hasta que el programa la detenga.
Si durante la salida de impulsos se intenta alternar entre los modos indepen-
diente y continuo se producira un error.

En las CPUs CJ1M, PLS2(887) podra ejecutarse durante la salida de impulsos
de ACC(888) en modo independiente o continuo, asi como durante la acelera-
cién o deceleracion, o a velocidad constante. (ver nota). ACC(888) también
podra ejecutarse durante la salida de impulsos PLS2(887) en el curso de la
aceleracioén o deceleracion, o mientras esté en velocidad constante.

La ejecucion de PLS2(887) durante el control de velocidad con ACC(888)
(modo continuo) con la misma frecuencia objetivo que ACC(888) podra utili-
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zarse para interrumpir la alimentacion de una distancia fija. En esta aplica-
cion, PLS2(887) no ejecutara la aceleracion. Pero si la velocidad de
aceleracion se configura como 0, el indicador de error se pondra en ON vy
PLS2(887) no se ejecutara. Configure siempre la velocidad de aceleracion
con un valor distinto de 0.

m Control de velocidad en modo continuo
La salida de impulsos continuara hasta que el programa la detenga.

Nota La salida de impulsos se detendra de inmediato si la CPU cambia al modo

PROGRAM.
Operacion | Finalidad Aplicacién Cambios de frecuencia Descripcién Procedi-
miento/in-
strucciones
Inicio de la | Iniciar la Aumento de la F iadei | Salida de impulsosy | ACC(888)
salida de salida con | velocidad (fre- recuencia de impulsos cambio de la frecuen- | (Continua)
impulsos la acelera- |cuencia) a una ) cia a una aceleracion/
cién y velo- | aceleracion fija Frecuencia desacele-racion fija.
cidad objetivo
especifica- )
das Frecuencia actual
Hora
Ejecucioén de
SPED(885)
Cambio de | Cambiar Cambio de la ; ; Cambia la frecuencia | ACC(888) o
la configura- | gradual- velocidad de Frecuencia de impulsos de la frecuencia actual | SPED(885)
cién mente la forma paulatina ) a una velocidad fija. (Continua)
velocidad | durante el fun- Frecuencia [wsisisnde Es posible aceleraro | |
cionamiento objetivo progiadild decelerar la frecuen- | Ao (ggg)
Frecuencia actual |= ca. (Continua)
Hora
Ejecucion de
ACC(888)
Cambio de la Frecuencia de impulsos Cambia la relacion de | ACC(888)
velocidad en ) Relacion de aceleracion n aceleracion o decele- | (Continua)
una curva lineal Frecuencia |- eacisn N racion durante la ace- | |,
poligonal objetivo o elucelgracién 2 leracion o la ACC(888)
durante el fun- 6 scelora. /] deceleracion. (Continua)
cionamiento . cion1 ~ /!
Frecuencia actual =
i Hora
Ejecucion de ACC(888) T I
Ejecucion de ACC(888)
Ejecucion de ACC(888)
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Operacion | Finalidad Aplicacién Cambios de frecuencia Descripcién Procedi-
miento/in-
strucciones
Detencion Detener la | Detencion ) ) Detiene inmediata- ACC(888)
de la salida |salida de inmediata Frecuencia de impulsos mente la salida de (Continua)
de impulsos | impulsos i impulsos. 1
Frecuencia actual
INI(880)
(continuo)
} +— Hora
Ejecucion de ACC(888)  Ejecucion de INI(880)
Detener la | Detencion : . Detiene inmediata- ACC(888)
salida de inmediata Frecuencia de impulsos mente la salida de (Continua)
impulsos Frecuencia actual f------- impulsos. {
SPED(885)
(continuo,
frecuencia
} — Hora objetivo de
Ejecucion de ACC(888)  Ejecucion de SPED(885) 0
Detener Deceleracion Frecuencia de impulsos Decelera la salida de | ACC(888)
paulatina- | hasta detenerse impulsos hasta dete- | (Continua)
g1ae“r&t§ (!Iae Frecuencia actual f------- ‘ Relacién de aceleracion nerla.
: o deceleracion (valor . ;2
impu|Sos { seleccionado al arrancar) Nota Si Ia _OP,eraC'O” ACC(888)
se inici6 con (continuo,
. i obiotivo - 0 ; ACC(888), sera | frecuencia
recuencia obietvo = t Hora vélida la veloci- | objetivo de
Ejecucion de ACC(888) Ejecucion de ACC(888) dad de acelera- 0
cién/decelera-
cién original.
Si la operacion
se inici6 con
SPED(885), la
velocidad de

aceleracion/
deceleracion
perdera su vali-
dez y la salida
de impulsos se
detendra de
inmediato.

m Posicionamiento en modo independiente

Nota

Al iniciarse una operacion en modo independiente, la salida de impulsos con-
tinuara hasta que haya salido el numero de impulsos especificado.

El punto de deceleracién se calcula a partir del nimero de impulsos de
salida y de la velocidad de deceleracion especificada en S. Una vez alcan-
zado dicho punto, la frecuencia disminuye cada periodo de control de impul-
sos (4 ms) a la velocidad de deceleracidn especificada en S hasta que haya
salido el numero de puntos especificados. En ese momento, la salida de
impulsos se detiene.

1. Lasalida de impulsos se detendra de inmediato si la CPU cambia al modo
PROGRAM.

2. El'numero de impulsos de salida debe configurarse cada vez que se reini-
cie la salida.

3. El ndmero de impulsos de salida debe configurarse de antemano con la
instruccion PULS(881). No sera posible la salida de impulsos con la ins-
truccién ACC(888) si antes no se ejecuta la instruccion PULS(881).
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ACCELERATION CONTROL: ACC(888)

Seccion 5-8

4. Ladireccién configurada en el operando ACC(888) se ignorara si el nume-
ro de impulsos se configura con PULS(881) como valor absoluto.

Opera- | Finalidad Aplicacion Cambios de frecuencia Descripcion Procedi-
cién miento/in-
strucciones
Inicio de | Control tra- | Posicionamiento ) . o Acelera y decelera a | PULS(886)
la salida | pezoidal con aceleracion y Frecuencia de mjﬂfsrgse(se‘)sezgﬁi&g%g e la misma relacion fija | |
de simple deceleracion tra- impulsos mepdiante PU‘I)_S(886)) y se detiene inmedia- ACC(888)
impulsos pezoidal (se utiliza tamente cuando ha (Indepen-
la misma relaciéon | Frecuencial...... salido el nimero dientg)
para la acelera- objetivo  [assna especificado de
cion y la decelera- o decelera impulsos (ver nota).
cion; sin velocidad .
de inicio) Hora Nota 'c;l:rﬁbsigrolzlble
lglaon(]absigro:;ble Ejecucion de  Da salida al nimero posicion obje-
nimero de impul- ACC(888) especificado de impulsos y, tivo (nu-mero
sos durante el a continuacion, se detiene. especificado
posicionamiento. de im-pulsos)
du-rante el
posiciona-
miento.
Cambio | Cambiar Cambio de la ’ ) . ACC(888) puede eje- | PULS(886)
dela paulatina- | velocidad objetivo Numero especi-  El nimero de cutarse durante el 1
configu- | mente la (frecuencia) E _ ficado de impul-  impulsos posicionamiento con ACC(888) 0
racion  |velocidad | durante el posicio- qoouerica  sos (especifica- especificado el fin de cambiar la | SEER gak)
(conrela- | namiento © Impulsos g‘b'ﬂ’gd'ame QSﬁgrgge o relacion de acelera- | i o0
ciones de | (relacion de acele- | Frecuencia obje- (886)) / cambi(a ) cién o deceleracion y dientg)
aceleracion | yacién = relacion tivo modificada i la frecuencia obje-
y_Qeqelgre_i- de deceleracion) Frecuencia [Facion do tivo. \
cién idénti- objetivo Py La posicién objetivo | ACC(888)
cas) oo (nimero especifi- (Indepen-
Hora cado de impul-sos) | diente)
Ejecucion de no cambia.
ACC(888) (modo
independiente) ACC(888) (modo indepen-
diente) se ha vuelto a ejecutar
para cambiar la frecuencia
objetivo (la posicion objetivo no
cambia, aunque la relacién de
aceleracioén o deceleracion si).
Deten- | Detenerla |Detencién inme- . : La salida de impul- PULS(886)
cién de |salida de diata Frecuencia de impulsos sos se detendrade | |
la salida |impulsos. Frecuencia inmediato y se
de (No se actual borrara el nimero de '(Algge(sgr?-)
impulsos | mantiene el impulsos de salida dientg)
ndmero de restantes.
impulsos \ -
estable- ) Hora INI(880)
cido.) Ejecucion de Ejecucion de
ACC(888) INI(880)
Detener Deceleracion : : Decelera la salida de | PULS(886)
paulatina- hasta detenerse Frecuencia de impulsos impulsos hasta que | |
mente la ) se detiene.
salida de Frecuencia -\ Relacién de . ACC(888) o
impulsos. actual Y deceleracion Nota S.I,Ia opera- SPED(885)
(No se X cion se inicié | (Indepen-
mantiene el Frecuencia \ CO”,AQIQ(BSIS), diente)
nimero de objetivo = 0 Hora seravalidala ||
; velocidad de
impulsos I ACC(888)
estable- Ejecucién de Ejecucion de aceleracion/ (indepen-
cido.) PLS2(887)  ACC(888) gﬁgﬁ']g[ac'on diente, inde-
Si la opera- pendiente,
cion se inicie | frecuencia
con objetivo de
SPED(885), la |©
velocidad de PLS2(887)
aceleracion/ 1
deceleracion
perdera su ACC(888)
validez y la (indepen-
salida de diente, fre-
impulsos se cuencia ob-
detendra de jetivo de 0)
inmediato.
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Seccion 5-8

Indicadores

Ejemplo

Nota Control triangular
Si el numero especificado de impulsos es menor que el numero necesario
para alcanzar la frecuencia objetivo y volver a cero, la funcion reducira auto-
maticamente el tiempo de aceleracion o deceleracién y realizara un control
triangular (sélo aceleracion y deceleracion). No se producira ningun error.

Frecuencia de

impulsos

Frecuencia
objetivo

Numero de impulsos

especificado

(especificado con
PLS2(887))

Hora
Ejecucion de
PLS2(887)
Nombre Etiqueta Operacion
Indicador de |ER ON si se excede el rango especificado para P, M o S.

error

ON si se ha configurado la salida de impulsos utilizando
ORG(889) para el puerto especificado.

ON si se ejecuta ACC(888) para alternar entre los modos
continuo e independiente en un puerto del que ya estén
saliendo impulsos para SPED(885), ACC(888) o
PLS2(887).

ON si se ejecuta ACC(888) en una tarea de interrupcion
al ejecutarse una instruccién de control de salida de
impulsos en el curso de una tarea ciclica.

ON si se ejecuta ACC(888) para una salida de impulsos
absoluta, en modo independiente, sin haberse estable-
cido el origen.

Cuando en el siguiente

ejemplo de programacién CIO 000000 se pone en

ON, ACC(888) inicia la salida de impulsos desde la salida de impulsos 0 en
modo continuo y en direccion horaria utilizando el método CW/CCW. La
salida de impulsos acelera a una velocidad de 20 Hz cada 4 ms hasta alcan-
zar la velocidad objetivo de 500 kHz. Cuando CIO 000001 se pone en ON,
ACC(888) cambiara a una velocidad de aceleraciéon de 10 Hz cada 4 ms
hasta alcanzar la frecuencia objetivo de 1000 Hz.
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000000
|1

000001
1]

Relacién de aceleracion
@ACC D00100 o014 o deceleracion: 20 Hz
#0000 | Salida de impulsos 0  D00101 01F4
: mpu Frecuencia objetivo: 500 Hz
#0000 | Método: CW/CCW D00102 0000
D00100 Direccion: CW

Modo: Continua

Relacién de aceleracion
D00105 000A o deceleracion: 10 Hz

@ACC D00106 03E8

Frecuencia objetivo
1000 Hz

500 Hz

A

D00107 0000

} Frecuencia objetivo: 1.000 Hz
#0000 | Salida de impulsos 0
#0000 | Método: CW/CCW

Direccioén: CW
DO0105 Modo: Continua

Frecuencia de impulsos

10 Hz/4 ms

20 Hz/4 ms

> Hora
f f

ACC(888) se ha ejecutado.  ACC(888) se ha ejecutado.

5-9 ORIGIN SEARCH: ORG(889)

Finalidad

ORG(889) ejecuta una operacion de busqueda de origen o de vuelta al origen.
Esta instrucciéon sélo es compatible con las CPUs CJ1M-CPU21/CPU22/
CPU23.

m Busqueda de origen
La salida de impulsos se realiza empleando el método especificado para
accionar efectivamente el motor y establecer el origen en funcién de las sena-
les de entrada de proximidad de origen o de entrada de origen.

m Vuelta al origen
El sistema de posicionamiento se devuelve al origen establecido anterior-

Simbolo de diagrama de

relés

Variaciones

Areas de programa
aplicables
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mente.
——1 ORG(889)
P P: Especificador de
uerto
C C: Batos de control
Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condicion ON | ORG(889)
Se ejecuta una vez en el diferencial @ORG(889)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa de | Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si




ORIGIN SEARCH: ORG(889) Seccion 5-9

Operandos P: Especificador de puerto
El especificador de puerto especifica el puerto desde donde saldran los
impulsos.
P Puerto
0000 hex. Salida de impulsos 0
0001 hexadecimal |Salida de impulsos 1

C: Datos de control
El valor de C determina el método de busqueda de origen.

15 12 11 87 43 (0]

| | |
L L Siempre 0 hexadecimal

|

Siempre 0 hexadecimal

LMétodo de salida de impulsos (ver nota)
0 hexadecimal: CW/CCW
1 hexadecimal: Impulsos + direccion
Modo
0 hexadecimal: Busqueda de origen
1 hexadecimal: Vuelta al origen

Nota: Utilice el mismo método de salida de impulsos al utilizar las salidas de impulsos 0y 1.

Especificaciones del

operando Aron 5 c

Area CIO

Area de trabajo -

Area de bit de retencion | ---

Area de bit auxiliar

Area de temporizador | ---

Area de contador -

Area DM -

Area EM sin banco

Area EM con banco

Direcciones DM/EM ---
indirectas en binario

Direcciones DM/EM -
indirectas en BCD

Constantes Véase la descripcion del Véase la descripcion del
operando. operando.

Registros de datos

Registros de indice -—-

Direccionamiento indi- ---
recto utilizando regis-
tros de indice
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Descripcion

118

ORG(889) ejecuta una operacion de busqueda de origen o de vuelta al origen
en el puerto especificado en P y utilizando el método especificado en C.

Para poder ejecutar ORG(889), se deberan haber ajustado anteriormente los
siguientes parametros en la configuracion del PLC. Consulte el Manual de funcio-
namiento de las E/S incorporadas de la serie CJ para obtener mas informacion.

Busqueda de origen Vuelta al origen
Habilitacién o deshabilitacion de la funcién de Velocidad inicial de busqueda o
busqueda de origen vuelta al origen
Modo de operacion de busqueda de origen Velocidad objetivo de vuelta al
Configuracién de la operacién de busqueda de origen
origen Relacion de aceleracion de
Método de deteccion de origen vuelta. f"' origen N
Configuracién de la direccién de busqueda Relacion de deceleracion de
de origen vuelta al origen

Velocidad inicial de busqueda o vuelta al origen
Velocidad alta de busqueda de origen

Velocidad de proximidad de busqueda de origen
Compensacion de origen

Relacion de aceleracion de busqueda de origen
Relacion de deceleracion de busqueda de origen
Tipo de sefial de entrada de limite

Tipo de sefial de entrada de proximidad de origen

Tipo de sefal de entrada de origen

Cada vez que se ejecute ORG(889), se iniciard una busqueda de origen o
una vuelta al origen. Normalmente sera suficiente utilizar la version diferen-
ciada (@ ORG(889)) de la instruccién o bien una condicion de ejecucién que
se ponga en ON durante un solo barrido.

m Busqueda de origen (bits 12 hasta 15 de C = 0 hexadecimal)

ORG(889) iniciara la salida de impulsos utilizando el método especificado en
velocidad inicial de busqueda de origen (1 en el diagrama). La salida de impul-
sos acelerara hasta alcanzar la alta velocidad de busqueda de origen utilizando
la velocidad de aceleracion de busqueda de origen (2 en el diagrama). A conti-
nuacion, la salida de impulsos continuara a velocidad constante hasta que la
sefal de entrada de proximidad de origen se ponga en ON (3 en el diagrama). A
partir de ese momento, la salida de impulsos disminuira hasta alcanzar la velo-
cidad de proximidad de busqueda de origen utilizando la velocidad de decelera-
cién de busqueda de origen (4 en el diagrama). A partir de ese momento, los
impulsos saldran a velocidad constante hasta que la sefial de entrada de origen
se ponga en ON (5 en el diagrama). La salida de impulsos se detendra cuando
la sefial de entrada de origen se ponga en ON (6 en el diagrama).

Una vez concluida la operacion de busqueda de origen, el error de salida de
reset del contador se pondra en ON. No obstante, la operaciéon descrita
dependera del modo operativo, del método de deteccidn de origen y de otros
parametros. Consulte el Manual de funcionamiento de las E/S incorporadas
de la serie CJ para obtener mas informacion.
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de origen
Senfal de entrada de origen ;

Senal de entrada de proximidad

Frecuencia de impulsos

Velocidad alta de

» busqueda de origen ! Relacion de
Relacion de : deceleracion
aceleracion ® @ : de busqueda
de busqueda de origen
de origen I4

Velocidad de proximidad ®
de busqueda de origen  —

~— Velocidad inicial de ®
busqueda de origen

f f

ORG(889) se ha ejecutado. Detencidn

» Hora

m Vuelta al origen (bits 12 hasta 15 de C = 1 hexadecimal)

ORG(889) iniciara la salida de impulsos utilizando el método especificado en
velocidad inicial de vuelta al origen (1 en el diagrama). La salida de impulsos
se acelerara hasta alcanzar la velocidad objetivo de vuelta al origen utilizando
la velocidad de aceleracion de vuelta al origen (2 en el diagrama) y la salida
de impulsos continuara a velocidad constante (3 en el diagrama). El punto de
deceleracion se calcula a partir del nimero de impulsos que falten para el ori-
gen y de la velocidad de deceleracion. Una vez alcanzado dicho punto, la
salida de impulsos disminuira (4 en el diagrama) a la velocidad de decelera-
cion de vuelta al origen hasta llegar a la velocidad de inicio de vuelta al ori-
gen. En ese momento, la salida de impulsos se detendra en el origen (5 en el

diagrama).
Frecuencia de impulsos  Velocidad objetivo
T de vuelta al origen Relacién d
\® elacion de

deceleracién de
@ vuelta al origen

Relacion de ®

aceleracion

de vuelta al

origen Velocidad inicial

’ ® de vuelta al origen ®
? >Hora
ORG(889) se ha ejecutado. Detencion
Indicadores

Nombre Etiqueta Operacion
Indicador de | ER ON si se excede el rango especificado para P o C.
error ON si se especifica ORG(889) para un puerto durante la

salida de impulsos de SPED(885), ACC(888) o

PLS2(887).

ON si se ejecuta ORG(889) en una tarea de interrupcién
al ejecutarse una instruccion de control de salida de
impulsos en el curso de una tarea ciclica.

ON si los parametros de busqueda de origen o de vuelta
al origen especificados en la configuracién del PLC no
estan dentro del rango.

ON si la alta velocidad de busqueda de origen es menor o
igual que la velocidad de proximidad de origen o bien si
ésta es menor o igual que la velocidad inicial de bus-
queda de origen.

ON si la velocidad objetivo de vuelta al origen es menor o
igual que la velocidad inicial de vuelta al origen.

ON si se intenta ejecutar una operacion de vuelta al ori-
gen no habiéndose establecido el origen.
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Seccion 5-10

Ejemplo

000000
|1

Cuando en el siguiente ejemplo de programacion CIO 000000 se pone en
ON, ORG(889) inicia una operaciéon de vuelta al origen para la salida de
impulsos 0, ejecutandose la salida de impulsos con el método CW/CCW.
Segun la configuracién del PLC, la velocidad inicial es de 100 pps, la veloci-
dad objetivo es de 200 pps y las velocidades de aceleracion y deceleracion
son de 50 Hz/4 ms.

@ORG

#0000| Salida de impulsos 0

#1000] cywicow

Vuelta al origen, método

Velocidad

ORG(889) se ha ejecutado.

» Hora

Salida detenida.

Los parametros de configuracion del PLC son los siguientes:

Parametro

Configuracion

Velocidad de inicio de busqueda de origen y de vuelta
al origen de la salida de impulsos 0

0000 0064 hexadecimal:
100 pps

Velocidad de vuelta al origen de la salida de impulsos 0

0000 00C8 hexadecimal:
200 pps

salida de impulsos 0

Velocidad de aceleracion de vuelta al origen de la

0032 hexadecimal:
50 hexadecimal/4 ms

salida de impulsos 0

Velocidad de deceleracion de vuelta al origen de la

0032 hexadecimal:
50 hexadecimal/4 ms

5-10 PULSE WITH VARIABLE DUTY FACTOR: PWM(891)

Finalidad

Simbolo de diagrama de

relés

Variaciones

Areas de programa
aplicables

120

PWM(891) se utiliza para la salida de impulsos desde el puerto especificado
con la relacion ON/OFF especificada.

Esta instrucciéon sélo es compatible con las CPUs CJ1M-CPU21/CPU22/

CPU23.
— PWM
P
P: Especificador de puerto
F: Frecuencia
D D: Factor de relacion ON/OFF
Variaciones Se ejecuta en cada ciclo con condiciéon ON |PWM(891)
Se ejecuta una vez en el diferencial @PWM(891)
ascendente
Se ejecuta una vez en el diferencial Incompatible
descendente
Especificacion de refresco inmediato Incompatible
Areas de programa de Areas de programade | Subrutinas Tareas de
bloques pasos interrupcion
Si Si Si Si




PULSE WITH VARIABLE DUTY FACTOR: PWM(891)

Seccion 5-10

Operandos

Especificaciones del
operando

P: Especificador de puerto
El especificador de puerto especifica el puerto desde donde saldran los

impulsos.

P

Puerto

0000 hex.

Salida de impulsos 0 (relacion ON/OFF:
en incrementos del 1%)

0001 hexadecimal

Salida de impulsos 1 (relacion ON/OFF:
en incrementos del 1%)

1000 hexadecimal

(Solo CPU CJ1M Ver. 2.0)

Salida de impulsos 0 (relacion ON/OFF:
en incrementos del 0,1%)

1001 hexadecimal

(Solo CPU CJ1M Ver. 2.0)

Salida de impulsos 1 (relacion ON/OFF:
en incrementos del 0,1%)

CPU22/23.

F: Frecuencia

Nota La salida de impulsos 1 puede utilizarse solamente con las CPUs CJ1M-

F especifica la frecuencia de la salida de impulsos entre 0,1 y 6,553,5 Hz
(unidades de 0,1 Hz, 0001 hasta FFFF hexadecimal). La precision de la
salida real de la forma de onda de PMW(891) (en ciclo ON +5%/-0%) se
aplica solo de 0,1 hasta 1.000 Hz debido a las limitaciones de los circuitos de

salida.

D: Relacion ON/OFF

D especifica la relacion ON/OFF de la salida de impulsos; es decir, el porcen-
taje de tiempo durante el cual la salida estd en ON. D debe estar entre 0% y
100% (0000 hasta 0064 hexadecimal)

Area P F D
Area CIO - CIlO 0000 hasta CIO 0000 hasta
ClO 6143 ClO 6143
Area de trabajo WO000 hasta W511 WO000 hasta W511
Area de bit de --- HO00 hasta H511 HO0O0 hasta H511
retencién
Area de bit auxiliar A000 hasta A959 A000 hasta A959
Area de temporizador |--- TOO000 hasta T4095 TO000 hasta T4095
Area de contador CO0000 hasta C4095 C0000 hasta C4095
Area DM DO00000 hasta D32767 | DO0000 hasta D32767
Area EM sin banco -
Area EM con banco | --- -
Direcciones DM/EM @ D00000 hasta @ @ D00000 hasta @
indirectas en binario D32767 D32767
Direcciones DM/EM *D00000 hasta *D00000 hasta
indirectas en BCD *D32767 *D32767
Constantes Véase la | 0000 hasta FFFF e CPUs Pre-Ver 2.0
descrip- hexadecimal 0000 hasta 0064
cion del hexadecimal
operando. e CPUs Ver. 2.0

0000 hasta O03ES8
hexadecimal

Registros de datos

DRO hasta DR15

DRO hasta DR15
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Descripcion

Indicadores

Ejemplo

000000
|1

Area P F D
Registros de indice --

Direccionamiento indi- | --- ,IRO hasta ,IR15

recto utilizando regis- —2048 hasta +2047 ,IR0 hasta —2048 hasta
tros de indice +2047 IR15

DRO hasta DR15, IR0 hasta IR15
,JIRO+(++) hasta ,IR15+(++)
,—(—-)IRO hasta, —-(— -)IR15

PWM(891) hace salir los impulsos a la frecuencia especificada en F con la
relacion ON/OFF especificada en D desde el puerto especificado en P.
PWM(891) puede ejecutarse durante la salida de impulsos de relacion ON/
OFF para cambiar esta relacion sin detener la salida de impulsos. Se ignorara
cualquier intento de cambiar la frecuencia.

La salida de impulsos se inicia cada vez que se ejecuta PWM(891). Normal-
mente sera suficiente utilizar la versién diferenciada (@ PWM(891)) de la ins-
truccién o bien una condicién de ejecucion que se ponga en ON durante un
solo barrido.

La salida de impulsos continuara hasta que se ejecute INI(880) para dete-
nerla (C = 0003: hexadecimal detencidn de salida de impulsos) o hasta que la
CPU cambie al modo PROGRAM.

Nombre Etiqueta Operacion
Indicador de |ER ON si se excede el rango especificado para P, F o D.

error ON si se ha configurado la salida de impulsos utilizando
ORG(889) para el puerto especificado.

ON si se ejecuta PWM(891) en una tarea de interrupcion
al ejecutarse una instruccion de control de salida de
impulsos en el curso de una tarea ciclica.

Cuando en el siguiente ejemplo de programacion CIO 000000 se pone en
ON, PWM(891) inicia la salida de impulsos a partir de la salida de impulsos 0
a 200 Hz, con una relacion ON/OFF del 50%. Cuando CIO 000001 se pone
en ON, la relacion ON/OFF cambia al 25%.

000001
|1

Factor de relacion ON/OFF: 50% Factor de relaciéon ON/OFF: 25%

@PWM

#0000 | Salida de impulsos 0 |_| |_|

#07D0| Frecuencia: 200,0 Hz

#0032 | Factor de relacion CIO 000000 ON CIlO 000001 ON

ON/OFF: 50%
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@PWM

#0000 | Salida de impulsos 0

#07D0| Frecuencia: 200,0 Hz

#0019| Factor de relacién ON/OFF: 25%
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Entradas incorporadas

Seccion 6-1

6-1 Entradas incorporadas

6-1-1 Descripcion general

Existen cuatro tipos de entradas incorporadas:
¢ Entradas de empleo general
e Entradas de interrupciéon (modo directo o modo contador)

* Entradas de contador de alta velocidad (con la funciéon de medida de fre-
cuencia)
e Entradas de respuesta rapida

A las entradas incorporadas se les asignan los bits de 00 a 09 de CIO 2960.
Las opciones de configuracion del PLC especifican qué tipo de entrada se uti-
liza en cada bit.

6-1-2 Entradas de empleo general

Descripcién general

Asignacion de bits

124

La funcién de entrada de empleo general trata las entradas como si fueran
entradas de una Unidad de entrada. Las sefiales de entrada se leen durante
las operaciones de refresco de E/S habituales. Ademas, el estado de la
entrada queda reflejado en la memoria de E/S en ese momento. Es posible
establecer la constante de tiempo de entrada (tiempo de respuesta a ON) de
las entradas de empleo general.

Codigo Direccion de Bit Funcion
canal
INO CIO 2960 00 Entrada de empleo general 0
IN1 01 Entrada de empleo general 1
IN2 02 Entrada de empleo general 2
IN3 03 Entrada de empleo general 3
IN4 04 Entrada de empleo general 4
IN5 05 Entrada de empleo general 5
IN6 06 Entrada de empleo general 6
IN7 07 Entrada de empleo general 7
IN8 08 Entrada de empleo general 8
IN9 09 Entrada de empleo general 9




Entradas incorporadas

Seccion 6-1

Procedimiento

| Seleccione empleo general I ¢ [INO a IN9 (Bits 00 a 09 de CIO 2960)

'

| Cablee las entradas. | o Conéctese a los terminales seleccionados entre INO e IN9.

'

| Opciones de configuracion del PLC | ¢ Cuando se utilicen desde INO a IN3 como entradas de empleo

general, establezca las "opciones de funcionamiento de entrada"
necesarias para INO a IN3 en la direccion de la consola de
programacion 60.
INO: Establezca el digito situado mas a la derecha (bits 00 a 03)
en 0.
IN1: Establezca el segundo digito (bits 04 a 07) en 0.
IN2: Establezca el tercer digito (bits 08 a 11) en 0.
IN3: Establezca el digito situado mas a la izquierda (bits 12 a 15)
en 0.
La configuracién predeterminada de la direccién 60 es 0000 (las
entradas INO a IN3 se utilizan como entradas de empleo general).
o Al establecer la constante de tiempo de entrada (tiempo de
respuesta a ON), defina la "configuracion de la constante de
tiempo de entrada" en la direccion de la consola de programacion
61. Esta configuracion se aplica Unicamente a las entradas de
empleo general desde INO a IN9.
00 hexadecimal: Valor predeterminado (8 ms); 10 hex.: Sin filtro;
11 hex.: 0,5 ms; 12 hex.: 1 ms; 13 hex.: 2 ms; 14 hex.: 4 ms;
15 hex.: 8 ms; 16 hex.: 16 ms; 17 hex.: 32 ms

Programa de diagrama de relés

o Utilice las entradas de empleo general en instrucciones
como LD.

e Para utilizar la variacion de refresco inmediato, agregue
el prefijo "I" a la instruccion. Por ejemplo: ILD.

Nota: La instruccion IORF(097) no puede realizar un
refresco inmediato.

Restricciones de las entradas de empleo general

Las entradas de empleo general de 0 a 3 no se pueden utilizar cuando se
estén utilizando las entradas incorporadas INO a IN3 como entradas de
interrupcion o de respuesta rapida.

Las entradas de empleo general 8 y 9 no se pueden utilizar cuando se
esta utilizando la entrada de contador de alta velocidad 0. Ademas, la
entrada de empleo general 3 no se puede utilizar si el método de reset
del contador de alta velocidad O esta establecido en reset de sefal de
fase Z + software.

Las entradas de empleo general 6 y 7 no se pueden utilizar cuando se
esta utilizando la entrada de contador de alta velocidad 1. La entrada de
empleo general 2 no se puede utilizar si el método de reset del contador
de alta velocidad 1 esta establecido en reset de sefal de fase Z + soft-
ware.

Las entradas de empleo general 0 y 1 no se pueden utilizar cuando la
funcién de busqueda de origen esté habilitada para la salida de impulsos
0 (habilitada en la configuracion del PLC). Ademas, la entrada de empleo
general 4 no se puede utilizar si se ha especificado el modo de operacién
2, es decir, si se esta utilizando la senal de posicionamiento finalizado.

Las entradas de empleo general 2 y 3 no se pueden utilizar cuando la
funcion de busqueda de origen esta habilitada para la salida de impulsos
1 (habilitada en la configuracion del PLC). Ademas, la entrada de empleo
general 5 no se puede utilizar si se ha especificado el modo de operacion
2, es decir, si se esta utilizando la sefial de posicionamiento finalizado.
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Especificaciones

Elemento Especificaciones
Numero de entradas 10 entradas
Area de datos asignada Bits 00 a 09 de CIO 2960
Constante de tiempo de Valor predeterminado: 8 ms

entrada Es posible definir las siguientes opciones en la confi-
(Tiempo de respuesta a ON) | guracion del PLC: 0 ms (sin filtro); 0,5 ms; 1 ms;
2ms; 4 ms; 8 ms; 16 ms o0 32 ms.

6-1-3 Entradas de interrupcioén
Entradas de interrupcién (modo directo)

Descripcién general Esta funcion inicia una tarea de interrupcion cuando se recibe la sefial de
entrada correspondiente (diferencial ascendente o descendente). Las cuatro
entradas de interrupcién controlan las tareas de interrupcién de 140 a 143 (no
es posible cambiar los nimeros de las tareas de interrupcion).

Asignaciones de bits

Caodigo Direccion de Bit Funcidn
canal
INO CIO 2960 00 Entrada de interrupcién 0
IN1 01 Entrada de interrupcion 1
IN2 02 Entrada de interrupcion 2
IN3 03 Entrada de interrupcién 3

Procedimiento

| Seleccione las entradas de interrupcion. | « INO a IN3 (Bits 00 a 03 de CIO 2960)

\

| Cablee las entradas. |

\

| opciones de configuracién del PLC

e Conéctese a los terminales seleccionados
entre INO e IN3.

| e Cuando se utilicen desde INO a IN3 como entradas de
interrupcion en modo directo, establezca las "opciones

de funcionamiento de entrada" necesarias para INO a

IN3 en la direccion de la consola de programacion 60.

INO: Establezca el digito situado mas a la derecha

(bits 00 a 03) en 1 hex.

IN1: Establezca el segundo digito (bits 04 a 07) en

1 hex.

IN2: Establezca el tercer digito (bits 08 a 11) en

1 hex.

IN3: Establezca el digito situado méas a la izquierda

(bits 12 a 15) en 1 hex.

Programe las tareas de interrupcion
correspondientes. Las tareas de interrupcion de 140 a
143 se corresponden con las entradas de INO a IN3.
Utilice la instruccion MSKS(690) para especificar el
diferencial ascendente o descendente.

Utilice las opciones de datos de control (N) de 10 a 13
para establecer el diferencial ascendente o

Programa de diagrama de relés descendente de las entradas de INO a IN3.
Establezca S=0 para especificar el diferencial
ascendente o S=1 para el descendente.

Utilice la instruccion MSKS(690) para habilitar las
entradas de interrupcion en modo directo.

Utilice las opciones de datos de control (N) de 6 a 9
para especificar las entradas de interrupcion de INO a
IN3. Establezca S=0 para habilitar las interrupciones
en modo directo.

Nota Utilice la instruccion MSKS(690) para seleccionar el modo de interrupcion
(modo directo o modo contador).
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Restricciones de las
entradas de interrupcion
(modo directo)

Especificaciones

e Las entradas de interrupcién de 0 a 3 no se pueden utilizar cuando se
estén utilizando las entradas incorporadas INO a IN3 como entradas de
empleo general o de respuesta rapida.

No se podra utilizar la entrada de interrupcion 3 si se esta utilizando la
entrada del contador de alta velocidad 0 y el método de reset del conta-
dor de alta velocidad 0 esta configurado como reset de sefal de fase Z +
software.

No se podra utilizar la entrada de interrupcién 2 si se esta utilizando la
entrada del contador de alta velocidad 1 y el método de reset del conta-
dor de alta velocidad 1 esta configurado como reset de sefal de fase Z +
software.

Las entradas de interrupcion 0 y 1 no se pueden utilizar cuando la funcion
de busqueda de origen estéa habilitada para la salida de impulsos 0 (habi-
litada en la configuracién del PLC).
Las entradas de interrupcion 2 y 3 no se pueden utilizar cuando la funcion
de busqueda de origen estéa habilitada para la salida de impulsos 1 (habi-
litada en la configuracién del PLC).

Elemento Especificaciones

Numero de entradas 4 entradas (los terminales de cuatro entradas se

comparten con las entradas de respuesta rapida, el
contador de alta velocidad -sefal de fase Z- y las
entradas de empleo general).

Area de datos asignada

Bits 00 a 03 de CIO 2960

Deteccion de interrupcion

Diferencial ascendente o descendente

Numeros de las tareas de interrupcion

Bit de entrada Numero de la tarea de
interrupcion
Bit 00 de CIO 2960 140
Bit 01 de CIO 2960 141
Bit 02 de CIO 2960 142
Bit 03 de CIO 2960 143

Entradas de interrupcién (modo contador)

Esta funcidén cuenta las sefales de entrada (diferencial ascendente o descen-
dente) e inicia una tarea de interrupcién cuando el valor actual (PV) alcanza

Descripcion general

Asignaciones de bits

el valor seleccionado (SV) (o 0 en contaje Atras).

Las cuatro entradas de interrupcion controlan las tareas de interrupcion de
140 a 143. No es posible cambiar los nimeros de las tareas de interrupcion.

Cadigo Direccion de Bit Funcidn
canal
INO CIO 2960 00 Entrada de interrupcién 0
IN1 01 Entrada de interrupcion 1
IN2 02 Entrada de interrupcion 2
IN3 03 Entrada de interrupcién 3
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Procedimiento
| Seleccione las entradas de interrupcion. | * INO a IN3 (Bits 00 a 03 de CIO 2960)

t

| Cablee las entradas.

t

| opciones de configuracion del PLC | o Cuando se utilicen desde INO a IN3 como entradas de
interrupcion en modo contador, establezca las "opciones

de funcionamiento de entrada" necesarias para INO a

IN3 en la direccion de la consola de programacion 60.

INO: Establezca el digito situado mas a la derecha

(bits 00 a 03) en 1 hex.

IN1: Establezca el segundo digito (bits 04 a 07) en

1 hex.

IN2: Establezca el tercer digito (bits 08 a 11) en 1 hex.

IN3: Establezca el digito situado mas a la izquierda

(bits 12 2 15) en 1 hex.

| e Conéctese a los terminales seleccionados entre INO e
IN3.

\/

Establezca los valores seleccionados del contador
deseado en A532 a A535.

Opciones del area auxiliar |

\

Programe las tareas de interrupcion correspondientes. Las
tareas de interrupcion de 140 a 143 se corresponden con
las entradas de INO a IN3.

Utilice la instruccién MSKS(690) para especificar si se van
a contar los impulsos del diferencial ascendente o
descendente.

Utilice las opciones de datos de control (N) de 10 a 13 para
establecer el diferencial ascendente o descendente de las
entradas de INO a IN3. Establezca S=0 para especificar el
diferencial ascendente o S=1 para el descendente.

Utilice la instruccién MSKS(690) para habilitar las entradas
de interrupcién en modo contador.

Utilice las opciones de datos de control (N) de 6 a 9 para
especificar las entradas de interrupcion de INO a IN3.
Establezca S=2 para iniciar un contador que disminuya y
habilitar las interrupciones. Establezca S=3 para iniciar un
contador que aumente y habilitar las interrupciones.

Programa de diagrama de relés

Nota Utilice la instruccion MSKS(690) para seleccionar el modo de interrupcion
(modo directo o modo contador).

Restricciones de las * Las entradas de interrupcion de 0 a 3 no se pueden utilizar cuando se
entradas de interrupcion estén utilizando las entradas incorporadas INO a IN3 como entradas de
(modo contador) empleo general o de respuesta répida.

* No se podra utilizar la entrada de interrupcion 3 si se esta utilizando la

entrada del contador de alta velocidad 0 y el método de reset del conta-
dor de alta velocidad 0 esta configurado como reset de sefal de fase Z +
software.
No se podra utilizar la entrada de interrupcién 2 si se esta utilizando la
entrada del contador de alta velocidad 1 y el método de reset del conta-
dor de alta velocidad 1 esta configurado como reset de sefial de fase Z +
software.

* Las entradas de interrupcion 0 y 1 no se pueden utilizar cuando la funcion
de busqueda de origen esté habilitada para la salida de impulsos 0 (habi-
litada en la configuracion del PLC).

Las entradas de interrupcion 2 y 3 no se pueden utilizar cuando la funcion
de busqueda de origen estéa habilitada para la salida de impulsos 1 (habi-
litada en la configuracién del PLC).
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Especificaciones

Elemento

Especificaciones

Numero de entradas

4 entradas (los terminales de cuatro entradas se compar-
ten con las entradas de respuesta rapida, el contador de

alta velocidad -sefal de fase Z- y las entradas de empleo
general).

Area de datos asignada

Bits 00 a 03 de CIO 2960

Deteccion de impulsos
de contaje

Diferencial ascendente o descendente

Método de contaje

Incremento o decremento (se establece con la instruccion
MSKS(690)).

Rango de contaje

De 0001 a FFFF hex. (16 bits)

(Los valores seleccionados se establecen en los canales
del area auxiliar de A532 a A535.)

Frecuencia de respuesta

Monofasica: 1 kHz x 4 entradas

Prioridad de almacena-
miento de los valores
actuales de la entrada de
interrupcién (modo con-
tador)

A536 a A539

eLos valores actuales se pueden leer con la instruccion
PRV(881).

eLos valores actuales se pueden cambiar con la instruc-
cion INI(880).

Nota

*Los valores actuales se conservan cuando se conecta la
alimentacion.

eLos valores actuales se borran cuando se pone en fun-
cionamiento.

eLos valores actuales se refrescan cuando se produce
una interrupcion.

eLos valores actuales se refrescan cuando se ejecuta la
instruccion INI(880) para cambiar el valor actual.

Numeros de las tareas

de interrupcién

Bit de entrada

Nuimero de la tarea de
interrupcion

Bit 00 de CIO 2960

140

Bit 01 de CIO 2960

141

Bit 02 de CIO 2960

142

Bit 03 de CIO 2960

143

6-1-4 Entradas de contador de alta velocidad

Descripcion general

Esta funcidn cuenta las entradas de sefiales de impulsos en los terminales de

entrada incorporada.

Es posible seleccionar cualquiera de las siguientes senales de entrada como
modo de entrada de contador.

* Entradas de fase diferencial (4x)

e Entradas de impulsos + direccion

* Entradas de impulsos adelante/atras
» Entradas de impulsos incremental

Los contajes actuales estan contenidos en los valores actuales del contador
de alta velocidad (A270 a A273).

* El modo de contaje puede establecerse en modo lineal o circular.

» El método de reset del contador puede establecerse en reset de sefal de
fase Z + software o en reset de software.
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Asignaciones de bits

* Es posible iniciar una tarea de interrupcion cuando el valor actual (PV)
del contador de alta velocidad cumple la condicion de comparacion pre-
establecida. Es posible utilizar uno de estos métodos de comparacion:

» Comparacion del valor objetivo

» Comparacion del rango

e El contaje se puede detener de forma temporal mediante el bit de puerta
de los contadores (funcion de entrada).

Codigo Direccion Bit Modo de entrada de impulsos
de canal Fase diferencial Impulsos + Entrada Adelante/ Incremento
direccion Atras
IN6 Cl0O 2960 |06 Fase A del conta- | Entrada de contaje |Entrada de incre- Entrada de contaje
dor de alta veloci- | del contador de alta | mento del contador | del contador de alta
dad 1 velocidad 1 de alta velocidad 1 | velocidad 1
IN7 07 Fase B del conta- Entrada de direc- Entrada de decre- | ---
dor de alta veloci- | cién del contador mento del contador
dad 1 de alta velocidad 1 |de alta velocidad 1
IN2 02 Fase Z del contador | Entrada de reset Entrada de reset Entrada de reset
de alta velocidad 1 | del contador de alta | del contador de alta | del contador de alta
velocidad 1 velocidad 1 velocidad 1
IN8 08 Fase A del conta- | Entrada de contaje |Entrada de incre- Entrada de contaje
dor de alta veloci- | del contador de alta | mento del contador | del contador de alta
dad 0 velocidad 0 de alta velocidad 0 |velocidad O
IN9 09 Fase B del conta- Entrada de direc- Entrada de decre- | ---
dor de alta veloci- | cion del contador mento del contador
dad 0 de alta velocidad 0 |de alta velocidad 0
IN3 03 Fase Z del contador | Entrada de reset Entrada de reset Entrada de reset
de alta velocidad 0 |del contador de alta | del contador de alta | del contador de alta
velocidad O velocidad 0 velocidad O
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Procedimiento

|Seleccione el contador de alta velocidad 1 y/o 2,

\

Seleccione el método de entrada de
impulsos, el método de reset y el
rango de contaje.

\

Seleccione el tipo de interrupcion
(si existe).

\

Cablee las entradas.

\

opciones de configuracion del PLC

Programa de diagrama de relés

Métodos de entrada de impulsos: Fase diferencial (4x),
impulsos + direccion, ascendente o descendente o
incremento

Métodos de reset: Reset de fase Z + software o reset de
software

Rangos de contaje: Modo lineal o modo circular

Sin interrupciones
Interrupcion de comparacion del valor objetivo
Interrupcién de la comparacién del rango

Para el contador de alta velocidad 0, conecte IN3,
IN8 e IN9. Para el contador de alta velocidad 1,
conecte IN2, IN6 e IN7.

Habilite el contador de alta velocidad 0 y/o 1.

Habilitaciéon o deshabilitacion del contador de alta velocidad 0 (1):
Bits 12 a 15 de la direccion de la consola de programacion 50 (53).
1 hex.: Habilite el contador de alta velocidad (60 kHz)

2 hex.: Habilite el contador de alta velocidad (100 kHz)

Establezca el método o métodos de entrada de impulsos.

Modo de entrada de impulsos del contador de alta velocidad 0 (1):
Bits 00 a 03 de la direccion de la consola de programacion 50 (53).
0 hex.: Fase diferencial (4x)

1 hex.: Impulsos + direccion

2 hex.: Adelante/Atras

3 hex.: Aumento

Establezca el método o métodos de reset.

Método de reset del contador de alta velocidad 0 (1):

Bits 04 a 07 de la direccion de la consola de programacion 50 (53).
0 hex.: Reset de fase Z + software

1 hex.: Reset de software

Establezca el rango o rangos de contaje.

Modo de contaje del contador de alta velocidad 0 (1):

Bits 04 a 07 de la direccion de la consola de programacion 50 (53).
0 hex.: Modo lineal

1 hex.: Modo circular

Programe la tarea de interrupcion (con cualquier numero de
interrupcion entre 0 y 255) de modo que se ejecute cuando se
utilice una comparacion del valor objetivo o la comparacion del
rango se interrumpa.

Cuando realice comparaciones del valor objetivo, ejecute la
instruccion CTBL(882) con C=0000 hex. para registrar una tabla de
comparacion del valor objetivo e iniciar la comparacion.

Cuando realice comparaciones del valor del rango, ejecute la
instruccion CTBL(882) con C=0001 hex. para registrar una tabla de
comparacion del rango e iniciar la comparacion.

Para registrar una tabla de comparacion del valor objetivo sin iniciar
la comparacion, ejecute la instruccion CTBL(882) con C=0002 hex.
Para registrar una tabla de comparacién del rango sin iniciar la
comparacion, ejecute la instruccion CTBL(882) con C=0003 hex.
Se puede utilizar la instruccion INI(880) para cambiar el valor
actual.

Es posible utilizar la instruccion INI(880) para iniciar la comparacion
con la tabla de comparacion del valor objetivo o con la tabla de
comparacion del rango registradas.

Es posible utilizar la instruccién PRV(881) para leer los valores
actuales del contador de alta velocidad, leer el estado de la
operacién de comparacion de dicho contador o leer los resultados
de la comparacion del rango.

Es posible activar (ON) el bit de puerta del contador de alta
velocidad (A53108 a A53109) para detener la entrada de impulsos
de contaje en el contador de alta velocidad Oy 1.
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Restricciones de las entradas de contador de alta velocidad

Especificaciones

* El método de reset de senal de fase Z + software no se puede utilizar
cuando los contadores de alta velocidad 0/1 estan funcionando en los
modos de entrada de fase diferencial o de impulsos + direccién y la fun-
cion de busqueda de origen esté habilitada para la salida de impulsos 1.
El método de reset de sefal de fase Z + software se puede utilizar
cuando los contadores de alta velocidad 0/1 estan funcionando en los
modos de entrada incremental o Adelante/Atras.

Las entradas de empleo general 8 y 9 no se pueden utilizar cuando se esta
utilizando la entrada de contador de alta velocidad 0. Ademas, la entrada
de empleo general 3, la entrada de interrupcién 3 y la entrada de res-
puesta rapida 3 no se pueden utilizar si el método de reset del contador de
alta velocidad 0 esté establecido en reset de sefal de fase Z + software.

Las entradas de empleo general 6 y 7 no se pueden utilizar cuando se esta
utilizando la entrada de contador de alta velocidad 1. Ademas, la entrada
de empleo general 2, la entrada de interrupcién 2 y la entrada de res-
puesta rapida 2 no se pueden utilizar si el método de reset del contador de
alta velocidad 0 esta establecido en reset de sefal de fase Z + software.

Elemento

Especificacion

velocidad

Numero de contadores de alta

2 (Contadores de alta velocidad O y 1)

Area de datos asignada

CIlO 2960 (los bits utilizados realmente dependen del modo de entrada de
impulsos seleccionado).

Modo de entrada de impulsos (Selec-

Entradas de fase |Entradas ade- Entradas de impul- | Entradas de incre-

cionado en la configuracién del PLC) | diferencial lante/atras sos + direccion mento
Asignacion |Contador | Contador
de pines de |de alta de alta
entrada velocidad 0 | velocidad 1
24 V: 25 24 V: 19 Entrada de fase A | Entrada de impul- | Entrada de Entrada de impul-
LD+: 27 LD+: 21 sos de incremento | impulsos sos de incremento
0 V/LD-:29 |0 V/LD-: 23
24 V. 26 24 V. 20 Entrada de fase B | Entrada de Entrada de
LD+: 28 LD+: 22 impulsos atras direccion
0 V/LD-:30 |0 V/LD-: 24
24 V: 8 24 V. 7 Entrada de fase Z | Entrada de reset | Entrada de reset |Entrada de reset
LD+: 10 LD+: 9
0 V/LD-: 12 |0 V/LD-: 11
Método de entrada Fase diferencial Entrada monofa- | Entrada Entrada
4X (Fija) sica + entrada de | monofasica X 2 monofasica
direccion
Frecuencia |Entradas de controlador |50 kHz 100 kHz 100 kHz 100 kHz
de res- lineal
puesta Entradas de 24-Vc.c. 30 kHz 60 kHz 60 kHz 60 kHz

Modo de contaje

Modo lineal o modo circular (se selecciona en la configuracién del PLC).

Valor de contaje

Modo lineal: De 80000000 a 7FFFFFFF hex.
Modo circular: de 00000000 al valor seleccionado (SV)

(El valor seleccionado circular se establece en la configuracion del PLC.
El rango de configuraciéon va de 00000001 a FFFFFFFF hex.)

Ubicaciones de almacenamiento del
valor actual (PV)de alta velocidad

Contador de alta velocidad 0:
A271 (los cuatro digitos de la izquierda) y A270 (los cuatro digitos de la derecha)
Contador de alta velocidad 1:
A273 (los cuatro digitos de la izquierda) y A272 (los cuatro digitos de la derecha)

Las interrupciones de la comparacion del valor objetivo o las de la comparacion
del rango se pueden ejecutar segun estos valores actuales.

Nota Los valores actuales se refrescan en los procesos de supervision al principio de cada
ciclo. Utilice la instruccion PRV(881) para leer los valores actuales mas recientes.

Formato de datos: Hexadecimal de 8 digitos
Rango en modo lineal: De 80000000 a 7FFFFFFF hex.
Rango en modo circular: de 00000000 al valor seleccionado (SV)
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Elemento Especificacion
Método de | Comparacién del valor Es posible registrar hasta 48 valores objetivo y los numeros correspondientes
control objetivo de las tareas de interrupcion.

Comparacion del rango | Es posible registrar hasta ocho rangos, con un limite superior, inferior y un
numero de tarea de interrupcion separados para cada rango.

Método de reset del contador Seleccione uno de los siguientes métodos en la configuracion del PLC.

*Reset de fase Z + software
El contador se restablece cuando la entrada de fase Z se pone en ON mientras
el bit de reset (ver a continuacion) esta activado (ON).

*Reset de software
El c(cj)thador se restablece cuando el bit de reset (véase a continuacion) se pone
en ON.
(Especifique el método de reset del contador en la configuracion del PLC.)
Bits de reset: El bit de reset del contador de alta velocidad 0 es A53100 y el del
contador de alta velocidad 1 es A53101.

Nota La operacion de comparaciéon puede configurarse para detenerse o conti-
nuar al poner a cero (reset) el contador de alta velocidad. (Sélo CPU CJ1M
Ver. 2.0)

Modos de entrada de impulsos

Modo de fase diferencial El modo de fase diferencial utiliza dos sefales de fase (fase A y fase B) y
aumenta o disminuye el contaje segun el estado de estas dos sefales.

Fase A T\L TJ/T J,_Tl_
(I P A I A

4|5|6|7|8|91011 12 11109|8|7|6|5|4|3|2| 1 |2|3|4|5|6|7|8|

Fase B

w

Contaje | 0 |1 2

Condiciones para aumentar o disminuir el contaje

Fase A Fase B Valor de contaje

T L Incremento

A T Incremento

N A Incremento

L 2 Incremento

L T Decremento

T A Decremento

A N Decremento

2 L Decremento
Modo de impulsos + El modo de impulsos + direccidn utiliza una entrada de sefial de direccién y
direccion una entrada de sefal de impulsos. El contaje aumenta o disminuye segun el

estado (ON u OFF) de la sefal de direccion.

mpusos LTI TUTUTLTITUT LT LTUTLTITUT LT LT T
|

0|1|2|3|4|5|6|7| 8 |7|6|5|4|3|2|1|0

Direction |
(Qrientacion)
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Condiciones para aumentar o disminuir el contaje

Senal de Senal de Valor de contaje
direccion | impulsos

Sin cambios
Incremento

Sin cambios
Sin cambios
Decremento
Sin cambios
Sin cambios
Sin cambios

DA 5N I el el [P [
P

* El contaje aumenta cuando con la sefal de direccién en ON y disminuye
cuando esta en OFF.

¢ Sdlo se pueden contar los impulsos de diferencial ascendente (flancos de
subida).

Modo Adelante/atras El modo adelante/atras utiliza dos senales, una entrada de impulsos adelante
y una entrada de impulsos atras.

Impulsos de —TUU UUUUUL
adelante mm

dppasosde o T1J2fsfals]e]7] & [7]e[s[alal2]t]o]
Condiciones para aumentar o disminuir el contaje
Impulsos Impulsos Valor de contaje
de atras | de adelante
T L Decremento
A T Incremento
d A Sin cambios
L J Sin cambios
L T Incremento
T A Decremento
A N Sin cambios
J L Sin cambios
* El contaje aumenta con cada entrada de impulsos adelante y disminuye
con cada entrada de impulsos atras.
* Solo se pueden contar los impulsos de diferencial ascendente (flancos de
subida).
Modo de incremento El modo de incremento cuenta entradas de sefial de impulsos monofasicas.

Este modo sélo aumenta el contaje.

Impulsos

|0|1|2|3|4|5|6|7| 8 |9|10|11|12|13|14|15|16

Condiciones para aumentar o disminuir el contaje
Impulsos Valor de contaje
Incremento

Sin cambios

Sin cambios

Sin cambios

>
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Modos de contaje

Modo lineal

Modo circular

* Solo se pueden contar los impulsos de diferencial ascendente (flancos de
subida).

Nota Con la CPU CJ1M Ver. 2.0, es posible supervisar el contaje del contador de

alta velocidad para ver en cada momento si es ascendente o descendente. El
contaje del ciclo actual se compara con el contaje del ciclo precedente para
determinar si es ascendente o descendente. Los resultados los muestra el
indicador de direccion de contaje del contador de alta velocidad 0 (A27410) y
el indicador de direccion de contaje del contador de alta velocidad (A27510).
(0: descendente, 1: ascendente)

Los impulsos de entrada se pueden contar en el rango entre los valores de
limite inferior y superior. Si el contaje de impulsos supera el limite inferior o
superior, se producira un overflow o underflow y se detendra el contaje.

Limites inferior y superior del rango

Los siguientes diagramas muestran los valores de limite inferior y superior del
modo incremental y del modo adelante/atras.

Modo de incremento

0 4294967295
(00000000 hexadecimal) (FFFFFFFF hex.)

I

| —

Overflow de valor actual

Modo Adelante/atras

—2147483648 0 +2147483647
(80000000 hex.) (00000000 hexadecimal) (7FFFFFFF hex.)
|
- ! I
Underflow de valor actual Overflow de valor actual

Los impulsos de entrada se cuentan en un lazo dentro del rango establecido.
La secuencia circular es la siguiente:

¢ Ante un impulso de incremento, del valor maximo de contaje se pasa a 0.
e Ante un impulso de decremento, de 0 se pasa al valor maximo.

Por lo tanto, no se pueden producir defectos ni excesos cuando se utiliza el
modo circular.

Valor de
contaje

232_1 ___________________________________________

Contaje
circular
maximo

0

Contaje circular maximo
Utilice la configuracion del PLC para establecer el contaje circular maximo,
que es el valor maximo del rango de contaje de impulsos de entrada. El con-

taje circular maximo se puede establecer en cualquier valor entre 00000001 y
FFFFFFFF hex.
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Métodos de reset

Reset de senal de fase Z +
software

Reset de software

Nota

Restricciones
* No hay valores negativos en modo circular.

* Si el contaje circular maximo se establece en 0 en la configuracién del
PLC, el contador funcionara con un contaje circular maximo de
FFFFFFFF hex.

El valor actual (PV) del contador de alta velocidad se restablece cuando la sefal
de fase Z (entrada de reset) pasa de OFF a ON mientras el bit de reset del conta-
dor de alta velocidad correspondiente (A53100 o A53101) esta activado (ON).

La CPU reconoce el estado activado (ON) del bit de reset del contador de alta
velocidad unicamente al principio del ciclo del PLC durante los procesos de
supervision. Por lo tanto, cuando el bit de reset se activa (ON) en el programa
de diagrama de relés, la sefal de fase Z (bit 02 o 03 de CIO 2960) no sera
efectiva hasta el siguiente ciclo del PLC.

Un ciclo
>
[
! | ! . !
L} 1 " 1 1 1 L}
1 1 1 1 1 1
) 1 1 ] ] )
= F T N S o e N o
Fase Z : . T y : H
1 1 1 1 1 1
1 1 1 1 1 1
1 [} [} 1 1 1
Bitde — | LH_l e 1
reset ’ — \
Valor actual Valor actual  Valor actual Valor actual Valor actual sin Valor actual
sin restablecer restablecido  restablecido restablecido restablecer restablecido

El valor actual (PV) del contador de alta velocidad se restablece cuando el bit
de reset del contador de alta velocidad correspondiente (A53100 o A53101)
pasa de estar desactivado (OFF) a estar activado (ON).

La CPU reconoce la transicion entre OFF y ON del bit de reset del contador
de alta velocidad unicamente al principio del ciclo del PLC durante los proce-
sos de supervision. El procesamiento de reset se realiza al mismo tiempo. La
transicién no se reconocera si el bit de reset vuelve a desactivarse (OFF) en
el mismo ciclo.

Un ciclo

Bit de
reset

%

'

Valor actual Valor actual Valor actual Valor actual
restablecido sin restablecer sin restablecer sin restablecer

Con la CPU CJ1M Ver. 2.0, la operacidon de comparacion puede configurarse
para detenerse o continuar al poner a cero (reset) un contador de alta veloci-
dad. Esto permite aplicaciones en las que la operacién de comparacion podra
reiniciarse a partir de un valor actual (PV) de O al poner a cero el contador.

Inicio de tareas de interrupcion a los PVs deseados del contador
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Es posible comparar los datos registrados por anticipado en una tabla de
comparacién con los valores actuales del contador real durante el funciona-
miento. Las tareas de interrupcidn especificadas (registradas en la tabla) se
iniciaran cuando se cumpla la condicion de comparacién correspondiente.

Hay dos métodos de comparacion disponibles: Comparacion del valor obje-
tivo y comparacion del rango.

* Utilice la instruccién CTBL(882) para registrar la tabla de comparacion.
e Utilice la instruccién CTBL(882) o INI(880) para iniciar la operacion de
comparacion.

» Utilice la instruccién INI(880) para detener la operacidon de comparacion.
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Comparacion del valor
objetivo

La tarea de interrupcion especificada se ejecuta cuando el valor actual (PV) del
contador de alta velocidad coincide con un valor objetivo registrado en la tabla.
* Las condiciones de comparacion (valores objetivo y direcciones de con-
taje) se registran en la tabla de comparacion junto al nimero de tarea de
interrupcion correspondiente. La tarea de interrupcion especificada se
ejecutara cuando el valor actual (PV) del contador de alta velocidad coin-
cida con el valor objetivo registrado.
* Es posible registrar hasta 48 valores objetivo (entre 1 y 48) en la tabla de
comparacion.
* Es posible registrar una tarea de interrupcién diferente para cada valor
objetivo.
* La comparacion del valor objetivo se realiza en todos los valores objetivo
de la tabla, independientemente del orden en el que se hayan registrado.

* Si se cambia el valor actual, el valor modificado se comparara con los
valores objetivo de la tabla, aunque el valor actual se haya cambiado
mientras la operacién de comparacion del valor objetivo estaba en curso.

Valor actual (PV) del contador de alta velocidad Tabla de comparacion

La comparacioén se
ha ejecutado sin
tener en cuenta el
orden de los valores
de la tabla.

A Numero de valores = 4

Valor objetivo 1 (ascendente)
Tarea de interrupcion = 000

Valor objetivo 1 |r= == =====~ 7 .

Valor objetivo 4

Valor objetivo 2 (ascendente)
Tarea de interrupcién = 001

Valorobjetivo?2 === ofe mmmeledecmcc e e e e m e mc e e e e e e Valor objetivo 3 (descendente)
Tarea de interrupcion = 020
e Rt L R e Valor objetivo 4 (ascendente)

Tarea de interrupcién = 015

4

Hora

v vy

Tarea de interrupcion iniciada.

N°001 N°015 N°2000 N° 020

Nota

X A

Valor objetivo 1

Valor objetivo 2

Coincidencia no reconocida.

Restricciones

Una condicion de comparacién (valor objetivo y direccidon de contaje) no
puede aparecer en la tabla mas de una vez. Se producira un error si una con-
dicién de comparacion se especifica dos 0 mas veces.

Cuando la direccion de contaje (ascendente/descendente) cambia en un
valor actual que coincide con un valor objetivo, el siguiente valor objetivo no
podra coincidir en la misma direccion.
Configure los valores objetivo de modo que no se produzcan en el pico o
durante el cambio del valor de contaje.

/Coincidencia O 4 Coincidencia

Valor objetivo 1

Valor objetivo 2

Coincidencia

Comparacion de rango

v

v

La tarea de interrupcién especificada se ejecuta cuando el valor actual (PV)
del contador de alta velocidad se encuentra dentro del rango definido por los
valores de limite superior e inferior.

* Las condiciones de comparacion (limites superior e inferior del rango) se
registran en la tabla de comparacion junto al nimero de tarea de interrup-
cion correspondiente. La tarea de interrupcidon especificada se ejecutara
una vez que el valor actual (PV) del contador de alta velocidad se encuen-
tre dentro del rango (Limite inferior < Valor actual < Limite superior).

* En la tabla de comparacion se registra un total de ocho rangos (limites
superiores e inferiores).
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* Los rangos se pueden superponet.

* Es posible registrar una tarea de interrupcion diferente para cada rango.

* El valor actual (PV) se compara con los ocho rangos una vez en cada
ciclo.

* La tarea de interrupcién se ejecuta sélo una vez cuando la condicion de
comparacién pasa de no cumplirse a cumplirse.

Restricciones

Cuando se cumple mas de una condicidon de comparacion en un ciclo, se eje-
cuta la primera tarea de interrupcién de la tabla en ese ciclo. La siguiente
tarea de interrupcién de la tabla se ejecutara en el siguiente ciclo.

Valor actual (PV) del contador de alta velocidad Tabla de comparacion

La comparacion se ha
ejecutado sin tener en
cuenta el orden de los
rangos de la tabla.

A
Cimosporet yan  Limite inferior 1__
Limite inferior 1 Tarea de interrupcidn = 000
Limite superior 2

Tarea de interrupcion = 255

Limite superior 2
Limite inferior 2

v v

l » Hora

Tarea de interrupcion iniciada. | N° 255 N° 000 N°000  N°255

Nota La tabla de comparacion de rangos se puede utilizar sin necesidad de iniciar

una tarea de interrupcion cuando se cumpla la condicién de comparacion. La
funcién de comparacién de rango puede resultar util si lo Unico que se desea
saber es si el valor actual del contador de alta velocidad esta o no dentro de
determinado rango.

Utilice los indicadores de condicion cumplida de rango de comparacién
(A27400 hasta A27407 y A27500 hasta A27507) para determinar si el valor
actual del contador de alta velocidad esta o no dentro de un rango registrado.

Detencion temporal del contaje de la senal de entrada (funcién de puerta

Restricciones

Si el bit de puerta del contador de alta velocidad esta activado (ON), el contador
de alta velocidad no contara aunque reciba entradas de impulsos, con lo que el
valor actual (PV) se mantendra en su valor actual. El bit de puerta del contador
de alta velocidad 0 es A53102 y el del contador de alta velocidad 1 es A53103.

Cuando el bit de puerta del contador de alta velocidad se vuelve a desactivar
(OFF), el contador de alta velocidad continuara contando, con lo que se
refrescara su valor actual.

* El bit de puerta se deshabilitara si el método de reset del contador de alta
velocidad esta establecido en reset de sefal de fase Z + software y el bit
de reset esta activado (ON) (esperando a que la entrada de fase Z resta-
blezca el valor actual (PV)).

Medida de la frecuencia del contador de alta velocidad
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Esta funcion mide la frecuencia del contador de alta velocidad (impulsos de
entrada).

Es posible leer la frecuencia de los impulsos de entrada al ejecutar la instruc-
cion PRV(881). El formato de la frecuencia medida es hexadecimal de ocho
digitos y se expresa en Hz. La funcidn de medida de la frecuencia se puede
utilizar unicamente con el contador de alta velocidad O.

La frecuencia se puede medir aunque esté en curso una operacién de com-

paraciéon del contador de alta velocidad 0. La medida de la frecuencia se
puede llevar a cabo al mismo tiempo que funciones como la salida del conta-
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Procedimiento

Restricciones

Especificaciones

1,2,3...

dor de alta velocidad y la salida de impulsos sin afectar al rendimiento de
esas funciones.

1. Configuracién de habilitacion o deshabilitacion del contador de alta velo-
cidad (Necesario)
Establezca la configuracion de habilitacién o deshabilitacion del contador
de alta velocidad 0 en 1 6 2 (utilice el contador de alta velocidad) durante
la configuracion del PLC.

2. Configuracion del modo de entrada de impulsos (Necesario)
Establezca el modo de entrada de impulsos del contador de alta velocidad
0 durante la configuracion del PLC.

3. Configuracién del método de contaje (Necesario)
Configure el método de contaje del contador de alta velocidad 0 durante
la configuracion del PLC.
Si se ha seleccionado el modo de contaje circular, especifique el valor
maximo de contador circular del contador de alta velocidad O (contaje cir-
cular maximo) en la configuracion del PLC.

4. Configuracion del método de reset (Necesario)
Establezca el método de reset del contador de alta velocidad 0 durante la
configuracién del PLC.

5. Ejecucion de la instruccion PRV(881) (Necesario)
N: Especifique el nimero del contador de alta velocidad. (Contador de alta
velocidad 0: #0010)
C: #0003 (Frecuencia de lectura)
D: Canal de destino de los datos de frecuencia

La funcion de medida de la frecuencia se puede utilizar Unicamente con
el contador de alta velocidad 0.

Elemento Especificaciones

Numero de entradas de | 1 entrada (s6lo el contador de alta velocidad 0)
medida de frecuencia

Rango de medida de la | Entradas de fase diferencial: De 0 a 50 kHz

frecuencia El resto de los modos de entrada: De 0 a 100 kHz
Nota Si la frecuencia supera el valor maximo, éste se almacenara.
Método de medida Ejecucién de la instruccion PRV(881)
Rango de datos de Unidades: Hz
salida Rango:

Entrada de fase diferencial: 0000 0000 hasta
0003 0D40 hexadecimal

El resto de los modos de entrada: 0000 0000 hasta
0001 86A0 hexadecimal

Conversion de frecuencia de impulsos

La entrada de frecuencia de impulsos al contador de alta velocidad 0 puede
convertirse en una velocidad de rotacion (rpm) o bien el valor actual (PV) del
contador puede convertirse en el numero total de revoluciones. La salida del
valor convertido tendra formato hexadecimal de 8 digitos. Esta funcién sélo
es compatible con el contador de alta velocidad 0.

Frecuencia—Conversién de velocidad de rotacién

La velocidad de rotacién, en rpm, se calcula a partir de la entrada de frecuen-
cia de impulsos al contador de alta velocidad 0 y del nimero de impulsos por
rotacion.

Valor actual del contador-Conversién del numero total de revoluciones

El numero total de revoluciones se calcula a partir del valor actual del conta-
dor y del numero de impulsos por revolucion.
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Procedimiento

1,2,3...

Restricciones

Configuracion de habilitacién o deshabilitacion del contador de alta veloci-
dad (Necesario)

Establezca la configuracién de habilitacion o deshabilitacion del contador
de alta velocidad 0 en 1 6 2 (utilice el contador de alta velocidad) durante
la configuracion del PLC.

Configuracion del modo de entrada de impulsos (Necesario)

Establezca el modo de entrada de impulsos del contador de alta velocidad
0 durante la configuracion del PLC.

Configuracion del método de contaje (Necesario)

Configure el método de contaje del contador de alta velocidad 0 durante
la configuracion del PLC.

Si se ha seleccionado el modo de contaje circular, especifique el valor
maximo de contador circular del contador de alta velocidad O (contaje cir-
cular maximo) en la configuracién del PLC.

Configuracion del método de reset (Necesario)
Establezca el método de reset del contador de alta velocidad O durante la
configuracion del PLC.

Ejecute PRV2 tal y como se describe a continuacion (necesario).

Conversion de la frecuencia en velocidad de rotacién
Ejecute PRV2 con los siguientes operandos.

C: Datos de control (configurados como #0000 para frecuencia-conver-
sioén de velocidad de rotacion.)

P: Impulsos/rotacién (hexadecimal)

D: Primer canal del resultado

Conversidn del valor actual del contador en el numero total de
revoluciones

Ejecute PRV2 con los siguientes operandos.

C: Datos de control (configurados como #0001 para valor actual del con-
tador-conversién del nimero total de revoluciones.)

P: Impulsos/rotacién (hexadecimal)

D: Primer canal del resultado

La conversion de frecuencia de impulsos sdélo sera posible para el contador
de alta velocidad 0.

6-1-5 Entradas de respuesta rapida

Descripcién general

Procedimiento

140

Las entradas de respuesta rapida leen impulsos con un tiempo de ON mas
corto que el tiempo de ciclo (como 30 us). Utilice las entradas de respuesta
rapida para leer sefiales como las entradas de un fotomicrosensor.

|Seleccione las entradas de respuesta rapida.

e INO a IN3 (bits 00 a 03 de CIO 2960)

¢

e Conéctese a los terminales seleccionados

Cablee las entradas. | ir6 IND & IN3
entre e .

¢

Si se utilizan desde INO a IN3 como entradas de respuesta
rapida, establezca las "opciones de funcionamiento de entrada"

Opciones de configuracion del PLC

necesarias para INO a IN3 en la direccion 60 de la consola de
programacion.

INO: Especifique el digito situado méas a la derecha (bits 00 a 03)
en 2 hexadecimal

IN1: Especifique el segundo digito (bits 04 a 07) en 2
hexadecimal

IN2: Especifique el tercer digito (bits 08 a 11) en 2 hexadecimal
IN3: Especifique el digito situado més a la izquierda (bits 12 a
15) en 2 hexadecimal

Programa de diagrama de relés e Utilice las entradas de respuesta répida en

instrucciones como LD.
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Restricciones de las entradas de respuesta rapida

Especificaciones

* Las entradas de respuesta rapida de 0 a 3 no se pueden utilizar cuando
se estén usando las entradas incorporadas INO a IN3 como entradas de
empleo general o entradas de contador de alta velocidad.

* No podra utilizarse la entrada de respuesta rapida 3 si se esta utilizando
la entrada del contador de alta velocidad 0.
No podra utilizarse la entrada de respuesta rapida 2 si se esta utilizando
la entrada del contador de alta velocidad 1.

* Las entradas de respuesta rapida 0 y 1 no se pueden utilizar cuando la
funcién de busqueda de origen esta habilitada para la salida de impulsos
0 (habilitada en la configuracién del PLC).

Las entradas de respuesta rapida 2 y 3 no se pueden utilizar cuando la
funcién de busqueda de origen esta habilitada para la salida de impulsos
1 (habilitada en la configuracion del PLC).

Elemento Especificaciones

Numero de entradas de res-
puesta rapida

4 entradas (los terminales de cuatro entradas se
comparten con las entradas de respuesta rapida, los
contadores de alta velocidad y las entradas de
empleo general).

Area de datos asignada

Bits 00 a 03 de CIO 2960

Minimo ancho de impulsos
detectable

30 us

6-1-6 Especificaciones del hardware
Especificaciones generales

Elemento Especificaciones
Numero de entradas 10 entradas
Area de datos asignada |Bits 00 a 09 de CIO 2960
Métodos de entrada Entradas de 24-Vc.c. o entradas de controlador lineal
Velocidad |Tiempo de |Configuracion predeterminada: 8 ms max.
de res- respuesta a | (| a constante de tiempo de entrada puede establecerse
puesta ON en 0 ms; 0,5 ms; 1 ms; 2ms; 4 ms; 8 ms; 16 ms 0 32 ms
en la configuracion del PLC.)
Tiempo de | Configuracion predeterminada: 8 ms max.
respuesta a | (| g constante de tiempo de entrada puede establecerse
OFF en0ms; 0,5ms; 1ms;2ms; 4ms; 8ms; 16 ms 0 32 ms
en la configuracién del PLC.)
Caracteristicas de entrada
Especificaciones de |24 Vc.c. Controlador lineal
tension de entrada
Terminales INO a IN5 ING a IN9 INO a IN5 ING a IN9

Sensores compatibles

Método de dos hilos

Método de dos hilos Controlador lineal Controlador lineal

Tension de entrada

24 Vc.c. +10%, -15%

Controlador lineal RS-422

(de conformidad con los estandares
AM26LS31)

(Tension de alimentacion de 5 V +5%)

Impedancia de 3,6 kQ 4,0 kQ
entrada

Corriente de entrada |6,0 mA 5,5 mA 13 mA 10 mA
(tipica)

Tension de ON 17,4 V min. 17,4 V min.
Tension de OFF 5,0 V/1 mA max. 5,0 V/1 mA max.
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6-2 Salidas incorporadas

6-2-1 Descripcion general
Existen tres tipos de salidas incorporadas:
* Salidas de empleo general
 Salidas de impulsos
* Salidas de impulsos de relacién ON/OFF variable (salidas PWM(891))

A las salidas incorporadas se les asignan los bits de 00 a 05 de CIO 2961. Es
necesario ejecutar las instrucciones de salida de impulsos para especificar
qué tipo de salida se utilizara para cada bit.

6-2-2 Salidas de empleo general

Descripcion general

Esta funcién se utiliza para las sefales de salida estandar. El punto de salida
se refresca cuando el bit asignado cambia de estado ON u OFF.

Asignaciones de bits

Caodigo Direccion de Bit Funcidn
canal
ouTo CIO 2961 00 Salida de empleo general 0
OUT1 01 Salida de empleo general 1
ouT2 02 Salida de empleo general 2
OuUT3 03 Salida de empleo general 3
OouUT4 04 Salida de empleo general 4
OuUT5 05 Salida de empleo general 5

Procedimiento

| Seleccione las salidas de empleo general ‘ e OUTO a OUTS (Bits 00 a 05 de CIO 2961)

. o Conéctese a los terminales seleccionados
| Cablee las salidas. ‘ entre OUTO y OUTS.

'

o Utilice las salidas de empleo general en
instrucciones como OUT.

Programa de diagrama de relés e Para utilizar la variacion de refresco inmediato,
agregue el prefijo "!" a la instruccion. Por ejemplo:
IOUT.

Nota: La instruccion IORF(097) no puede realizar
un refresco inmediato.

Restricciones de las salidas de empleo general

* Las salidas de empleo general 0 a 3 no se pueden utilizar si se estd
dando salida de impulsos a través de esos puntos.

* Las salidas de empleo general 4 y 5 no se pueden utilizar si se esta
dando salida a los impulsos de relacion ON/OFF variable (salidas
PWM(891)) a través de esos puntos.

* La salida de empleo general 4 (5) no se puede utilizar cuando la funcion
de busqueda de origen esta habilitada para la salida de impulsos 0 (1) y
se estd usando la salida de reset del contador de errores (modo de ope-
racién de busqueda de origen establecido en 1 6 2).
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Especificaciones

Elemento

Especificaciones

Numero de salidas

6 salidas

Area de datos asignada

Bits 00 a 05 de CIO 2961

6-2-3 Salidas de impulsos

Descripcion general

La funcién de salida de impulsos presenta sefales de impulsos de relacién
ON/OFF fijas (relacion ON/OFF: 50%) en los terminales de salida incorporada.

Tanto el control de velocidad (salida continua de impulsos a la frecuencia
especificada) como el posicionamiento (salida de un nimero especificado de
impulsos) son compatibles.
Las funciones de salida de impulsos se controlan al ejecutar las instrucciones

de salida de impulsos del programa de diagrama de relés. El algunos casos,
las instrucciones necesitan que las opciones de la configuracién del PLC

estén establecidas de antemano.

La siguiente tabla muestra las instrucciones que pueden llevar a cabo el con-

trol de posicion y el de velocidad.

Nombre de Mnemotécn | Codigo de Uso principal
instruccion ico funcidn
ESTABLECER PULS 886 Establece el numero de impulsos
IMPULSOS de la salida
VELOCIDAD DE SPED 885 Salida de impulsos sin acelera-
SALIDA cion ni deceleracion.
CONTROL DE ACC 888 Salida de impulsos con acelera-
ACELERACION cion y deceleracion.
SALIDA DE PLS2 887 Control trapezoidal
IMPULSOS
BUSQUEDA DE ORG 889 Busqueda de origen y vuelta al
ORIGEN origen
CONTROL DE INI 880 Detiene la salida de impulsos o
MODO cambia los valores actuales
LECTURA DEL PRV 881 Lee los valores actuales
VALOR ACTUAL
(PV) DEL CONTA-
DOR DE ALTA
VELOCIDAD

Las funciones de salida de impulsos de la CPU CJ1M disponen de algunas
caracteristicas distintas a las de los modelos anteriores. Las diferencias se
enumeran a continuacion.

* Es posible cambiar la posicién objetivo durante el posicionamiento (fun-
cion de inicio multiple). Mientras se estd ejecutando una instruccion
PLS2(887), es posible ejecutar otra instruccion PLS2(887) con una posi-
cién objetivo distinta.

El funcionamiento puede pasar de control de velocidad continuo a una
cierta frecuencia objetivo a posicionamiento con un numero especificado
de impulsos para moverse una cierta distancia. Mientras se ejecuta una
instruccion ACC(888) (modo continuo), es posible ejecutar una instruc-
cion PLS2(887) para pasar al posicionamiento.

Cuando se lleva a cabo el posicionamiento mediante la especificacion de
impulsos absolutos, es posible seleccionar la direccion CW/CCW auto-
maticamente. La direccion CW/CCW de la salida de impulsos se selec-
cionard automaticamente (segun el numero especificado de impulsos y el
valor actual de la salida de impulsos) cuando se ejecute una operacion
de salida de impulsos mediante SPED(885), ACC(888) o PLS2(887) en
las siguientes condiciones:
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1. Se haya determinado la posicién de origen al realizar una busque-
da de origen o al establecer el valor actual de la salida de impulsos
mediante INI(880).

2. Se haya especificado el numero absoluto de impulsos mediante

Asignaciones de bits

PULS(886) o PLS2(887).

Codigo | Direccion Bit Entradas CW/CCW | Entradas de impulsos +
de canal direccion

OouTo ClO 2961 |00 Salida de impulsos 0 | Salida de impulsos 0
(CW) (impulsos)

OUTH 01 Salida de impulsos 0 | Salida de impulsos 1
(CCW) (impulsos)

ouT2 02 Salida de impulsos 1 | Salida de impulsos 0
(CW) (direccion)

OouT3 03 Salida de impulsos 1 | Salida de impulsos 1
(CCW) (direccion)

Especificaciones de la salida de impulsos
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Elemento

Especificaciones

Modo de salida

Modo continuo (para el control de velocidad) o modo
independiente (para el control de posicion)

Instrucciones de posiciona-
miento (modo independiente)

PULS(886) y SPED(885), PULS(886) y ACC(888) 0
PLS2(887)

Instrucciones de control de
velocidad (modo continuo)

SPED(885) 0 ACC(888)

Instrucciones de origen (bus-
queda de origen y vuelta al
origen)

ORG(889)

Frecuencia de salida

1 Hz hasta 100 kHz (en unidades de 1 Hz)

Rangos de aceleracion y
deceleracion

Establecidos en unidades de 1 Hz para rangos de
aceleracion o deceleracion de 1 Hz a 2 kHz (cada
4 ms). Los rangos de aceleracion y deceleracién se
pueden establecer de forma independiente Unica-
mente con PLS2(887).

Cambio de los valores selec-
cionados durante la ejecu-
cion de la instruccién

Es posible cambiar la frecuencia objetivo, la relacion
de aceleracion o deceleracion y la posicién objetivo.

Relaciéon ON/OFF

Fijada en el 50%

Método de salida de impulsos

Entradas de CW/CCW o entradas de impulsos +
direccion

El método se selecciona mediante un operando de la
instruccion. Se debe utilizar el mismo método para
las salidas de impulsos Oy 1.

Numero de impulsos de salida

Coordenadas relativas: De 00000000 a 7FFFFFFF hex.

(Aceleracién o deceleracion en cada direccion:
2,147,483,647)

Coordenadas absolutas: De 80000000 a 7FFFFFFF hex.
(—2147483648 hasta 2147483647)

Especificacion de coordena-
das relativas o absolutas del
valor actual de la salida de
impulsos

Las coordenadas absolutas se especifican automati-
camente cuando se determina la posicién de origen
mediante el establecimiento del valor actual de la
salida de impulsos mediante INI(880) o la realizacion
de una busqueda de origen mediante ORG(889).
Las coordenadas relativas se utilizan cuando no esta
determinada la posicion de origen.
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Elemento

Especificaciones

Especificacion de impulsos
relativos/
Especificacion de impulsos
absolutos

El tipo del impulso puede especificarse mediante un
operando en PULS(886) o PLS2(887).

Nota La especificacion de impulsos absoluta puede utili-
zarse si se especifican coordenadas absolutas para
el valor actual de la salida de impulsos. Es decir,
cuando se ha determinado la ubicacién del origen.
La especificacidon de impulsos absoluta no puede uti-
lizarse si se han especificado coordenadas relativas.
Es decir, cuando la ubicacién del origen es indefi-
nida. Se producira un error de la instruccion.

Posicion de almacenamiento
del valor actual de la salida de
impulsos

Los siguientes canales del area auxiliar contienen
los valores actuales de la salida de impulsos:
Salida de impulsos 0: A277 (los cuatro digitos de la
izquierda) y A276 (los cuatro digitos de la derecha)
Salida de impulsos 1: A279 (los cuatro digitos de la
izquierda) y A278 (los cuatro digitos de la derecha)

Los valores actuales se refrescan durante las opera-
ciones de refresco de E/S habituales.

Especificacion de la curva de
aceleracion/deceleracion

Aceleracién/deceleracion trapezoidal o de curva S

Instrucciones utilizadas en las salidas de impulsos

Utilice las siguientes ocho instrucciones para controlar las salidas de impulsos.
La siguiente tabla muestra los tipos de salidas de impulsos controlados por

cada instruccion.

Instruccion Funcidn Posicionamiento (modo Control de velocidad | Busqueda
independiente) (modo continuo) de origen
Salidade | Salida de impulsos | Salida de | Salida de
impulsos | con aceleracion o | impulsos | impulsos
sin acele- deceleracion sin acele- | con ace-
racion ni Trapezoi- | Trapezoi- racion ni |leraciéno
decelera- dal. velo- | dal. velo- decelera- | decelera-
cion cidades | cidades cion cion
de acele- | de acele-
racion o | racion o
decelera- | decelera-
cion cion se-
iguales | paradas
PULS(886) Establece el numero de Utilizado | ---
ESTABLE- impulsos que saldran.
CER IMPUL-
SOS
SPED(885) Lleva a cabo el control de la | Utilizado | --- Utilizado | ---
VELOCIDAD |salida de impulsos sin acele-
DE SALIDA racion ni deceleracion.
(Durante el posicionamiento,
es necesario establecer el
numero de impulsos de ante-
mano mediante PULS(886).)
ACC(888) Lleva a cabo el control de la | --- Utilizado |--- Utilizado | ---
CONTROL DE | salida de impulsos con ace-
ACELERA- leracion y deceleracion.
CION (Durante el posicionamiento,
es necesario establecer el
numero de impulsos de ante-
mano mediante PULS(886).)
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Instruccion Funcidn Posicionamiento (modo Control de velocidad | Busqueda
independiente) (modo continuo) de origen
Salidade | Salida de impulsos | Salida de | Salida de
impulsos | con aceleracion o | impulsos | impulsos
sin acele- deceleracion sin acele- | con ace-
racion ni Trapezoi- | Trapezoi- racion ni |leraciéno
decg!era- dal, velo- | dal, velo- decgllera- decg,lera-
cion cidades | cidades cion cion
de acele- | de acele-
racion o | racion o
decelera- | decelera-
cion cion se-
iguales | paradas
PLS2(887) Lleva a cabo el control de la | --- Utilizado | ---
SALIDA DE salida de impulsos con velo-
IMPULSOS cidades independientes de
aceleracion y deceleracion.
(También establece el
numero de impulsos.)
ORG(889) Mueve realmente el motor Utilizado
BUSQUEDA |mediante las salidas de
DE ORIGEN |impulsos y determina el ori-
gen de la maquina segun las
senales de entrada de proxi-
midad de origen y de entrada
de origen.
INI(880) Detiene la salida de impul- Utilizado |Utilizado |Utilizado |Utilizado |Utilizado |---
CONTROL DE | s0s. Cambia el valor actual
MODO de la salida de impulsos
(esta operacion determina la
posicion de origen).
PRV(881) Lee el valor actual de la Utilizado |Utilizado |Utilizado |Utilizado |Utilizado |---
LECTURA salida de impulsos.
DEL VALOR
ACTUAL (PV)
DEL CONTA-
DOR DE ALTA
VELOCIDAD

Modos de salida de impulsos

Existen dos modos de salida de impulsos. El modo independiente se utiliza
cuando se ha establecido el nimero de impulsos. El modo continuo se utiliza
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cuando no se ha establecido este nimero.

Modo

Descripcion

Modo independiente

Este modo se utiliza para el posicionamiento.

La operacion se detiene automaticamente una vez
alcanzado el numero de impulsos de salida preesta-
blecido. También es posible detener antes la salida
de impulsos mediante INI(880).

Modo continuo

Este modo se utiliza para el control de velocidad.

La salida de impulsos continuara hasta que se
detenga al ejecutar otra instruccion o se pase el PLC
a modo PROGRAM.
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Perfiles de salida de impulsos
Las siguientes tablas muestran los tipos de operaciones de salida de impul-
sos que pueden llevarse a cabo mediante la combinacién de varias instruc-
ciones de salida de impulsos.

Modo continuo (control de

Inicio de una salida de impulsos

velocidad)
Operacion Aplipacién de Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento
ejemplo Instrucciéon Opciones
Salida con | Cambio de la velo- : : Salida de impul- | SPED(885) |ePuerto
velocidad cidad (frecuencia) Frecuencia de impulsos sos a una fre- (Continua) “CW/CCW”
especificada | en un paso ; cuencia 0 “Impulsos
g{)?gﬁfgc'a especificada. + diree:cién”
*Continuo
Hora *Frecuencia
objetivo
Ejecucion de SPED(885)
Salida con | Aumento de la velo- ; : Salida de impul- | ACC(888) ¢.Puerto
aceleracion | cidad (frecuencia) a Frecuencia de impulsos sos y cambio de | (Continua) | e“C\W/CCW”
y velocidad | una aceleracion fija ) la frecuencia a o “Impulsos
especifica- Frecuencia [z una aceleracion/ di A
das objetivo aceleracion o desaceleracion + |r§CC|0n
G fija. «Continuo
*Relacion de
I Hora aceleracion
Ejecucion de 0 decelera-
ACC(888) cion ]
*Frecuencia
objetivo
Cambio de las opciones
Operacion Aplipacién de Cambios de frecuencia Descripcién Procedimiento
ejemplo Instruccién Opciones
Cambio de | Cambio de la velo- . ’ Cambia la fre- SPED(885) |ePuerto
velocidad en | cidad durante el Frecuencia de impulsos cuencia (supe- | (Continua) | eContinuo
un paso funcionamiento . rior o inferior) de | | :
Ftr;ectgenma la salida de SPED(885) °Frgcqen0|a
objetivo impulsos enun | (& nkin o) objetivo
Frecuencia paso.
actual Hora
Ejecucion de
SPED(885)
Cambio Cambio de la velo- ; ; Cambia la fre- ACC(888) o |ePuerto
paulatino de | cidad de forma pau- Frecuencia de impulsos cuencia de la fre- | SPED(885) | «Continuo
la velocidad | latina durante el : cuencia actual a | (Continua) .
funcionamiento Flr)(_ecqenma Reiacion de una velocidad 1 -Frecgenma
ObJetivo.Hacalracion o fija. Es posible | xooigeg) | OPIEtvVO
Frecuencia |aon acelerar o dece- (Conginua)) *Relacion de
actual lerar la frecuen- aceleracion
Hora | cia. o decelera-
Ejecucion de cion
ACC(888)
Cambio de la velo- Frecuencia de impulsos Cambia la rela- | ACC(888) *Puerto
cidad en una curva F ) Relacion de aceleracion n cion de acelera- | (Continua) | «Continuo
lineal poligonal e cion o decelera- | | *Frecuencia
durante el funciona- Ob]ethO aceleracién 2 cion durante la ACC(888) [
miento Relacién de / aceleracién o la (Continua) ObJet'Y9
Frecuencia ~1 deceleracién. *Relacion de
actual aceleracion
o i Hora o decelera-
cion
Ejecucion de ACC(888)
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Operacion Aplipacién de Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento
ejemplo Instrucciéon Opciones
Cambio de | No compatible.
direcciéon
Cambio del | No compatible.
método de
salida de
impulsos
Detencion de una salida de impulsos
Operacion Aplipacién Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento
de ejemplo Instrucciéon Opciones
Detencion Detencion ’ . Detiene la salida | SPED(885) |ePuerto
de la salida | inmediata Frecuencia de impulsos de impulsos 0 ACC(888) |eDetenciénde
de impulsos inmediatamente. | (Continua) la salida de
Frecuencia actual 1 .
impulsos
IN1(880)
Hora
Ejecucion de INI(880)
Detencion Detencion : : Detiene la salida | SPED(885) |ePuerto
de la salida |inmediata Frecuencia de impulsos de impulsos 0 ACC(888) |eContinuo
de impulsos Frecuencia actual inmediatamente. iContlnua) *Frecuencia
objetivo=0
SPED(885)
(Continua)
Hora
Ejecucién de SPED(885)
Detencion Decelera- . . » Decelera la SPED(885) |ePuerto
de la salida | cion hasta Frecuencia de impulsos Rel;lmlon. de salida de impul- |0 ACC(888) |eContinuo
de impulsos | detenerse gce elracpr) 0 sos hasta que | (Continua) " | .= ooencia
paulatina- Frecuencia actual eceleracion se detiene. 1 ecuenc
mente (Velocidad ) objetivo=0
 establecida al inicio | Nota Si la opera- | ACC(888)
de la operacion) cion se ini- | (Continua)
Frecuencia objetivo = 0 H ci6 con
ora ACC(888),
Ejecucion de ACC(888) Srd vigents
la veloci-
dad de ace-
leracion/
decelera-
cion origi-
nal. Sila
operacion
se inicio
con
SPED(885),
la veloci-
dad de ace-
leracién/
decelera-
cioén per-
dera su
validez y la
salida de
impulsos se
detendrade
inmediato.
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Modo independiente
(posicionamiento)

Inicio de una salida de impulsos

Operacion Aplig:acién Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento
de ejemplo Instruccion | Opciones
Salida con | Posiciona- Frecuenciade  Numero especificado de Inicia la salida de | PULS(886) | eNumero de
velocidad miento sin imoulsos : by impulsos a una fre- | | impulsos
especifi- aceleracion P |mpéjllsots (Saﬁ’_?'gggdo cuencia especifi- | gpenyags) | sEspecifica-
cada ni decelera- F . mediante (886)) cada y se detiene i6n d
cion tr)f?ctvem'a | inmediatamente cion de
objetivo | cuando ha salido el impulsos
ndmero especifi- relativos o
Hora cado de impulsos. absolutos
) B . ) Nota N . *Puerto
Ejecucion de  Da salida al nimero ol b|g E:ne,gisér «“Cw/CCw”
SPED(885)  especificado de impulsos y, la posicion o “Impul-
a continuacion, se detiene. objetivo sos + direc-
(nume_;p g cion”
especificado .
de impulsos) .g;gﬁfeen
durante el .
posiciona- *Frecuencia
miento. objetivo
Control tra- | Posiciona- . . o Acelera y decelera | PULS(886) |eNumero de
pezoidal miento con Frecuencia de Numero especificado de a la misma relacién | | imoulsos
simple aceleracion impulsos impulsos (especificado fija y se detiene pu'so
p ey mediante PULS(886)) e S tarnonts ACC(888) | *Especifica-
trapezoidal Frecuencia cuando ha salido el (Indepen- cion de
i >CU s e 7 ifi diente) impulsos
(se utiliza la objetivo Relacion de numero especifi- !
misma rela- scceera:” cado de impulsos relativos o
cion para la H (ver nota). absolutos
i6 ora .
Ie;cgléacr:%?;y ) Al Nota No es posi- 'f’uerto .
cion: sin Ejecucion de Da salida al nimero espe- ble cambiar . C“VV/CCW
velocidad de ACC(888) cificado de impulsos y, a la posicion 0 “Impul-
inicio) continuacion, se detiene. objetivo sos + direc-
No es posi- (ntmero cion”
ble cambiar gsp_ecmtlzado eIndepen-
el nimero de e impulsos) diente
impulsos durante el >
durante el posiciona- *Relaciéonde
posiciona- miento. alc,elera-
miento. clony
decelera-
cion
*Frecuencia
objetivo
Control tra- | Posiciona- Frecuencia de Numero especificado Acelera y decelera | PLS2(887) | sNUmero de
pezoidal miento con impulsos de impulsos a relaciones fijas. impulsos
complejo aceleraciony Frecuencia » La salida de impul- *Especifica-
deceleracion 7> TS Relacién de sos se detiene i6n d
trapezoidal ob]et|v9 celeracion /  deceleracion cuando ha salido el iCr’Ir?nUIS%S
(Se utilizan | Frecuencia N Frecuencia | Numero de impul- Ipt'
relaciones deinicio l../ | 1 N\ de detencion | SOS especificado relativos o
Idistin'[las para I (ver nota). gbsolutos
a acelera- I Hora Nota E . ePuerto
5 ' . s posible “ "
gfé‘e}'eﬁ_ Ejecucion de La salida se detiene. cambiar la «“CW/CCW
cidn: veloci- PLS2(887) Frecuencia Punto de posicion obje- o “Impul-
dad ’de inicio) objetivo deceleracién tivo (n_u.mero sos + direc-
No es posi- alcanzada. especificado ciéon”
ble cambiar de impulsos) *Relacionde
. durante el L7
el nimero de posiciona- aceleracion
impulsos miento. *Relaciénde
cusrie decelera
miento. cion .
eFrecuencia
objetivo
Frecuencia
de inicio

Nota Control triangular
Si el numero especificado de impulsos es menor que el nimero necesario
para alcanzar la frecuencia objetivo y volver a cero, la funcion reducira auto-
maticamente el tiempo de aceleracion o deceleracion y realizard un control
triangular (s6lo aceleracion y deceleracion). No se producira ningun error.
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Numero especificado

Numero especificado

Frecuencia e impulsos Frecuencia e impulsos
de impulsos  (egpecificado mediante de impulsos  (egpecificado mediante
PULS(886) Froouencia PULS(887))
Frecuencia

objetivo

objetivo

Ejecucion de Ejecucion de
ACC(888) PLS2(887)
Cambio de las opciones
Operacion Aplig:acién Cambios de frecuencia Descripcién Procedimiento
de ejemplo Instruccién | Opciones
Cambio de | Cambiodela Frecuencia  Nimero especifi- SPED(885) puede |PULS(886) |eNumero
velocidad en | velocidad en de impulsos cado de impulsos  E| nimero de ejecutarse durante | | de impul-
un paso un paso (especificado medi- impulsos el posicionamiento SPED(885) sS0S
durante el Nueva frecuen- ante PULS(886))  especificado con el fin de cam- (Indepen- | E ifi-
funciona- cia objetivo mediante biar (aumentar o dientg) specit
miento Frecuencia PULS(886) no reducir) Ia frecuen- cacion de
objetivo cambia cia de la salida de e Impb!lsos
original H impulsos en un (SIP(;ED(885) reblatl?/c;S o
ora paso. ndepen- absolutos
Ejecucion de SPED(885) La posicion obje- diente) 0%1\?\;/’[0
. . - .“
(modo independiente) gpep ggs) (modo cificado de impul- COW’ o
independiente) se ha vuelto s0s) no cambia. “ I
a ejecutar para cambiar la mpulsos
frecuencia objetivo (la * gn}ec-
posicién objetivo no cambia). f'%n
eIndepen-
diente
*Frecuen-
cia obje-
tivo
Cambio Cambiodela . s ACC(888) puede PULS(886) |e*Numero
paulatino de | velocidad CN:drgedrg ierﬁpﬁlcslgs , ejecutarse durante | | de impul-
la velocidad | objetivo (fre- E ia (es ecificago Elnimerode el posicionamiento ACC(888) 0 | SOS
(con rela- cuencia) recuencia g ; impulsos especifi- con el fin de cam- SPED(885) |*E ifi-
cion de ace- | durante el de impulsos gﬁL?%& cado mediante biar la relacion de (Indepen- Specitl
leracion = | posiciona- Nueva frecuen- (886)) | PULS(886) no aceleracion o dece- dientg) cacion de
relacion de | miento cia objetivo / cambia. leracion y la fre- impulsos
decelera- (relacion de Frecuencia [reiaciénds cuencia objetivo. - relativos o
cion) aceleracion objetivo Secsioraciry La posicién obje- | ACC(888) absolutos
=relacionde | original tivo (ndmero espe- | (Indepen- | epyerto
Hor: £
decelera- ora cificado de diente) “CW/
cion) Ejecucion de impulsos) no cam- | pLs2(887 CCW’ o
ACC(888) ; bia. l o0 “Impulsos
(modo ACC(888) (modo indepen- I
i ; diente) se ha vuelto a ejecutar ACC(888) + direc-
independiente) . 1e e
para cambiar la frecuencia (Indepen- cion
objetivo (la posicion objetivo no diente) eIndepen-
cambia, aunque la relacién de diente
aceleracion o deceleracion si). eRelacién
de acele-
racion y
decelera-
cion
*Frecuen-
cia obje-
tivo
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Operacion Aplipacién Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento
de ejemplo Instruccién | Opciones
Cambio Cambiodela ) . . PLS2(887) puede | PULS(886) |eNumero
paulatino de | velocidad Frecuencia _Numtlaro espemﬁ_c;_ad% de ejecutarse durante | | de impul-
la velocidad | objetivo (fre- de impulsos ImpC;J_ Sots (Fe’LsJﬁ)_eS(:lé?:(S:g 0 el posicionamiento ACC(888) sos
(con relacio- | cuencia) Nueva frecuen-{  Mediante (886)) con el fin de cam- |y igol | E ifi-
nes de ace- |durante el cia objetivo biar la relacién de dientg) specii
leraciony | posiciona-  |Frecuencia [ aceleracion, de cacion de
decelera- miento objeﬁvo de acelera- deceleracion y la d |mpLA!|SOS
cién distin- | (relaciones | original deceiera: frecuencia objetivo. | PLS2(887) relativos o
tas) de acelera- f Hora Nota Para evitar | PLS2(887) | absolutos
cion y dece- Ejecucion de que la posi- | | Fuerto
ke ACC(888 . cion objetivo i
dtrtzs) modo  DLCTISeREY | smoambede| LSO cOuro
independiente) gpjetivo y las relaciones de cionada Ir’gpulsos
aceleracion o deceleracion. debe esbeci- + direc-
(La posicion objetivono ficarse la cion”
cambia. La posicion objeti- posicién obje- *Relacion
vo original se vuelve a es- tivo original de acele-
pecificar.) en las coor- racion
denadas eRelacidon
absolutas. de dece-
leracién
*Frecuen-
cia obje-
tivo
*Frecuen-
cia de ini-
cio
Cambio de | Cambiodela . : PLS2(887) puede |PULS(886) |eNumero
la posicién | posicion ~ Nuamero Nurgn_?ro (cjje |m%qlscis ejecutarse durante || de impul-
objetivo objetivo Frecuencia  especificado g‘fs'z'%%7° mediante el posicionamiento | o (ggg) SOS
durante el de impulsos  de impulsos (887). con el fin de cam- | syl | GG i
posiciona- biar la posicion dientg) speciil
miento (fun- | Frecuencia ‘ objetivo (nimero de cacion de
cion deinicio | objetivo  [riie 7 [T U impulsos). v impulsos
mdltiple) acoleracin o \ PLS2(887) relativos o
R Nota Cuando no absolutos
T - Hora es posible PLS2(887)
Ejecucion de cambiarla || .féjW}o
posicion obje- | p| gp(gg7) | * AV,
PLS2(887) PLS2(887) se ha ejecutado tivo sin man- ®87) | cow’ o
para cambiar la posicion tener el PLS2(887) | “Impulsos
objetivo (la frecuencia objetivo gusm? rac?gg \2 + direc-

y las relaciones de aceleracion © velocload, | p| 5p(887) | cion”

o deceleracion no cambian). 3‘: grrcr)gru;(lea eRelacién
operacion ori- de acele-
ginalcontinua racion
hasta la posi- eRelacidon
cion objetivo de dece-
original. leracion

*Frecuen-
cia obje-
tivo

*Frecuen-
cia de ini-
cio
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Operacion Aplipacién Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento
de ejemplo Instruccion | Opciones
Cambio Cambiodela Ntmero de im-  Nimero de impulsos PLS2(887) puede | PULS(886) |*Numero
paulatino de | posicion .  pulsos especifi- sin modificar ejecutarse durante | | de impul-
la posiciéon | objetivo y la e cado mediante  mediante PLS2(887). el posicionamiento Pos
v . e impulsos 8 ACC(BBB)
objetivo y la | velocidad ' PLS2(887). con el fin de cam- (Indepen- eEspecifi-
velocidad objetivo (fre- Frecuencia biar la posicion dientg) pe
cuencia) %bgfi};‘i’c"a a / objetivo (ntimero de cacion de
durante el E | metacion de impulsos), la rela- - impulsos
posiciona- b aClE | ecdera cion de aceleracion, | PLS2(887) | relativoso
miento (fun- ! de deceleraciény la absolutos
cion de inicio Hora frecuencia objetivo. ePuerto
multiple) Ejecucion de .
PLS2(887) ACC(888) se ha ejecutado para cambiar Nota (e::ggg%lr:ao ’CC(\:/\\//\//” o
la frecuencia objetivo (la posicion objetivo h «
no cambia, aunque las relaciones de camblar IaS_ Impulsos
aceleracion o deceleracion si). opciones sin + direc-
mantener el cion”
mismo rango eRelacic
de velocidad, elacion
se produce de acele-
un errory la racion
operacion ori- *Relacion
ginal continlia de dece-
hasta la posi- 9
cion objetivo leracion
original. *Frecuen-
cia obje-
tivo
*Frecuen-
cia de ini-
cio
Cambio de . . PLS2(887) puede |PULS(886) |eNumero
las relacio- Frecuencia Nimero de impulsos ejecutarse durante | | de impul-
. : ) especificado por ) :
nes de ace de impulsos  Reaonde PLS2(887) #N el posicionamiento ACC(888) sos
leracion y Nueva frecuen- : (aceleracion o (Indepen- eRelacion
decelera- cia objetivo - deceleracién) con dientg)
cién durante Frecuencia | el fin de cambiar la de acele-
el posiciona- objetivo etain relacion de acelera- | ¥ racion
miento (fun- original e A | H cion o de decelera- | PLS2(887) |eRelacion
cion de inicio Ejecucion del II o ora cion. PLS2(887) | de dece-
miiltiple) PLS2(887) #1 || Ejecucion de PLS2(887) #N 1 leracién
Ejecucion de PLS2(887) #3
Ejecucion de PLS2(887)
PLS2(887) #2
Cambio de | Cambiodela PLS2(887) puede |PULS(886) |eNumero
direcciéon direccién Ndmero ejecutarse durante | | de impul-
dusriodl | Froouonda _sspeciicado clposiionamionc | acoass) | s0s '
. de impulsos de impulsos : .~ | (Indepen- *Especifi-
miento P puls ) B . de impulsos relati- : s
. Cambio de direccion en la relacion | yos con el fin de diente) cacion de
Fr(_ect_Jenua l de deceleracion especificada cambiar a impulsos l impulsos
objetivo T E\lum,erq f)ie ImdpquS%S absolutos e invertir | PLS2(887) | absolutos
N posicion) moaificado | |g direccidn.
/ por PLS2(887). PLS2(887) :fé’\',avr/to
T ’ Hora ‘l’ CCW”
Ejecucion PLS2(887) h 0
de PLS2 | - Impulsos
(887) Ejecucion de + direc-
PLS2(887) cion”
*Relacion
de acele-
racion
*Relacion
de dece-
leracion
*Frecuen-
cia obje-
tivo
*Frecuen-
cia de ini-
cio
Cambio del | No compatible.
método de
salida de
impulsos
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Detencion de una salida de impulsos

Operacion Aplicacién de Cambios de frecuencia Descripcién Procedimiento
ejemplo Instruccion | Opciones
Detencion Detencion inme- . . Detiene la salida de | PULS(886) |eDeten-
de la salida | diata Frecuencia de impulsos impulsos inmedia- | | cién de la
de impulsos tamente y borra el salida de
(No se man- Frecuencia [ - -1 numero de impul- ACC(888) o impulsos
tiene el actual \ sos establecido de | SPED(885)
numero de i salida. (Indepen-
impulsos 1 diente)
estable- ! d
cido). Hora INI(880)
Ejecucion de  Ejecucion EL82(887)
SPED(885) de INI(880)
INI(880)
Detencion Detencion inme- : ; Detiene la salida de | PULS(886) |ePuerto
de la salida |diata Frecuencia de impulsos impulsos inmedia- | |, eIndepen-
de impulsos tamente y borra el ;
(No se man- Frecuencia actual - - numero de impul- (SIEEeD(;B_&S) g'ente
tiene el i sos establecido de dientg) errecuen-
ntimero de ! salida. cia obje-
impulsos 1 \ tivo=0
estable- ! H SPED(885)
cido). ora
Ejecucion de Ejecucién de
SPED(885) SPED(885)
Detencion Deceleracion hasta " . Decelera la salida | PULS(886) |ePuerto
de la salida | detenerse Frecuencia de impulsos de impulsos hasta || eIndepen-
de impulsos . que se detiene. ;
paulatina- Frecuencia -~  Relacién de Nota Si ACC(888) o .clilente
mente. (No actual Yy deceleracion ota Silaopera- | SPED(885) recuen-
se man- \ original clon se Inicio (Indepen. qa Obje-
tiene el Frecuencia \ Z%nC 888 diente) tivo=0
nimero de objetivo = 0 Hora t( 5 );se ||
impulsos . L mantencra ACC(888)
estable- E]eCUCIOn de Vlglen.tde Ig‘ d (|ndepen.
i ACC(888 velocidad de !
cido.) (888) aceleracion/ | diente)
deceleracion | PL.S2(887)
original. l
Si la opera-
cion se inicio ag(%ggs)
con h i
SPED(885), |diente)
la velocidad
de acelera-
cion/decele-
racion
perdera su
validez y la
salida de
impulsos se
detendra de
inmediato.
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Alternancia entre modo continuo (control de velocidad) y modo independiente (posicionamiento)

PLS2(887) con las
siguientes opciones

o Nuimero de impulsos = nimero de im-
pulsos hasta la detencion

o Especificacion de impulsos relativos

e Frecuencia objetivo = frecuencia actual

« Relacion de aceleracién = no 0

« Relacion de deceleracion = relacién de
deceleracion objetivo

Aplicacién de Cambios de frecuencia Descripcion Procedimiento
ejemplo Instruccion Opciones
Cambio del control . - PLS2(887) puede | ACC(888) *Puerto
h ’ Da salida al nimero de h ; .
et s impusos cepecifoadoen | IeStiase Sfle | (Coninus) | «Relacion de acelera:
tancia fija durante PLS2(.?.87) (Es posible utilizar | - r6) de velocidad PLS2(887) con
el funcionamiento Frecuencia  €SPecificaciones de impulsos | jniciada mediante *Relacion de decelera-
de impulsos relativas y absolutas) ACC(888) con el fin cion
/ de cambiar a una *Frecuencia objetivo
Frecuencia operacion de posi- *Numero de impulsos
objetivo cionamiento.
N Si Nota Se ignora la frecuen-
ota bilalt:e(ljste Crﬁom(io cia de inicio.
Hora no se alcanza
unavelocidad
Ejecucion de constante, se
producira un
ACC(888) ; i error. En tal
(continua)  Ejecucion de :
PLS2(887) caso se igno-
rard la ejecu-
I o4 cion de la
nterrupcion de dis- ; instruccion y
tancia fija ggeiﬁsglcslgs continuara
ejecutan-
dose la ope-
Frecuencia racion
actual anterior.
T Hora
Ejecucion de
ACC(888)
(continua) Ejecucion de

Condiciones necesarias para ejecutar una instruccion durante el funcionamiento

La siguiente tabla muestra las instrucciones de salida de impulsos que se
pueden ejecutar mientras se esta ejecutando otra instruccion de salida de
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impulsos.

Cuando el posicionamiento se realiza en modo independiente, es posible eje-
cutar otra instruccién de modo independiente. Cuando el control de velocidad
se realiza en modo continuo, es posible ejecutar otra instrucciéon de modo
continuo. PLS2(887) es la Unica instruccion que se puede utilizar para alter-
nar entre modos. (PLS2(887) puede pasar a una operacion de posiciona-
miento desde una operacion de modo continuo iniciada mediante ACC(888).)
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Con la CPU CJ1M, es posible ejecutar una instrucciéon de control de impulsos
durante la aceleracién o la deceleracion, asi como ejecutar una instruccion de
posicionamiento con el fin de sobrescribir otra instruccion del mismo tipo en curso.

Instruccion en curso Instruccion de sobrescribir
(Si: Se puede ejecutar; No: No se puede ejecutar)
INI SPED SPED ACC ACC PLS2 ORG
(Ind.) (Cont.) (Ind.) (Cont.)
SPED(885) Si sit No si3 No No No
(Modo independiente)
SPED(885) Si No Si2 No Si® No No
(Modo continuo)
ACC(888) | Velocidad constante Si No No si4 No st No
(Ind.) Acelerando o decelerando | Si No No St No si6 No
ACC(888) | Velocidad constante Si No No No Si® si7 No
(Cont.) Acelerando o decelerando | Si No No No Si5 si? No
PLS2(887) |Velocidad constante Si No No sS4 No Si8 No
Acelerando o decelerando | Si No No St No Si8 No
ORG(889) | Velocidad constante Si No No No No No No
Acelerando o decelerando | Si No No No No No No

Nota

1. SPED(885) (Ind.) a SPED(885) (Ind.)

* No es posible cambiar el nimero de impulsos de salida.

* Es posible cambiar la frecuencia.

* No se puede alternar entre el modo de salida y la direccion.
2. SPED(885) (Cont.) a SPED(885) (Cont.)

* Es posible cambiar la frecuencia.

* No se puede alternar entre el modo de salida y la direccion.
3. SPED(885) (Ind.) a ACC(888) (Ind.)

* No es posible cambiar el nimero de impulsos de salida.

* Es posible cambiar la frecuencia.

* Es posible cambiar la relacién de aceleracion o deceleracion.

* No se puede alternar entre el modo de salida y la direccion.
4. ACC(888) (Ind.) a ACC(888) (Ind.) o PLS2(887) a ACC(888) (Ind.)

* No es posible cambiar el nimero de impulsos de salida.

* Es posible cambiar la frecuencia.

* Es posible cambiar la relacion de aceleracion o deceleracion (incluso
durante la aceleracion o la deceleracion).

* No se puede alternar entre el modo de salida y la direccion.

5. SPED(885) (Cont.) a ACC(888) (Cont.) o ACC(888) (Cont.) a ACC(888)
(Cont.)

e Es posible cambiar la frecuencia (incluso durante la aceleracion o la
deceleracion).

* Es posible cambiar la relacidon de aceleracion o deceleracion (incluso
durante la aceleracion o la deceleracion).

* No se puede alternar entre el modo de salida y la direccion.
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6. ACC(888) (Ind.) a PLS2(887)

* Es posible cambiar el nimero de impulsos de salida (incluso durante la
aceleracion o la deceleracion).

* Es posible cambiar la frecuencia (incluso durante la aceleracién o la
deceleracion).

e Es posible cambiar la relacién de aceleracion o deceleracion (incluso
durante la aceleracion o la deceleracion).

* No se puede alternar entre el modo de salida y la direccion.
7. ACC(888) (Cont.) a PLS2(887)

e Es posible cambiar la frecuencia (incluso durante la aceleraciéon o la
deceleracion).

e Es posible cambiar la relacién de aceleraciéon o deceleracién (incluso
durante la aceleracion o la deceleracion).

* No se puede alternar entre el modo de salida y la direccion.
8. PLS2(887) a PLS2(887)

* Es posible cambiar el nimero de impulsos de salida (incluso durante la
aceleracion o la deceleracion).

* Es posible cambiar la frecuencia (incluso durante la aceleracién o la
deceleracion).

* Es posible cambiar la relacion de aceleracion o deceleracion (incluso
durante la aceleracion o la deceleracion).

* No se puede alternar entre el modo de salida y la direccion.

Salidas de impulsos relativos y salidas de impulsos absolutos

El sistema de coordenadas (absolutas o relativas) del valor actual de la salida
de impulsos se selecciona automaticamente del modo siguiente:

e Cuando el origen no esta determinado, el sistema funciona con coorde-
nadas relativas.

* Cuando se ha determinado el origen, el sistema funciona con coordena-
das absolutas.

Seleccion de coordenadas
relativas o absolutas

Condiciones

Una busqueda de ori-
gen ha determinado
el origen

El origen se ha deter-
minado al ejecutar
INI(880) para cam-
biar el valor actual

El origen no esta
establecido (No se
ha realizado la bus-
queda de origen y no
se ha cambiado el
valor actual mediante
INI(880)).

Sistema de
coordenadas
del valor
actual de la
salida de
impulsos

Coordenadas absolutas

Coordenadas relati-
vas
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Relacidn entre el sistema
de coordenadas y la

especificacion de
impulsos

La siguiente tabla muestra la operacion de salida de impulsos de las cuatro

combinaciones posibles de los sistemas de coordenadas (absolutas o relati-
vas) y las especificaciones de impulsos (absolutas o relativas) realizadas al

ejecutar PULS(886) o PLS2(887).

ruta realizada
mediante la
instruccion
PULS(886) o
PLS2(887)

Sistema de
coordenadas

Sistema de coordenadas relativas

Sistema de coordenadas absolutas

Especificacion de la

Origen no establecido:

El indicador de origen establecido de la salida
de impulsos 0 (A28005) o el indicador de
origen establecido de la salida de impulsos 1
(A28105) estara en ON.

Origen establecido:

El indicador de origen establecido de la salida

de impulsos 0 (A28005) o el indicador de origen

no establecido de la salida de impulsos 1
(A28105) estara en OFF.

Especificacion de
impulsos relativos

Coloca el sistema en otra posicion con respecto a la actual.
Numero de impulsos de movimiento = numero de impulsos establecido

El valor actual de la salida de impulsos tras la eje-
cucion de la instruccion = Numero de impulsos de
movimiento = NUumero de impulsos establecido

Nota El valor actual de la salida de impulsos se resta-
blece a 0 antes de que salgan los impulsos. Des-
pués de eso, sale el nimero especificado de
impulsos.

El siguiente ejemplo muestra el nimero de impul-
sos establecido = 100 antihorario.

Numero de impulsos
establecido

Numero de impulsos
de movimiento

Valor
100
i actual de
— Posicl salida de
osicion osicion impulsos
objetivo actual

Rango del valor actual de la salida de impulsos:
De 80000000 a 7FFFFFFF hex.
Rango seleccion de nimero de impulsos:

El valor actual de la salida de impulsos después
de la ejecucién de la instruccion = valor actual +
numero de impulsos de movimiento.

El siguiente ejemplo muestra el nimero de impul-
sos establecido = 100 antihorario.

Numero de impulsos
establecido
Il

Numero de impulsos
de movimiento

— Valor

! 100

| actual de
5 — — > salidade
| Posicion Posicion impulsos

Origen opjetivo actual

Rango del valor actual de la salida de impulsos:
De 80000000 a 7FFFFFFF hex.

Rango seleccién de nimero de impulsos:

De 00000000 a 7FFFFFFF hex.

De 00000000 a 7FFFFFFF hex.
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Sistema de
coordenadas

Especificacion de la
ruta realizada
mediante la
instruccion
PULS(886) o
PLS2(887)

Sistema de coordenadas relativas

Sistema de coordenadas absolutas

Origen no establecido:

El indicador de origen establecido de la salida
de impulsos 0 (A28005) o el indicador de
origen establecido de la salida de impulsos 1
(A28105) estara en ON.

Origen establecido:

El indicador de origen establecido de la salida
de impulsos 0 (A28005) o el indicador de origen
no establecido de la salida de impulsos 1
(A28105) estara en OFF.

Especificacion de
impulsos absolutos

La especificacion de impulsos absolutos no se
puede utilizar cuando no se ha determinado la
posicion de origen, es decir, cuando el sistema
esta funcionando con el sistema de coordenadas
relativas. Se producira un error de ejecucion de la
instruccion.

Coloca el sistema en una posicién absoluta con
respecto al origen.

El nimero de impulsos de movimiento y la direc-
cién del movimiento se calculan automaticamente
a partir de la posicién actual (valor actual de la
salida de impulsos) y la posicién objetivo.

El siguiente ejemplo muestra el numero de impul-
sos establecido = +100.

Numero de impulsos
establecido
Il
Numero de impulsos
de movimiento

Valor
: 100
; actual de
0 P"" — > salida de
osicion Posicion ;
; S impulsos
Origen opjetivo actual P

Numero de impulsos de movimiento = Numero de
impulsos establecido - Valor actual de la salida de
impulsos al ejecutar la instruccion

La direccién del movimiento se determina automa-
ticamente.

Rango del valor actual de la salida de impulsos:
De 80000000 a 7FFFFFFF hex.

Rango seleccién de nimero de impulsos:

De 80000000 a 7FFFFFFF hex.

Operaciones que afectan

al estado de origen

La siguiente tabla muestra las operaciones que pueden afectar al estado de

origen, como el cambio del modo de operacion y la ejecucién de ciertas ins-

trucciones.

El indicador de carencia de origen
indicador de carencia de origen de

de la salida de impulsos 0 (A28005) y el
la salida de impulsos 1 (A28105) indican

si no se ha determinado la posicion de origen de la salida de impulsos corres-

pondiente. El indicador estara en O

N cuando no se haya determinado el ori-

gen de la salida de impulsos correspondiente.
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Estado actual Modo PROGRAM Modo RUN o modo
MONITOR
Operacion Origen Origen no Origen Origen no
establecido | establecido | establecido | establecido
Cambio |Pasa a RUN |El estado Se mantiene | ---
en el o0 MONITOR |cambia a el estado
modo de “Origen no “Origen no
opera- establecido”. | establecido”.
cion Pasa a Se mantiene | Se mantiene
PROGRAM el estado el estado
“Origen esta- | “Origen no
blecido”. establecido”.
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Estado actual Modo PROGRAM Modo RUN o modo
MONITOR
Operacion Origen Origen no Origen Origen no
establecido | establecido | establecido | establecido
Ejecu- Busquedade | --- --- El estado El estado
cion de | origen reali- cambia a cambia a
instruc- | zada por “Origen esta- | “Origen esta-
cion ORG(889) blecido”. blecido”.
Valor actual | --- Se mantiene | El estado
cambiado el estado cambia a
por INI(880) “Origen esta- | “Origen esta-
blecido”. blecido”.
El bit de reset de la El estado Se mantiene | El estado Se mantiene
salida de impulsos cambia a el estado cambia a el estado
(A54000 o A54100) “Origen no “Origen no “Origen no “Origen no
pasa de estar desacti- | establecido”. |establecido”. |establecido”. | establecido”.
vado (OFF) a estar acti-
vado (ON).

Direcciéon del movimiento
cuando se utiliza una
especificacion de
impulsos absolutos

en una instruccion ACC(888) o SPED(885) no es efectiva.

Procedimiento

Salida de impulsos monofasica sin aceleracion ni deceleracion
No es posible cambiar la configuraciéon de impulsos durante el posiciona-

miento.

Cuando el funcionamiento se produce con la especificacion de impulsos
absolutos, la direccion del movimiento se selecciona automaticamente segun
la relacion entre el valor actual de la salida de impulsos al ejecutar la instruc-
cion y la posicion objetivo especificada. La direccién (CW/CCW) especificada

m PULS(886) y SPED(885)

Determine el método y el puerto
de salida de impulsos.

\

Cablee las salidas.

\

Opciones de configuracién del PLC

Programa de diagrama de relés

o Método CW/CCW
La salida de impulsos 0 utiliza OUTO (CIO 296100) y OUT1 (CIO 296101).
La salida de impulsos 1 utiliza OUT2 (CIO 296102) y OUT3 (CIO 296103).
o Método de impulsos + direccién
La salida de impulsos 0 utiliza OUTO (CIO 296100) y OUT2 (CIO 296102).
La salida de impulsos 1 utiliza OUT1 (CIO 296101) y OUT3 (CIO 296103).

Es necesario establecer el mismo método de salida de
impulsos para la salida de impulsos 0 y para la 1.

Alimentacion de las salidas: 24 Vc.c.

¢ Habilite o deshabilite la funcién de busqueda de origen. Si la
funcion de busqueda de origen esta habilitada, establezca
los diversos parametros de busqueda de origen.
La configuracion de habilitacion o deshabilitacion de la
funcion de busqueda de origen de las salidas de impulsos 0
y 1 se encuentra en el digito situado mas a la derecha (bits
00 a 03) de las direcciones de la consola de programacion
256 y 274 respectivamente.

e PULS(886): Especifique el nimero de puerto y establezca
el numero de impulsos de salida.

 SPED(885): Especifique el nimero de puerto y establezca
el método de salida (método CW/CCW o método de
impulsos + direccioén) y el control de salida de impulsos
sin aceleracion ni deceleracion.

» INI(880): Especifique el numero de puerto y detenga la
salida de impulsos cuando sea necesario.

* PRV(881): Especifique el nimero de puerto y lea el valor
actual de la salida de impulsos cuando sea necesario.
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Salida de impulsos monofasica con aceleracion o deceleracion
m PULS(886) y ACC(888)

160

Determine el método y
el puerto de salida de
impulsos.

\

Cablee las salidas.

\

Opciones de la
configuracion del PLC

Programa de
diagrama de relés

e Método CW/CCW
La salida de impulsos 0 utiliza OUTO (CIO 296100) y
OUT1 (CIO 296101).
La salida de impulsos 1 utiliza OUT2 (CIO 296102) y
OUTS3 (CIO 296103).

e Método de impulsos + direccién
La salida de impulsos 0 utiliza OUTO (CIO 296100) y
OUT2 (CIO 296102).
La salida de impulsos 1 utiliza OUT1 (CIO 296101) y
OUTS3 (CIO 296103).

Es necesario establecer el mismo método de salida de
impulsos para la salida de impulsos 0 y para la 1.

Alimentacion de las salidas: 24 Vc.c.

« Habilite o deshabilite la funcion de busqueda de origen. Si la
funcién de busqueda de origen esta habilitada, establezca
los diversos parametros de busqueda de origen.

La configuracion de habilitacion o deshabilitacion de la
funcion de busqueda de origen de las salidas de impulsos 0
y 1 se encuentra en el digito situado mas a la derecha (bits
00 a 03) de las direcciones de la consola de programacion
256 y 274 respectivamente.

e PULS(886): Especifique el nimero de puerto y
establezca el nimero de impulsos de salida.

* ACC(888): Especifique el numero de puerto y
establezca el método de salida (método CW/CCW o
método de impulsos + direccion) y el control de
salida de impulsos con aceleracion o deceleracion
(se utiliza la misma velocidad tanto para una como
para otra).

» INI(880): Especifique el nimero de puerto y detenga
la salida de impulsos cuando sea necesario.

* PRV(881): Especifique el nimero de puerto y lea el
valor actual de la salida de impulsos cuando sea
necesario.
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Salida de impulsos con aceleracion o deceleracion trapezoidal (mediante PLS2(887))

Determine el método y el
puerto de salida de
impulsos.

e Método CW/CCW
La salida de impulsos 0 utiliza OUTO
(ClO 296100) y OUT1 (CIO 296101).
La salida de impulsos 1 utiliza OUT2
(Cl0 296102) y OUT3 (CIO 296103).
o Método de impulsos + direccion
La salida de impulsos 0 utiliza OUTO
(CI0 296100) y OUT2 (CIO 296102).
La salida de impulsos 1 utiliza OUT1
(Cl0 296101) y OUT3 (CIO 296103).

Es necesario establecer el mismo método de

'

salida de impulsos para la salida de impulsos 0 y
parala 1.

Cablee las salidas.

| Alimentacioén de las salidas: 24 Vc.c.

'

 Habilite o deshabilite la funcion de busqueda de

Opciones de la
configuracion del PLC

origen. Si la funcién de busqueda de origen esta
habilitada, establezca los diversos parametros de
busqueda de origen.

funcion de busqueda de origen de las salidas de

la derecha (bits 00 a 03) de las direcciones de la

Programa de diagrama
de relés

» PLS2(887): Especifique el nimero de puerto y
establezca el método de salida (método CW/CCW o

de impulsos con aceleracion o deceleracion
trapezoidal (es posible establecer velocidades
distintas de aceleracion y deceleracion).

salida de impulsos cuando sea necesario.
» PRV(881): Especifique el numero de puerto y lea el
valor actual de la salida de impulsos cuando sea

necesario.

La configuracion de habilitacion o deshabilitacién de la
impulsos 0y 1 se encuentra en el digito situado mas a

consola de programacion 256 y 274 respectivamente.

método de impulsos + direccion) y el control de salida

« INI(880): Especifique el nimero de puerto y detenga la

Uso de las entradas de limite CW/CCW para otras funciones de salida de impulsos
ademas de las busquedas de origen (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)

Las salidas de impulsos se detendran al activarse (ON) cualquiera de las
sefales de entrada de limite CW/CCW (A54008, A54009, A54108 y A54109).
En las versiones anteriores de la CPU CJ1M, las sefales de entrada de limite
CW/CCW podian utilizarse soélo con las busquedas de origen. Con la CPU
CJ1M Ver. 2.0, estas sefales pueden utilizarse con otras funciones de salida
de impulsos. Ademas, es posible especificar si el origen debe ser indefinido
cuando una sefal de entrada de limite CW/CCW se pone en ON en una bus-
queda de origen o en otra funcién de salida de impulsos.

Procedimiento

1,2,3.. 1.

Especifique en los siguientes parametros de configuracion del PLC si las

sefiales de entrada de limite CW/CCW (A54008, A54009, A54108 y
A54109) deben utilizarse soélo para busquedas de origen o para todas las
funciones de salida de impulsos.

Funcionamiento de seial de entrada de limite de la salida de impulsos 0
(s6lo CPU CJ1M Ver. 2.0)

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicado- | Momento en que
configuracion prede- res o bits la CPU lee la
de la consola de termi- relaciona- configuracion

programacion nado dos del area

Canal Bits auxiliar

256 De 0 hex.: Sdélo 0 hex. |Especifica silas sefales de entrada | --- Al conectar la
04 a 07 |busqueda de limite CW/CCW (que se reflejan alimentacion
1 hex.: Siempre en A54008, A54009, A54108 y

A54109) deben utilizarse sélo para
busquedas de origen o para todas las
funciones de salida de impulsos.
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Funcionamiento de sefial de entrada de limite de la salida de impulsos 1
(s6lo CPU CJ1M Ver. 2.0)

1 hex.: Siempre

en A54008, A54009, A54108 y
A54109) deben utilizarse sélo para
busquedas de origen o para todas las
funciones de salida de impulsos.

Direccién de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion pre- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de deter- cionados configuracion
programacion minado del area
Canal | Bits auxiliar
274 De 0 hex.: Sélo bus- |0 hex. |Especifica silas sefales de entrada | --- Al conectar la
04 a 07 |queda de limite CW/CCW (que se reflejan alimentacion

2. Especifique en los siguientes parametros de configuracion del PLC si el
origen debe ser indefinido cuando una sefal de entrada de limite CW/
CCW se pone en ON.

Configuracion de origen indefinido de la salida de impulsos 0 (Sélo CPU

CW/CCW durante la ejecucioén de
una busqueda de origen o de la fun-
cion de salida de impulsos.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion pre- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de deter- cionados configuracion
programacion minado del area
Canal Bits auxiliar
268 De 0 hex.: Retener |0 hex. |Especifica sila configuracién de ori- | --- Cuando se pone
12215 |4 pex.: Indefinido gen debe retenerse o no cuando en funciona-
entra una sefnal de entrada de limite miento

CJ1M Ver. 2.0)

Configuracion de origen indefinido de la salida de impulsos 1 (Sélo CPU

CW/CCW durante la ejecucion de
una busqueda de origen o de la fun-
cién de salida de impulsos.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion pre- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de deter- cionados configuracién
programacion minado del area
Canal | Bits auxiliar
286 De 0 hex.: Retener |0 hex. |Especifica sila configuracién de ori- | --- Cuando se pone
12215 |4 pex.: Indefinido gen debe retenerse o no cuando en funciona-
entra una sefal de entrada de limite miento

CJ1M Ver. 2.0)

Aceleracion/deceleracion de la curva S
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La aceleracion/deceleracién de la curva S puede utilizarse para instrucciones
de salida de impulsos que impliquen aceleracién o deceleracion. Si existe una
caida en la velocidad maxima admisible, las aceleraciones/deceleraciones de
la curva S ayudaran a controlar las sacudidas y vibraciones reduciendo la
velocidad inicial de aceleracion en relacion con la aceleracién/deceleracion
lineal.

Nota

las salidas de impulsos.

La configuracion de aceleracion/deceleracion de la curva S se aplica a todas
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Perfil de salida El perfil de salida de la aceleracion/deceleracion de la curva S se muestra a
continuacion.

Ejemplo para PLS2(887)

Frecuencia de impulsos

La aceleraciéon maxima
es 1,5 veces
la aceleracion

seleccionada Deceleracion

Frgcgenma  Aoiaracin caoseieada’ especificada
objetivo aC; e:g:gpaiisépnea Icada para deceleracion
Ze e de curva S
Deceleracion
Aceleracion seleccionada

seleccionada

Numero
especificado de
impulsos
Frecuencia| _ _ _ _ /) _ _ _ . _ _ _ _ _ _ __ _ ___ o — — — — — — =D — — Frecuencia de
de inicio | detencion
I
I
y >
Frecuencia objetivo Punto de deceleracion T Hora
alcanzada
PLS2 z La salida se detiene
se ha ejecutado
También puede utilizarse la misma aceleracién/deceleracion de la curva S
para ACC(888).

Nota La curva de aceleracidn/deceleracion de la curva S se forma aplicando una
funcién terciaria a la linea recta de las velocidades de aceleracion/decelera-
cion configuradas (una aproximacion polinominal terciaria). La aceleracion
maxima sera 1,5 veces la aceleracion/deceleracién trapezoidal correspon-
diente a la misma velocidad de aceleracion/deceleracion.

Procedimiento En la configuracion del PLC especifique los siguientes parametros.
Curva de velocidad de la salida de impulsos 0 (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)
Direccién de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion pre- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de deter- cionados configuracion
programacion minado del area
Canal Bits auxiliar
256 De 12a |0 hex.: Trapecio |0 hex. |Especifica si para las salidas de Al conectar la ali-
15 (lineal) impulsos con aceleracion/decelera- mentacion
1 hex.: Con forma cion deben utilizarse las velocidades
de S de aceleracion/deceleracion de la
curva S o lineales.
Curva de velocidad de la salida de impulsos 1 (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)
Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion pre- o bits la CPU lee la
de la consola de deter- relacionado | configuracion
programacion minado s del area
Canal Bits auxiliar
274 De 0 hex.: Trapecio |0 hex. |Especifica si para las salidas de Al conectar la ali-
12a 15 | (lineal) impulsos con aceleracion/decelera- mentacion
1 hex.: Con forma cion deben utilizarse las velocidades
de S de aceleracion/deceleracion de la
curva S o lineales.
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Restricciones Al utilizar la aceleracion/deceleracion de la curva S, seran de aplicacion las
siguientes restricciones.

Frecuencia de inicio

La frecuencia de inicio debe ser de 100 Hz o superior. Si se especifica una
frecuencia de inicio inferior a 100 Hz, se incrementara automaticamente a
100 Hz en caso de configurarse una aceleracion/deceleracién de la curva S.

Frecuencia de impulsos

Aumentada 4

automaticamente
a 100 Hz.

v

Hora

Frecuencia objetivo

Si la frecuencia objetivo es inferior a 100 Hz, no se ejecutara una aceleracion/
deceleracion de la curva S.

A

50Hz |--- 7

U

1
’
’
T~
, Sin aceleracion/
/) deceleracion

!
!
/7
/

[
>

6-2-4 Salidas de impulsos de relacion ON/OFF variables
(salidas PWM(891))

Descripcion general
La instruccion PWM(891) se utiliza para generar salidas de impulsos
PWM(891) (modulacidon de anchura de impulsos) con una relacion ON/OFF
especificada. La relacion ON/OFF es la proporcion del tiempo en ON y en
OFF del impulso en un ciclo de impulsos. Es posible cambiar la relacion ON/
OFF durante la salida de impulsos.

Asignaciones de bits

Caddigo Direccidn de Bit Funcidn
canal

ouT4 CIO 2961 04 Salida PWM(891) 0

OuTs 05 Salida PWM(891) 1
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Procedimiento

Determine el puerto de salida de impulsos.

'

Cablee las salidas.

\

opciones de
configuracién del PLC

\

| Programa de diagrama de relés

e La salida PWM 0 utiliza OUT4 (CIO 296104)
La salida PWM 1 utiliza OUT5 (CIO 296105)

Nota: Sélo CJ1M-CPU22/CPU23 admite la
salida 1 PMW.

e Conéctese a OUT4 o OUTS.

o Deshabilite la funcién de busqueda de origen de la salida de
impulsos 0 o 1 al establecer la configuracién de habilitacion o
deshabilitacién de la funcion de busqueda de origen en 0.

La configuracion de habilitacion o deshabilitacién de la funcién de
busqueda de origen de las salidas de impulsos 0y 1 se encuentra en
el digito situado mas a la derecha (bits 00 a 03) de las direcciones
de la consola de programacién 256 y 274 respectivamente.

Nota: deshabilite la funcién de busqueda de origen, puesto que
la salida PWM comparte la salida con la salida de reset
del contador de errores de la funcién de busqueda de
origen y ambas se pueden utilizar de forma simultéanea.

Ejecutar PWM(891).

Restricciones de las salidas PWM(891)

* No es posible utilizar las salidas de impulsos 0 y 1 para las salidas
PWM(891) 0 y 1 si la funcion de busqueda de origen no esta habilitada
para la salida de impulsos.

Especificaciones

Elemento Especificaciones

Relaciéon ON/OFF | CPUs CJ1M Pre-Ver. 2.0: de 0% a 100% en incrementos del 1%

CPUs CJ1M Ver. 2.0: de 0% a 100% en incrementos del 0,1%
(La precision de la relacion ON/OFF es de +5% en 1 kHz.)

Frecuencia

0,1 Hz a 6.553,5 Hz
Establecida en unidades de 0,1 Hz (ver nota).

Modo de salida Modo continuo

Instruccion

PWM(891)

Nota La frecuencia puede establecerse en hasta 6553,5 Hz en la instruccién
PWM(891), aunque la precision de la relacion ON/OFF disminuye de forma
significativa en frecuencias superiores a 1 kHz debido a las limitaciones del
circuito de salida a frecuencias altas.
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6-3 Funciones de busqueda de origen y de vuelta al origen

6-3-1 Descripcion general

Las CPU CJ1M tienen dos funciones que se pueden utilizar para determinar
el origen de la maquina con vistas al posicionamiento.

1,2,3... 1. Busqueda de origen
La funcion de busqueda de origen da salida a los impulsos para accionar el
motor segun el patrén especificado en los parametros de busqueda de origen.
Cuando el motor gira, la funcién de busqueda de origen determina el origen
de la maquina a partir de los tres tipos siguientes de informacién de posicion.
» Sefal de entrada de origen
» Sefal de entrada de proximidad de origen
* Sefnales de entrada de limite CW y de limite CCW
2. Cambio del valor actual de salida de impulsos
Cuando desea establecer la posicion actual como el origen, ejecute
INI(880) para restablecer el valor actual de salida de impulsos a 0.
Es posible determinar la posicién de origen después de utilizar cualquiera de
los métodos.
Las CPU CJ1M también estan equipadas con la funcién de vuelta al origen,
que se puede ejecutar con el fin de devolver el sistema al origen después de
que se haya determinado la posicion de origen por medio de uno de los méto-
dos anteriores.
* Vuelta al origen
Si el motor se detiene, es posible ejecutar ORG(889) para realizar una
Qperacién de vuelta al origen que devuelva el motor a la posicién de origen.
Esta debe determinarse de antemano mediante la realizacién de una bus-
queda de origen o el cambio del valor actual de la salida de impulsos.

Nota Es posible mover el motor aunque no se haya determinado la posicion de origen.
Sin embargo, las operaciones de posicionamiento se limitaran de este modo:
* Vuelta al origen: No se puede utilizar.

* Posicionamiento con especificacién de impulsos absolutos: No se puede
utilizar.

* Posicionamiento con especificacion de impulsos relativos: Da salida al
ndimero especificado de impulsos después de establecer la posicion
actual en 0.

6-3-2 Busqueda de origen

Descripcion general

Cuando ORG(889) ejecuta una busqueda de origen, da salida de impulsos
para mover realmente el motor y determina la posicion de origen mediante
las sefiales de entrada que indican las posiciones de origen y de proximidad
de origen.

Es posible recibir las sefiales de entrada que indican la posicién de origen
desde la sefal de fase Z incorporada del servomotor o desde sensores exter-
nos como fotocélulas, interruptores de proximidad o finales de carrera.

Es posible seleccionar varios perfiles de blisqueda de origen.

En el siguiente ejemplo, el motor se arranca a una velocidad especificada, ace-
lera hasta la velocidad alta de busqueda de origen y marcha a esa velocidad
hasta que se detecta la posicion de proximidad de origen. Después de que se
haya detectado la entrada de proximidad de origen, el motor desacelera hasta
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la velocidad baja de busqueda de origen y marcha a esa velocidad hasta que
se detecta la posicion de origen. El motor se detiene en la posicion de origen.

Frecuencia de impulsos Velocidad alta de
A busqueda de origen

Relacion de
aceleracion de
busqueda de

Relacién de deceleracion
de busqueda de origen

Velocidad de proximidad
de busqueda de origen

origen \ Punto de
deceleracion

Velocidad | __________

inicial de

busqueda de

origen

Inicio Desacelera de alta a baja velocidad.

t t

Ejecucion de ORG(889)  Indicada por la senal de entrada
de proximidad de origen

Asignaciones de bits

Busqueda de origen de la
salida de impulsos 0

» Hora
Detencion

Indicado por la senal
de entrada de origen

Bit Entradas CW/

cCw

Direccion
de canal

Cadigo

Entradas de
impulsos +
direccion

Bits utilizados
al habilitar la
funcién de
busqueda de
origen.

OuTo |ClO 2961 |00 Salida de impul-

sos 0 (CW)

Salida de impul-
sos 0 (impulsos)

OuUTH 01 Salida de impul-

sos 0 (CCW)

ouT2 02

Salida de impul-
sos 0 (direccion)

OouT4 04

Busqueda de
origen 0 (salida
de reset del
contador de
errores)

INO 2960 00

Busqueda de
origen 0 (sehal
de entrada de
origen)

IN1 01

Busqueda de
origen 0 (sefal
de entrada de
proximidad de
origen)

IN4 04

Busqueda de
origen 0 (senal
de posiciona-
miento finali-
zado)
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Busqueda de origen de la
salida de impulsos 1

168

Cadigo | Direccion Bit Entradas CW/ Entradas de Bits utilizados
de canal ccw impulsos + al habilitar la
direccion funcion de
busqueda de
origen.
OUT1 [ClO 2961 |01 Salida de impul-
sos 1 (impulsos)
ouT2 02 Salida de impul-
sos 1 (CW)

OouT3 03 Salida de impul- | Salida de impul-

sos 1 (CCW) sos 1 (direccién)

OouT5 05 Busqueda de ori-
gen 1 (salida de
reset del conta-
dor de errores)

IN2 2960 02 Busqueda de ori-
gen 1 (senal de
entrada de ori-
gen)

IN3 03 Busqueda de ori-
gen 1 (senal de
entrada de proxi-
midad de origen)

IN5 05 Busqueda de ori-

gen 1 (senal de
posicionamiento
finalizado)
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Procedimiento

Cablee la salida de
impulsos y las senales
de entrada.

Opciones de
configuracion del PLC

Programa de diagrama de relés

Restricciones

e v e @

apshwD

8.

Salida: conecte las salidas mediante el método
CW/CCW o el método de impulsos + direccion. Es
necesario utilizar el mismo método para la salida de
impulsos Oy la 1.

Alimentacion de las salidas: 24 Vc.c.

Entradas: conecte la sefal de entrada de origen, la
sefal de entrada de proximidad de origen y la senal
de posicionamiento finalizado a los terminales de
entrada incorporada asignados a la salida de
impulsos que se esté utilizando.

Es necesario conectar las entradas de limite a los
terminales de entrada incorporada o a los de una
Unidad de entrada. En el programa de diagrama de
relés, envie el estado de las entradas de limite a los
bits A54008 a A53010 (para la salida de impulsos 0) o
A54108 a A54110 (para la salida de impulsos 1).

Habilite la funcion de busqueda de origen de la salida de impulsos 0
o 1 al establecer la configuracion de habilitacion o deshabilitacion de
la funcién de busqueda de origen a 1. Establezca los diversos
parametros de busqueda de origen de la salida de impulsos que se
esté utilizando.
La configuracion de habilitacion o deshabilitacion de la funcion de
busqueda de origen de las salidas de impulsos 0 y 1 se encuentra
en el digito situado mas a la derecha (bits 00 a 03) de las
direcciones de la consola de programacion 256 y 274
respectivamente.
Configuracién de sefial de entrada de limite
Operacion de sefial de entrada de limite y configuracion de origen
no definido
Configuracion de curva de aceleracion/deceleracion
Configuracion de otros parametros

. Modo de operacién
Establezca el mejor modo de operacion para el controlador que se
esté utilizando (servomotor o motor paso a paso)
Establezca "modo 0" cuando accione un motor paso a paso.
Establezca "modo 1" o0 "modo 2" cuando accione un servomotor.

. Establezca la configuracion de la operacién de busqueda de origen.

. Establezca el método de deteccion de origen.

. Establezca la direccién de busqueda de origen (CW/CCW).

. Establezca las velocidades de busqueda de origen:
Velocidad inicial de la busqueda de origen o la vuelta al origen,
velocidad alta de busqueda de origen, velocidad de proximidad de
busqueda de origen, relacion de aceleracion de busqueda de origen
y relacion de deceleracién de busqueda de origen.

. Compensacion de origen
Después de determinar el origen, es posible establecer la
compensacion de origen de modo que compense un cambio en la
posicion de ON del sensor de proximidad, una sustitucién del motor
u otro tipo de cambio.

. Establezca el tipo de sefal de entrada de proximidad de origen, el

tipo de sefal de entrada de origen y el tipo de sefal de entrada de

limite.

Establezca el tiempo de supervisién de posicionamiento.

Da salida al estado de las entradas de sefal de limite y de la
sefal de posicionamiento finalizado a los bits del area
auxiliar.

Ejecutar ORG(889).

Especifique la operacion de busqueda de origen al
establecer el tercer operando en 0000.

* El método de reset de senal de fase Z + software no se puede utilizar con
los contadores de alta velocidad 0 y 1 cuando se ha habilitado la funcion
de busqueda de origen de la salida de impulsos 1 en la configuracién del
PLC (con una configuraciéon de 1 hex. en los bits 00 a 03 de la direccion
de la consola de programacion 274).
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Opciones de configuracion del PLC

Opciones de habilitacion
o deshabilitacion de la

funcion de busqueda de

origen de las salidas de

impulsos 0y 1

Estas opciones de configuracion del PLC indican si se utilizara o no la funcion
de busqueda de origen de cada salida de impulsos.

Utilizacion de la operacién de busqueda origen de salida de impulsos 0

(Habilitar/deshabilitar la funciéon de busqueda de origen))

1 hex.: Habilitado

la salida de impulsos 0.
Nota Las entradas de interrupcion

0y 1y lasalida PWM(891) 0
no se pueden utilizar cuando
la funcién de busqueda de
origen esta habilitada (confi-
guracion 1) para la salida de
impulsos 0. Es posible utilizar
los contadores de alta veloci-
dadOy 1.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en
configuracién predeter- o bits rela- | que la CPU lee
de la consola minado cionados del la
de area auxiliar | configuracion

programacion

Canal | Bits

256 De 0 hex.: Deshabilitado 0 hex. Especifica si la funcién de bus- | --- Al conectar la

00ao03 queda de origen se utiliza para alimentacion

Utilizacion de la operacidn de busqueda origen de salida de impulsos 1
(Habilitar/deshabilitar la funcidon de busqueda de origen))

1 hex.: Habilitado

la salida de impulsos 1.

Nota Las entradas de interrupcion

2y 3y la salida PWM(891) 1
no se pueden utilizar cuando.
la funcién de busqueda de ori-
gen esta habilitada (configu-
racion 1) para la salida de
impulsos 1. Es posible utilizar
los contadores de alta veloci-

dadOy 1.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en
configuracion predeter- o bits rela- | que la CPU lee
de la consola minado cionados del la
de area auxiliar | configuracion
programacion
Canal | Bits
274 De 00 |0 hex.: Deshabilitado |0 hex. Especifica si la funcion de bus- | --- Al conectar la
a 03 queda de origen se utiliza para alimentacion

Configuracion de senales
de entrada de limite

Especifique en los siguientes parametros de configuracién del PLC si las sefia-
les de entrada de limite CW/CCW (A54008, A54009, A54108 y A54109) deben

utilizarse sélo para busquedas de origen o para todas las funciones de salida
de impulsos. Esta configuracion afectara a todas las salidas de impulsos.

Funcionamiento de seinal de entrada de limite de la salida de impulsos 0
(s6lo CPU CJ1M Ver. 2.0)

1 hex.: Siempre

en A54008, A54009, A54108 y
A54109) deben utilizarse sélo para
busquedas de origen o para todas las
funciones de salida de impulsos.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicado- | Momento en que
configuracion prede- res o bits la CPU lee la
de la consola de termi- relaciona- configuracion
programacion nado dos del area
Canal | Bits auxiliar
256 De 0 hex.: Sélo bus- |0 hex. |Especifica si las sefiales de entrada | --- Al conectar la
04 a 07 |queda de limite CW/CCW (que se reflejan alimentacion
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Funcionamiento de sefial de entrada de limite de la salida de impulsos 1
(s6lo CPU CJ1M Ver. 2.0)

1 hex.: Siempre

en A54008, A54009, A54108 y
A54109) deben utilizarse sélo para
busquedas de origen o para todas las
funciones de salida de impulsos.

Direccion de Opciones Valor Funcidn Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
274 De 0 hex.: Sélo bus- |0 hex. |Especifica si las sefales de entrada | --- Al conectar la
04 a 07 |queda de limite CW/CCW (que se reflejan alimentacion

Especifique en los siguientes pardmetros de configuracién del PLC si el origen debe
ser indefinido cuando una sefal de entrada de limite CW/CCW se pone en ON.

Configuracion de origen indefinido de la salida de impulsos 0 (S6lo CPU CJ1M Ver. 2.0)

CW/CCW durante la ejecucioén de
una busqueda de origen o de la fun-
cion de salida de impulsos.

Direccion de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que

configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion

programacion nado del area

Canal Bits auxiliar
268 De 0 hex.: Retener |0 hex. |Especifica sila configuracién de ori- | --- Cuando se pone

12215 |4 pex.: Indefinido gen debe retenerse o0 no cuando en funciona-
h entra una sefal de entrada de limite miento

Configuracion de origen indefinido de la salida de impulsos 1 (Sélo

CPU CJ1M Ver. 2.0)

CW/CCW durante la ejecucion de
una busqueda de origen o de la fun-
cién de salida de impulsos.

Direccién de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que

configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion

programacion nado del area

Canal Bits auxiliar
286 De 0 hex.: Retener |0 hex. |Especifica si la configuracion de ori- | --- Cuando se pone

12215 | hex.: Indefinido gen debe retenerse o no cuando en funciona-
h entra una sefal de entrada de limite miento

Configuracion de

la curva

de aceleracion/deceleracion

Curva de velocidad de la salida de impulsos 0 (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)

1 hex.: Con forma
de S

cion deben utilizarse las velocidades
de aceleracion/deceleracion de la
curva S o lineales.

Direccion de Opciones Valor Funcién Indicadores | Momento en que
configuracion prede- obitsrela- | laCPU leela
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
256 De 0 hex.: Trapecio |0 hex. |Especifica si para las salidas de Al conectar la ali-
12 a 15 | (lineal) impulsos con aceleracion/decelera- mentacion

Curva de velocidad de la salida de impulsos 1 (sélo CPU CJ1M Ver. 2.0)

1 hex.: Con forma
de S

cion deben utilizarse las velocidades
de aceleracion/deceleracion de la
curva S o lineales.

Direccién de Opciones Valor Funcion Indicadores | Momento en que
configuracion prede- o bits rela- la CPU lee la
de la consola de termi- cionados configuracion
programacion nado del area
Canal Bits auxiliar
274 De 0 hex.: Trapecio |0 hex. |Especifica si para las salidas de Al conectar la ali-
12a 15 | (lineal) impulsos con aceleracion/decelera- mentacion
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Nota La configuracion de la curva de aceleracion/deceleracion se aplica a todas las
salidas de impulsos, no sélo a las busquedas de origen. Consulte Aceleracion/
deceleracion de la curva S en la pagina 162 para obtener informacion detallada.

Parametros de busqueda
de origen

Los diversos parametros de busqueda de origen se establecen en la configu-
racion del PLC.

origen

Nombre Opciones Momento de la
lectura
Modo de operacion Modo de operacion 0, 1 6 2 Inicio del funcio-
namiento
Configuracion de la ope- |0: Modo de inversion 1 Inicio del funcio-
racion de busqueda de |1: Modo de inversién 2 namiento

origen

Método de deteccién de

0: Lee la sefhal de entrada de origen
después de que la sefal de entrada
de proximidad de origen pase de OFF
a ON y de nuevo a OFF.

1: Lee la sefal de entrada de origen
después de que la sefal de entrada
de proximidad de origen pase de
estar apagada OFF—ON.

2: Sdlo lee la sefal de entrada de origen
sin utilizar la sefal de entrada de
proximidad de origen.

Inicio del funcio-
namiento

Direccion de busqueda

0: Direccion CW

Inicio del funcio-

proximidad de
busqueda de
origen

del origen 1: Direccién CCW namiento
Veloci- |Velocidad ini- |De 00000000 a 000186A0 hex. Inicio del funcio-
dad de |cial de bus- (de 0 a 100.000 pps) namiento
bus- queda o vuelta
queda |al origen
dgno”' Velocidad alta |De 00000000 a 000186A0 hex. Inicio del funcio-
?ver de busqueda |(de 0 a 100.000 pps) namiento

de origen
nota.)

Velocidad de  |De 00000000 a 000186A0 hex. Inicio del funcio-

(de 0 a 100.000 pps)

namiento

Relacién de
aceleracion de
busqueda de
origen

CPUs Pre-Ver. 2.0: 0001 hasta 07D0
hexadecimal (1 a 2.000 impulsos/4 ms)
CPUs Ver. 2.0: 0001 hasta FFFF hexa-
decimal (1 a 65.535 impulsos/4 ms)

Inicio del funcio-
namiento

Relacién de
deceleracion
de busqueda
de origen

CPUs Pre-Ver. 2.0: 0001 hasta 07D0
hexadecimal (1 a 2.000 impulsos/4 ms)
CPUs Ver. 2.0: 0001 hasta FFFF hexa-
decimal (1 a 65.535 impulsos/4 ms)

Inicio del funcio-
namiento

Compensacion de

De 80000000 a 7FFFFFFF hex.

Inicio del funcio-

origen (—2147483648 a 2147483647) namiento
Opciones de E/S Tipo de sefal de entrada de limite Inicio del funcio-
0: Normalmente cerrada (NC) namiento

1: Normalmente abierta (NA)

Tipo de sefial de entrada de proximidad
de origen

0: Normalmente cerrada (NC)

1: Normalmente abierta (NA)

Inicio del funcio-
namiento

Tipo de sefial de entrada de origen
0: Normalmente cerrada (NC)
1: Normalmente abierta (NA)

Inicio del funcio-
namiento

Tiempo de supervision
de posicionamiento

De 0000 a 270F hex.
(de 02 9.999 ms)

Inicio del funcio-
namiento

Nota Una busqueda de origen no podra iniciarse a menos que

la velocidad de

proximidad de busqueda de origen sea menor que la alta velocidad de bus-
queda de origen y a menos que la velocidad inicial de busqueda/vuelta al ori-
gen sea menor que la velocidad de proximidad de busqueda de origen.
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Explicacidon de los parametros de busqueda de origen

Modo de operacion

El parametro de modo de operacién especifica el tipo de senales de E/S que
se utilizan en la busqueda de origen. Los tres modos de funcionamiento indi-
can si se utilizan la salida de reset del contador de errores y la entrada de
posicionamiento finalizado.

Modo de Senal de E/S Observaciones
operacion | gafial de entrada | Salida de reset Entrada de Operacion realizada cuando se
de origen del contador de posicionamiento detecta el origen durante la
errores finalizado deceleracion de la velocidad alta
de la busqueda de origen
0 La posicién de ori- | No se utiliza. No se utiliza. La sefal de entrada de origen se
gen se determina || 5 operacién de detectara durante la deceleracion.
cuando la sefial de busqueda de ori- Se producira un error de sefial de
entrada de origen | gen finaliza des- entrada de origen (codigo de error
pasa de estar OFF pués de que se 0202) y el motor reducira su velocidad
a ON. detecte el origen. hasta detenerse.
1 Se activa (ON) La sefnal de entrada de origen no se
> durante 20 a 30 ms Después de que se detectara durante la deceleracion.

cuando se detecta
el origen.

Cuando la sefal de entrada de origen
se detecta después de que el motor
haya alcanzado la velocidad de proxi-
midad de la busqueda de origen, el
motor se detendra y finalizara la ope-
racion de busqueda de origen.

detecte el origen, la bus-
queda de origen no finali-
zara hasta que se reciba
la entrada de posiciona-
miento finalizado del
controlador.

La siguiente tabla muestra las opciones adecuadas de modo de operacion
para controladores y aplicaciones distintas.

Controlador | Observaciones Modo de operacion
Controlador de motor paso a paso (ver nota). 0

Servocontrolador Utilice este modo cuando desee redu- |1
cir el tiempo de procesamiento, aun-
que pierda precision en el posiciona-
miento. (No se utiliza la sefial de posi-
cionamiento finalizado del servocontro-
lador.)

Utilice este modo cuando desee obte- |2
ner una gran precision en el posiciona-
miento. (Se utiliza la sefal de
posicionamiento finalizado del servo-
controlador.)

Nota Existen controladores de motor paso a paso equipados con una sefial de posi-

cionamiento finalizado como un servocontrolador. Es posible utilizar los modos
de funcionamiento 1y 2 con estos controladores de motor paso a paso.

m Observaciones: Operaciones que detectan el origen durante la

deceleracion de alta velocidad

Modo de operacién 0 (sin salida de reset del contador de errores ni
entrada de posicionamiento finalizado)

Conecte la sefnal de salida del colector abierto del sensor a la senal de
entrada de origen. El tiempo de respuesta de la sefial de entrada de origen es
de 0,1 ms cuando esta establecida como un contacto NA.

Cuando se recibe la sefal de entrada de proximidad de origen, el motor
comienza a reducir la aceleracion desde la velocidad alta de busqueda de ori-
gen a la velocidad de proximidad de busqueda de origen. En este modo de
operacion, la sefial de entrada de origen se detectara si se recibe durante
esta deceleracién y se generard un error de sefal de entrada de origen
(cédigo de error 0202). En este caso el motor desacelerara hasta detenerse.
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Sefal de entrada 1
de proximidad de
origen 0

Sefal de entrada
de origen 0

Salida de
impulsos CCwW

La senal de entrada de origen pasa de
OFF a ON mientras el motor desacelera.

N/
7

g B

Patrén de salida de

/ \\ / impulsos original
: cw

Senal de entrada
de origen (sefal de
fase Z2)

Salida de impulsos

Sefal de reset del
contador de errores

Se inicia al Error de sefial de
ejecutar entrada de origen
ORG(889). (codigo de error 0202)

Modo de operacién 1 (con salida de reset del contador de errores y sin
entrada de posicionamiento finalizado

Conecte la sefial de fase Z del servocontrolador a la sefial de entrada de origen.

Cuando se recibe la sefial de entrada de origen, se detiene la salida de impul-
sos y se da salida a la sefal de reset del contador de errores durante unos 20
0 30 ms.

1 I

o

[ ]

-—

Aprox. de 20 a 30 ms

Cuando se recibe la senal de entrada de proximidad de origen, el motor
comienza a reducir la aceleracion desde la velocidad alta de busqueda de ori-
gen a la velocidad de proximidad de busqueda de origen. En este modo de
operacion, se ignorara la sefial de entrada de origen si se recibe durante esta
deceleracion. Después de que la deceleracion haya finalizado, se detectara la
sefal de entrada de origen y el motor se detendra.

Modo de operacion 1 con senal de entrada de proximidad de origen
inversa (configuracion del método de deteccion de origen = 0)

Cuando el tiempo de deceleracion es corto, es posible detectar la sefal de
entrada de origen inmediatamente después de que la sefial de entrada de
proximidad de origen pase de ON a OFF. Establezca una ubicacién de los
topes de la sefal de entrada de proximidad de origen que sea lo suficiente-
mente largo (mas que el tiempo de deceleracién).
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Sefal de entrada
de proximidad de

—_

sefial de entrada de proximidad de origen

origen 0

Sefial de entrada 1
de origen (sehal 0

]

/ (Opciones cuando el tiempo

de fase Z) DL i e !
1 imasenaldeent  Motor detenido por una sefal
o i de entrada de origen recibida
TN © / después de la deceleracion.
Salida de A
impulsos CCW T ——t CwW
Se inicia al b , Dete
ejecutar ol Tiempo ideal para que la sefal de entrada
ORG(889). i . ! de proximidad de origen se apague (OFF).

CCw

de deceleracion es corto)

Ccw

Sefal de entrada
de proximidad de 0

Detencion (ver nota)

Se inicia al ejecutar
ORG(889).

Nota: es posible detectar inmediatamente la sefial de entrada de origen
después de que la sefal de entrada de proximidad de origen pase
de ON a OFF si el tiempo de deceleracion es corto, por ejemplo,
iniciando desde la sefal de entrada de proximidad de origen.

Modo de operacién 1 sin senal de entrada de proximidad de origen
inversa (configuracion del método de deteccion de origen = 1)

Segun la longitud del tiempo de deceleracion, la posicion de detencién puede
cambiar cuando se detecta la sefal de entrada de origen durante la deceleracion.

L

origen '
Sefal de entrada ! |_| |_| ; |_| |_| |_|
de origen (senal 0 '
de fase Z) | i Durante la_ :
. ggci;':gf;“g"; Motor detenido por una
. senaide ! sefial de entrada de origen
Salida de N/ edade 1/ recibida después de la
impulsos Vo i/ deceleracion.
cew f - cw
(En este caso el tiempo o v Detencié
de deceleracion es Se |n|tC|a al . : etencion
relativamente largo.) g;%l(ggg) ' ' Motor detenido por una
’ . ssenal de entrada de
\__/ origen recibida después
| de la deceleracion.
ccw 1 : T cw
(En este caso el tiempo de Se iniciaal Detencién
deceleracion es corto.) ejecutar
ORG(889).

Modo de operacion 2 (con salida de reset del contador de errores y
entrada de posicionamiento finalizado)

Este modo de operacidn es igual al modo 1, excepto que se utiliza la sefal de
posicionamiento finalizado (INP) del servocontrolador. Con la busqueda de
origen 0, la sefial de posicionamiento finalizado del servocontrolador se
conecta a IN4. Con la busqueda de origen 1, se conecta a IN5.

Si no se aplica la compensacion de origen, se comprueba la sefial de posicio-
namiento finalizado después de la salida de reset del contador de errores. Si
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Salida de
impulsos

Salida de reset
del contador de
errores

Sefal de
posicionamiento
finalizado

Configuracion de la
operacion de busqueda de
origen

Método de deteccion de
origen

se aplica la compensacion de origen, se comprueba la sefal de posiciona-
miento finalizado después de que finalice la operacién de compensacion.

Hora

!

Detencion

1

0

Seleccione uno de los dos modos inversos siguientes para la operacion de
busqueda de origen en el limite de la direcciéon de busqueda de origen.

Configuracion Descripcion

0: Modo de Cuando se recibe la sefal de entrada de limite en la direccion
inversion 1 de busqueda de origen, invierte y continda la operacion.

1: Modo de Cuando se recibe la sefal de entrada de limite en la direccion
inversion 2 de busqueda de origen, genera un error y detiene la opera-

cion.

Seleccione uno de los siguientes métodos que especifican el tratamiento de
la sefal de entrada de proximidad de origen.

Configuracion

Descripcion

0: Inversion de senal de entrada de
proximidad de origen necesaria.

Lee la primera sefial de entrada de origen des-
pués de que la sefal de entrada de proximidad
de origen pase de (OFF)—(ON)—(OFF).

1: Inversion de la sefnal de entrada
de proximidad de origen no nece-
saria.

Lee la primera sefal de entrada de origen des-
pués de que la sefal de entrada de proximidad
de origen pase de (OFF)—(ON).

2: Inversion de sefal de entrada de
proximidad de origen no utilizada.

Sélo lee la senal de entrada de origen sin
utilizar la sefial de entrada de proximidad de

origen.

Método de deteccidn de origen 0: Inversion de la seial de entrada de
proximidad de origen necesaria
La deceleracion se inicia cuando

la sefal de entrada de proximidad
de origen pasa de OFF—ON.

Senal de
entrada de 1
proximidad de
origen Después de que la sefal de entrada de proximidad de
origen haya pasado de OFF—-ON—OFF; cuando la sefial de
5 \ entrada de origen pasa de OFF—ON, el motor se detiene.
Sefal de
entrada de I | |_| |_| |_| |_| | |
origen
Velocidad alta :
de la busqueda : !
de origen i Desace-
Aceleracion Jeracion ; .
Salida de cele #  Velocidad de proximidad de la
impulsos  velocidad busqueda de origen.
inicial g
CcCw cwW
Se inicia al Detencion
ejecutar
ORG(889).
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étodo de deteccidn de origen 1: Inversion de la seial de entrada de
oximidad de origen no necesaria

r

La deceleracion se inicia cuando la
sefal de entrada de proximidad de
origen pasa de OFF—ON.

Senal de
entrada de |
proximidad de o
origen Después de que la sefal de entrada de proximidad de origen
haya pasado de OFF—-ON—OFF; cuando la sefal de entrada
de origen pasa de OFF—ON, el motor se detiene.
Senal de 1
entrada de I | |_| |_|
origen 0 '
Velocidad alta ! :
de la busqueda : D :
de origen i vesace- .
L . leracion
Salida de Aceleraaon\ ¥ Velpcidad de proximidad de la
impulsos  Velocida busqueda de origen.

d inicial
CCw cw
Se inicia al Detencién
ejecutar
ORG(889).
Método de detecciéon de origen 2: Inversién de la sefial de entrada de
proximidad de origen no utilizada
La deceleracion se inicia cuando
la sefal de entrada de proximidad
- de origen pasa de OFF—ON.
Senal de
entrada de f |
origen !
Velocidad de
proximidad de
la busqueda de
Salida de origen. :
impulsos
Aceleracion
Velocidad AN
inicial — v
Se inicia al Detencion
ejecutar
ORG(889).

Modo de operacion de
busqueda de origen y
opciones del método de
deteccion de origen

Los siguientes ejemplos explican cdmo afectan la operacion de busqueda de
origen y las opciones del método de deteccién de origen a los perfiles de fun-
cionamiento.

Estos ejemplos tienen una direccién de busqueda de origen CW. (La direc-
cion de busqueda y la direccién de la senal de entrada de limite serian dife-
rentes para una busqueda de origen en direccion CCW.)

177



Funciones de busqueda de origen y de vuelta al origen

Seccion 6-3

178

Uso del modo de inversion 1

Operacion de
busqueda de
origen

Método de

deteccion de
origen

0: Modo de inversion 1

0: Inversioén de
sefal de
entrada de
proximidad de
origen necesa-
ria.

Sefial de entra- 1

da de proximi- I l

dad de origen 3 AN

sefaldeen- oLl L JLTL 1

trada de origen Velocidad\alté de la busqueda de origen

Salida de /_Melocidad de proximidad de la busqueda
ccw CW

impulsos i i
Inicio 1 Detencion

[

CCW ; 1 CW
\—/‘ D:etenc|on Senal de entrada de
\ Inicio - limite CW (ver nota)

ccw i [P Ccw
\  Detencion Inicio/

Nota Cuando se recibe la sefal de entrada de limite, el motor se detiene
sin deceleracion, invierte la direccién y acelera.

1: Inversion de
la sehal de
entrada de
proximidad de
origen no nece-
saria.

Senal de entrada 1

de proximidad de 0
origen RN
Sefal de entrada 1 L
de origen 0 I ] ‘ n I o
Salida de (—\_I
impulsos ccwW T ; CW
Inicio + Detencion
cew W Sefial de ent %Wd
‘ .. Sefial de entrada de
M?stenc'on limite CW (ver nota)

ccw —] f cw
. Detencion  Inicio

Nota Cuando se recibe la sefial de entrada de limite, el motor se detiene
sin deceleracion, invierte la direccion y acelera.

2: Inversién de
senal de
entrada de
proximidad de
origen no utili-
zada.

A 21
Sefal de entra 1

da de origen 0 !
' Velocidad de proximidad
Salida de /_LI de la busqueda de origen.

impulsos CCW f i cw
Inicio Detencion

/N

CcCw cw
Seﬁal de entrada de
Detencion |nicio  'imite CW (ver nota)

CcCw cw

~ /N

t
Detencion  Inicio

Nota Cuando se invierte la direccion de funcionamiento, lo hace inmedia-
tamente sin deceleracion ni aceleracion.
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Uso del modo de inversion 2

Operacion de busqueda 1: Modo de inversion 2
de origen
Método de deteccion
de origen
0: Inversién de sehal de Senal de entra- 1
entrada de proximidad de  [da de proximi- 4,—|
origen necesaria. dadde origen
Sefal de entra- |_| |_| |-| |_| |_|

dadeorigen O

Salida de { \
impulsos CCW —= 'y > CW

+

Inicio

Detencion

CCw CwW
Sefal de entrada de

Detencion |imite CW (ver nota)

Inicio
CCW = 4 > CW
Inicio Detencidn de limite

(cédigo de error 0200)

Nota Cuando se recibe la sefal de entrada de limite, el motor se detiene sin deceleracion.

1: Inversién de la sefial de | Sefial de entrada

1
entrada de proximidad de | de proximidad de 0 | |
origen no necesaria. origen '
Sefal de entrada 1 !
de origen 0 n . n ﬂ
Salida de : 5
impulsos /_._\,_I
CCW - £ : X » CW
Inicio ! Detencion
CcCw CW
» Seial de entrada de
Detencion limite CW (ver nota)
Inicio
CCW - " > CW

Inicio  Detencién de limite
(cédigo de error 0200)

Nota Cuando se recibe la sefal de entrada de limite, el motor se detiene sin deceleracion.
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Operacion de busqueda
de origen
Método de deteccion
de origen

1: Modo de inversion 2

2: Inversion de sehal de
entrada de proximidad de
origen no utilizada.

Sefal de entrada 1 I_l
de origen 0 )

Salida de

£ de la busqueda de origen.
impulsos cCcwW t/ CcW
Inicio Detencion
CCw /_l cw

Nota Cuando se recibe la sefal de entrada de limite, el motor se detiene sin deceleracion.

:Velocidad de proximidad

N

Detencion Inicio

Senal de entrada de limite CW
(ver nota)

CCw f/ CW

Inicio  Detencion de limite
(codigo de error 0201)

Especificacion de la
direccion de busqueda de
origen (direccion CW/
CCw)

Velocidad de busqueda de
origen

Compensacion de origen

180

Establece la direccion en la que debe moverse al detectar la sefial de entrada de origen.

Normalmente, la busqueda de origen se realiza de tal modo que el flanco de
subida de la sefal de entrada de origen se detecte al moverse en la direccion
de busqueda de origen.

Configuracion Descripcion
0 Direccién CW
1 Direcciéon CCW

Se trata de las opciones de velocidad del motor que se utilizan en la bus-
queda de origen.

Velocidad inicial de bisqueda o vuelta al origen

Establece la velocidad de arranque del motor cuando se ejecuta la busqueda de
origen. Especifique la velocidad en el nimero de impulsos por segundo (pps).

Velocidad alta de busqueda de origen

Establece la velocidad objetivo del motor cuando se ejecuta la busqueda de
origen. Especifique la velocidad en el nimero de impulsos por segundo (pps).
Velocidad de proximidad de busqueda de origen

Establece la velocidad del motor después de que se detecte la sefal de
entrada de proximidad de origen. Especifique la velocidad en el nimero de
impulsos por segundo (pps).

Relacién de aceleracién de busqueda de origen

Establece la relacion de aceleracion del motor cuando se ejecuta la busqueda
de origen. Especifique el aumento de velocidad (Hz) por intervalo de 4-ms.
Relacion de deceleracion de busqueda de origen

Establece la relacion de aceleracion del motor cuando se reduce la acelera-
cion de la funcion de busqueda de origen. Especifique el aumento de veloci-
dad (Hz) por intervalo de 4-ms.

Después de determinar el origen, es posible establecer la compensacién de
origen de modo que compense un cambio en la posicién ON del sensor de
proximidad, una sustitucion del motor u otro tipo de cambio.

Una vez que se ha detectado el origen en una busqueda de origen, se da
salida al numero de impulsos especificado en la compensacién de origen, la
posicion actual se restablece a 0 y el indicador de carencia de origen de la
salida de impulsos se apaga (OFF).
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Opciones de E/S

Tiempo de supervision de
posicionamiento

Rango de configuracién: De 80000000 a 7FFFFFFF hex. (—2,147,483,648 a
2,147,483,647) impulsos

Tipo de senal de entrada de limite

Especifica el tipo de sefial de entrada (normalmente cerrada o nhormalmente
abierta) que se esta utilizando en las entradas de limite.

0: NC

1: NA

Tipo de seial de entrada de proximidad de origen

Especifica el tipo de sefal de entrada (normalmente cerrada o normalmente
abierta) que se esta utilizando en la sefal de entrada de proximidad de origen.

0: NC
1: NA

Tipo de seinal de entrada de origen

Especifica el tipo de sefal de entrada (normalmente cerrada o normalmente
abierta) que se esta utilizando en la senal de entrada de origen.

0: NC
1: NA

Cuando el modo de operacién esta establecido en modo 2, esta configura-
cion especifica cuanto tiempo se espera (en ms) la sefal de posicionamiento
finalizado después de que se haya completado la operaciéon de posiciona-
miento, es decir, de que haya finalizado la salida de impulsos. Se generara un
error de tiempo de espera de posicionamiento (cddigo de error 0300) si la
sefal de posicionamiento finalizado del controlador de motor no se activa
(ON) en el tiempo especificado.

Rango de configuracion: de 0000 a 270F hex. (de 0 a 9.999 ms)

El tiempo de supervisién real sera el tiempo de supervision de posicionamiento
redondeado hacia arriba al multiplo mas préximo de 10-s + 10-ms maximo.

Si el tiempo de supervisidn de posicionamiento se establece en 0, la funcién
de deshabilitara y la Unidad continuara esperando que la sefal de posiciona-
miento finalizado se active (ON). (No se generara error de tiempo de espera
de posicionamiento.)

Ejecucion de una busqueda de origen

Restricciones

Ejecute ORG(889) en el programa de diagrama de relés para llevar a cabo
una busqueda de origen con los parametros especificados.

—| ORG(889) | P: Especificador de puerto

P Salida de impulsos 0: #0000

Salida de impulsos 1: #0001

C: Datos de control; Busqueda de origen y método CW/CCW: #0000
c Busqueda de origen y método de impulsos + direccién: #0001

Es posible mover el motor aunque no se haya determinado la posicién de ori-
gen con la funcién de busqueda de origen. Sin embargo, las operaciones de
posicionamiento se limitaran de este modo:

Funcion Operacion

Vuelta al origen No se puede utilizar.

Posicionamiento con especifi- | No se puede utilizar.
cacioén de impulsos absolutos

Posicionamiento con especifi- | Da salida al nimero especificado de impulsos des-

cacion de impulsos relativos pués de establecer la posicion actual en 0.

Una busqueda de origen no podra iniciarse a menos que la velocidad de
proximidad de busqueda de origen sea menor que la alta velocidad de bus-
queda de origen y a menos que la velocidad inicial de busqueda/vuelta al ori-
gen sea menor que la velocidad de proximidad de busqueda de origen.
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6-3-3 Procesamiento de errores de busqueda de origen

La funcién de salida de impulsos de la CPU CJ1M realiza una comprobacién
basica de errores antes de comenzar con la salida de impulsos (cuando se
ejecuta la instruccién). No dara salida a los impulsos si la configuracion es
incorrecta. Se pueden producir otros errores con la funcion de busqueda de
origen durante la salida de impulsos que pueden detener ésta.

Si se produce un error que detenga la salida de impulsos, se activara (ON) el
indicador de error por detencion de salida (A28007 o A28107) de la salida de
impulsos y el codigo de error por detencion de la salida de impulsos se escri-
bira en A444 o A445. Utilice estos indicadores y codigos de error para identi-
ficar la causa del error.

Los errores por detencion de la salida de impulsos no afectaran al estado de

funcionamiento de la CPU. (Los errores por detencion de la salida de impul-
S0s no provocan errores fatales ni no fatales en la CPU.)

Indicadores relacionados del area auxiliar

Canal Bits Funcion Lectura/
Escritura
A280 07 Salida de impulsos O | Indicador de error por detencion de la salida de Solo lectura
impulsos
0: No hay error
1: Se ha producido un error de detencion
A281 07 Salida de impulsos 1 | Indicador de error por detencién de la salida de Sélo lectura
impulsos
0: No hay error
1: Se ha producido un error de detencion
Ad44 De 00 a 15 | Salida de impulsos 0 | Cédigo de error por detencion de la salida de impul- | Sélo lectura
sos 0 (ver tabla siguiente)
A445 De 00 a 15 | Salida de impulsos 1 | Cédigo de error por detencion de la salida de impul- | Sélo lectura
sos 1 (ver tabla siguiente)

Cdodigos de error por detencion de la salida de impulsos

Nombre de | Cédigo de Causa probable Accion de correccion Funcionamien-
error error to tras el error
Senfal de 0100 Detencién debida a una entrada | Mover en direccion CCW. Detencién inme-
entrada de de sefal de limite CW. diata,
detencion de Sin efecto en
limite CW otros puertos
Senfal de 0101 Detencién debida a una entrada | Mover en direccién CW.
entrada de de sefal de limite CCW.
detencion de
limite CCW
Sefal de 0200 Los parametros indican que se | Comprobar el cableado de la sefial de | Sin efecto en
entrada de esta utilizando una sefal de entrada de proximidad de origen asi otros puertos
proximidad entrada de proximidad de ori- como la configuracion del tipo de senal
de carencia gen. Sin embargo, no se ha reci- | de entrada de proximidad de origen (NC
de origen bido ninguna durante la o NA) de la configuracién del PLC y vol-
busqueda de origen. ver a ejecutar la busqueda de origen.
Desconectar la alimentacion y volver a
conectarla si se ha cambiado la configu-
racion del tipo de sefal.
Sefial de 0201 No se ha recibido la sefal de Comprobar el cableado de la sefial de
entrada de entrada de origen durante la entrada de origen asi como la configu-
carencia de busqueda de origen. racion del tipo de sefial de entrada de
origen origen (NC o NA) de la configuracién
del PLC y volver a ejecutar la busqueda
de origen. Desconectar la alimentacion
y volver a conectarla si se ha cambiado
la configuracion del tipo de senal.
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Nombre de | Codigo de Causa probable Accidn de correccion Funcionamien-
error error to tras el error
Error de 0202 Durante una busqueda de ori- | Llevar a cabo uno o ambos de los Reduce la ace-
senal de gen en el modo de operacion 0, | siguientes pasos de modo que la sefal |leracién hasta
entrada de se ha recibido la sefal de de entrada de origen se reciba después | detenerse,
origen entrada de origen durante la. de la finalizacion de la deceleracion. Sin efecto en
deceleracion iniciada despues |« Aymentar la distancia entre el sensor | otros puertos
de la recepcion de la senal de de la sefial de entrada de proximidad
entrada de proximidad de ori- de origen y el sensor de la sefal de
gen. entrada de origen.
*Reducir la diferencia entre las opcio-
nes de velocidad alta de la busqueda
de origen y de velocidad de proximi-
dad.
Entradas de | 0203 No es posible realizar la bus- Comprobar el cableado de las sefiales | No se pondra en
limite en queda de origen porque se de limite en ambas direcciones asi funcionamiento.
ambas direc- estan introduciendo las sefiales | como la configuracion del tipo de sefial | gip efecto en
ciones de limites de ambas direcciones | de limite (NC o NA) de la configuracion | giro5 puertos
de forma simultanea. del PLC y volver a ejecutar la busqueda
de origen. Desconectar la alimentacion
?/ volver a conectarla si se ha cambiado
a configuracion del tipo de senal.
Entradas de |0204 La sefal de entrada de proximi- | Comprobar el cableado de la sefial de | Detencién inme-
proximidad dad de origen y la sefial de entrada de proximidad de origen y la diata,
de origen'y entrada de limite en la direccién |sefial de entrada de limite. Ademas, Sin efecto en
de limite de busqueda se estan introdu- | comprobar las opciones del tipo de otros puertos
simultdneas ciendo de forma simultdnea sefal de entrada de proximidad de ori-
durante una busqueda de ori- l%en y del tipo de sefal de limite (NC o
gen. A) de la configuracion del PLC y, a
continuacion, volver a ejecutar la bus-
queda de origen. Desconectar la ali-
mentacion y volver a conectarla si se ha
cambiado una configuracion del tipo de
senal.
Sefial de 0205 eCuando se esta realizando una | Comprobar el cableado de la sefal de | Detencion inme-
entrada de busqueda de origen en una entrada de limite y de las opciones de |diata,
limite ya direccion, la sefal de entrada | E/S de la configuracion del PLC. Ade- | gin efecto en
introducida de limite ya se ha introducido | mas, comprobar la configuracion del otros puertos
en la direccion de busqueda de |tipo de senal de limite (NC o NA) de la
origen. configuracion del PLC y, a continuacion,
eCuando se esta realizando una | volver a ejecutar la busqueda de origen.
busqueda de origen no regio- | Desconectar la alimentacion y volver a
nal, la sefal de entrada de ori- | conectarla si se ha cambiado la configu-
geny la sefal de entrada de | racién del tipo de sefial.
limite de la direccion opuesta
(a partir de la direccion de bus-
queda) se estan introduciendo
de forma simultanea.
Error de 0206 *Cuando se esta realizando una | Comprobar las posiciones de instala- Detencién inme-
inversion de busqueda de origen con inver- | cion de la sefal de entrada de proximi- |diata,
origen de sién en el limite, la sefial de dad de origen, la sefal de entrada de | gjp efecto en
senal de entrada de limite en la direc- | origen, la sefal de entrada de limite y | 5tro5 puertos
entrada de cién de busqueda se habia las opciones de E/S de la configuracion
proximidad introducido mientras se estaba |del PLC. Ademas, comprobar la confi-
de origen invirtiendo la sefial de entrada | guracion del tipo de senal (NC o NA) de
de proximidad de origen. a configuracion del PLC de cada sefal
eCuando se esta realizando una | de entrada y, a continuacion, volver a
busqueda de origen con inver- | ejecutar la busqueda de origen. Desco-
sion en el limite y no se esta | nectar la alimentacion y volver a conec-
utilizando la sefial de entrada | tarla si se ha cambiado una_
de proximidad de origen, se configuracion del tipo de sefial.
habia introducido la sefial de
entrada de limite en la direc-
cion de busqueda mientras se
estaba invirtiendo la sefal de
entrada de origen.
Error de 0300 La sefial de posicionamiento Ajustar la configuracion del tiempo de | Reduce la ace-
tiempo de finalizado del servocontrolador | supervisidon de posicionamiento o la leracion hasta
espera de no se activa (ON) en el tiempo | configuracion de ganancia del servosis- | detenerse,
posiciona- de supervision de posiciona- tema. Comprobar el cableado de la Sin efecto en
miento miento especificado en la confi- | sefal de posicionamiento finalizado,

guracion del PLC.

corregirlo si es necesario y, a continua-
cion, volver a ejecutar la busqueda de
origen.

otros puertos
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6-3-4 Ejemplos de busqueda de origen

Operacion

Condiciones

Conecte un servocontrolador y ejecute una busqueda de origen basada en la
sefal de fase Z del encoder incorporado y en una sefal de entrada de proxi-
midad de origen del servomotor.

* Modo de operacion: 1
(Utiliza la sehal de fase Z del encoder del servomotor como sefal de
entrada de origen.)

» Configuracion de la operacion de busqueda de origen: 0
(Establece el modo de inversién 1. Invierte la direccidon cuando se introduce
la sefal de entrada de limite en la direccién de busqueda de origen.)

» Método de deteccion de origen: 0
(Lee la senal de entrada de origen después de que pase de (OFF)—
(ON)—(OFF).

* Direccion de busqueda de origen: 0 (Direccion CW)

Configuracion del sistema

Sensor de
deteccién
de limite
cw

Sensor de entrada de
proximidad de origen Sensor de
deteccion

Pieza de trabajo de limite Servomotor

— CcCw

Para la entrada E?]irg;g ge las salidas incorporadas
incorporada IN1 entrada OUTO y OUTH ——

L il

CPUCJIM  Unidades de E/S basicas Encoder

[l

LI 1

Asignaciones en CIO 0000
o Bit 00: Sensor de deteccion de limite CW
I I e Bit 01: Sensor de deteccion de limite CCW

Controlador de servomotor
Salida de impulsos de

Para la entrada Entrada de fase Z del

Instrucciones utilizadas

Asignaciones de E/S

Entradas

184

incorporada encoder de servomotor;

INO Entrada de origen
ORG(889)
Terminal de E/S | Direccion Nombre
incorporado de bit
INO CIO 296000 |Busqueda de origen O (sefial de entrada de origen)
(Senal de fase Z del encoder del servomotor)
IN1 CIO 296000 |Busqueda de origen 0 (sefal de entrada de proxi-
midad de origen)
A54008 Sefal de entrada de limite CW de la salida de
impulsos 0
A54009 Sefal de entrada de limite CCW de la salida de
impulsos 0
CIO 000000 | Sensor de deteccién de limite CW
CIO 000001 | Sensor de deteccion de limite CCW
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Salidas

Operacion

Terminal de E/S Direccion de bit Nombre
incorporado
ouTo CIO 296100 Salida de impulsos 0 (CW)
OouT1 CIlO 296101 Salida de impulsos 0 (CCW)
Entrada de 1 h
proximidad de origen L
(IN1: CIO 26001) 0 —
1 3
Entrada de sefal
de origen (INO:
CIO 26000) 0
Frecuencia 4 Rejacion de Xglggisdaudegga Relacion de
de impulsos | gceleracién de origgn dece!eracién
de busqueda v de busqueda
Salida de de origen de origen
impulsos (OUTO Velocidad de
y OUT1) y proximidad de
Velocidad inicial de busqueda de
. busqueda de origen origen
CC\?V ¢ Detencion cwW

Se inicia la ejecucion de
ORG(889). Se inicia la
busqueda de origen.

Opciones de configuracion del PLC

origen de la salida de impulsos 0

Direccion de la Bits Funcién Configuracion (ejemplo)
consola de
programacion
256 De 00 a 03 Habilitacion o deshabilitacion de la funcion | 1 hex.: Habilitado
de busqueda de origen de la salida de
impulsos 0
257 De 00 a 03 Modo de operacion de busqueda de origen |1 hex.: Modo 1
de la salida de impulsos 0
De 04 a 07 Configuracion de la operacion de busqueda |0 hex.: Modo de inversion 1
de origen de la salida de impulsos 0
De 08 a 11 Método de deteccidn de origen de la salida |0 hex.: Método de deteccion de origen 0
de impulsos 0
De12a15 Configuracion de la direccién de busqueda |0 hex.: Direccion CW
de origen de la salida de impulsos 0
258 De00a 15 Velocidad inicial de vuelta al origen o bus- | 0064 hex. (100 pps)
259 De00ai5 queda de éste de la salida de impulsos 0 0000 hex.
260 De 00 a 15 Alta velocidad de busqueda de origen de la | 07DO0 hex. (2.000 pps)
261 De00a15 |salidadeimpulsos 0 0000 hex.
262 De00a 15 Velocidad de proximidad de busqueda de 03E8 hex. (1.000 pps)
263 De00ai5 origen de la salida de impulsos 0 0000 hex.
264 De 00 a 15 _Compensacién de origen de la salida de 0000 hex.
265 De00ai5 |ImpulsosO 0000 hex.
266 De00a 15 Relacion de aceleracién de busqueda de 0032 hex. (50 Hz/4 ms)
origen de la salida de impulsos 0
267 De00a 15 Relacion de deceleracion de busqueda de | 0032 hex. (50 Hz/4 ms)
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salida de impulsos 0

Direccion de la Bits Funcidn Configuracion (ejemplo)
consola de
programacion
268 De 00 a 03 Tipo de sefal de entrada de limite de la 1: NA
salida de impulsos 0
De 04 a 07 Tipo de sefal de entrada de proximidad de |1: NA
origen de la salida de impulsos 0
De 08 a 11 Tipo de sefal de entrada de origen de la 1: NA

Programa de diagrama de relés

Sensor de deteccion

Sensor de deteccion

Condicion de ejecucion

de limite CW de limite CCW
000000 A54008
| | M
| /
Senfal de entrada Sefal de entrada
de limite CW de limite CCW
000001 A54009
| | M
|| /

| | @ORG

I #0000

#0000

6-3-5 Vuelta al origen

Descripcidn general
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Busqueda de
origen 0: #0000;
Busqueda de
origen y método
CW/CCW: #0000

Mueve el motor a la posicidén de origen desde otra posicion. ORG(889) con-

trola la operacién de vuelta al origen.

La operacion de vuelta al origen devuelve el motor al origen al iniciarse a la
velocidad especificada, acelerar a la velocidad objetivo, moverse a esta velo-
cidad y, a continuacidn, reducir la aceleracion hasta detenerse en la posicion

de origen.
Frecuencia de impulsos Velocidad objetivo Relacién de
A de vuelta al origen deceleracion de
Relacién de vuelta al origen
aceleracion de
vuelta al origen
Y
Velocidad [~7"7"7"7""f""7rmmommmomomomomomomomomomomomomomoooes
inicial de
vuelta al .
origen Inicio Detencion 0 ¢

Iniciada mediante la
ejecucion de ORG(889)
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Procedimiento

Determine los parametros de
vuelta al origen.

Cablee las salidas.

'

Opciones de configuracion del PLC

'

Programa de diagrama de relés

Opciones de configuracion del PLC

1. Velocidad de inicio de la busqueda de origen
y la vuelta al origen

2. Velocidad objetivo de vuelta al origen

3. Relacion de aceleracién de vuelta al origen

4. Relacién de deceleracion de vuelta al origen

e Salidas: Utilice el método CW/CCW o el método de
impulsos + direccion. Es necesario utilizar el mismo
meétodo para la salida de impulsos Oy la 1.
Alimentacion de las salidas: 24 Vc.c.

» Opciones diversas del parametro de vuelta al origen
(Ver la tabla siguiente)

e Ejecucion de ORG(889)
Para especificar la operacion de vuelta al
origen, establezca los bits 12 a 15 del segundo
operando en 1 hex.

Los diversos parametros de vuelta al origen se establecen en la configuracion

del PLC.

Parametros de vuelta al
origen

Nombre Opciones Observaciones

Velocidad inicial de busqueda o | De 00000000 a 000186A0 hex. | Inicio del funcio-
vuelta al origen

(de 0 a 100.000 pps) namiento

Velocidad objetivo de vuelta al | De 00000000 a 000186A0 hex.

vuelta al origen

origen (de 0 a 100.000 pps)
Relacién de aceleracion de De 0001 a 07DO0 hex.
vuelta al origen (de 1 a 2.000 Hz/4 ms)
Relacién de deceleracion de De 0001 a 07DO0 hex.

(de 1 a 2.000 Hz/4 ms)

Explicacion de los parametros de vuelta al origen

Velocidad inicial de bus- Establece la velocidad de inicio del motor cuando se ejecuta la vuelta al ori-
queda o vuelta al origen gen. Especifique la velocidad en el nimero de impulsos por segundo (pps).

Velocidad objetivo de Establece la velocidad objetivo del motor cuando se ejecuta la vuelta al ori-
vuelta al origen gen. Especifique la velocidad en el numero de impulsos por segundo (pps).

Relacién de aceleracion Establece la relacion de aceleraciéon del motor cuando se inicia la operacion de
de vuelta al origen vuelta al origen. Especifique el aumento de velocidad (Hz) por intervalo de 4-ms.
Relacion de deceleracién Establece la relacion de aceleracion del motor cuando se reduce la acelera-
de vuelta al origen cion de la funcion de vuelta al origen. Especifique el aumento de velocidad

(Hz) por intervalo de 4-ms.

Ejecuciéon de una vuelta al origen

—— oraG(ss9)

P

C

P: Especificador de puerto (Salida de impulsos 0: #0000,
Salida de impulsos 1: #0001)

C: Datos de control

(Vuelta al origen y método CW/CCW: #1000, Busqueda de
origen y método de impulsos + direccion: #1100)

Nota Se producira un error de ejecucion de instruccion si no se determina el origen
(sistema de coordenadas relativas) cuando se ejecuta ORG(889) con el fin de
realizar una operacion de vuelta al origen.
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SECCION 7
Ejemplos de programacion

Esta seccién proporciona ejemplos de programacién de las E/S incorporadas.

7-1  Salidas InCorporadas . . . . ... .vu ittt e 190
7-1-1  Uso de interrupciones para leer impulsos
de entrada (medida de longitud) . . ........ .. ... L, 190
7-1-2  Salida de impulsos tras un retardo preestablecido .. ................. 193
7-1-3  Posicionamiento (control trapezoidal) .. ........... ... .. .. .. ... 195
T-1-4  OperaciOn JOZ . . . oottt ettt e e e 197
7-1-5  Corte de materiales largos utilizando alimentacién fija ... ............ 199
7-1-6  Transporte vertical de placas de circuitos impresos
(posicionamiento progresivo multiple). .. ............ ... .. .. .. ..., 202
7-1-7  Paletizacion: posicionamiento multipunto de dosejes. ............... 207
7-1-8  Alimentacién de material de enfundado: interrupcion de alimentacion. . . 215
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7-1 Salidas incorporadas

7-1-1 Uso de interrupciones para leer impulsos de entrada
(medida de longitud)

Especificaciones y funcionamiento
Este programa de ejemplo lee el numero de impulsos de entrada del encoder
con el contador de alta velocidad 1 y las entradas del sensor 1 y 2 como
entradas de interrupcién en los terminales IN1 (2960.01) e IN3 (2960.03). La
longitud de la pieza de trabajo se mide por el nimero de impulsos contados
entre la puesta a ON de la entrada de sensor 1y la puesta a ON de la entrada
de sensor 2.

La tarea de interrupcion activada por la entrada incorporada 1 (IN1) borra el
valor actual (PV) del contador de alta velocidad 1. La tarea de interrupcioén
activada por la entrada incorporada 3 (IN3) lee el valor actual (PV) del conta-
dor de alta velocidad 1 y almacena el resultado en DO0010.

Borra el valor actual. Lee el valor actual.

Contador de alta | |
velocidad 1

Entrada de £
interrupcion 1 _|
(2960,01)

Entrada de 4
interrupcion 3 j
(2960,03)

Instrucciones utilizadas
MSKS(690) Habilita las interrupciones de E/S.

INI(880) Cambia el valor actual (PV) del contador de alta velocidad.
(Lo borraa 0.)
PRV(881) Lee el valor actual (PV) del contador de alta velocidad.
Preparativos
Opciones de Configuracion de entradas de interrupcion y de contador de alta
configuracion del PLC velocidad
Detalles de la configuracion del PLC Direccion Datos
Utiliza el contador de alta velocidad 1 (100 kHz). 053 2013 hex.
Modo lineal, reset de software y entrada de impulsos
adelante
Utiliza las entradas incorporadas IN1 e IN3 como 060 1010 hex.
entradas de interrupcion.
Inhabilita la funcion de busqueda de origen de la salida | 256 0000 hex.
de impulsos 0.
Inhabilita la funcién de busqueda de origen de la salida |274 0000 hex.
de impulsos 1.
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=10 x|

File  Optionz  Help

Host Link Part | Peripheral Port | Peripheral Service | FIMS Protection Built=in Input | Pulse Output 0 | Pulse Output 1 | 1 | H
High Speed Counter 0 High Speed Counter 1

Usze Counter 0 Usze Counter 1 IUSe Counter {100k Hz) ﬂ
Counting Mode Il.inear mode LI Counting Mode ILinear mode ﬂ
Gircular Max. Count IU— Gircular Max. Count IU—
Reset IZ phaze, software reset LI Reset IZ phaze, software rezet ﬂ
Thput Setting IDiffEfE‘n'iEJ phase input LI Thput Setting IDifferentiaI phasze input ﬂ

Interrupt Input General Input Operation
IND INormaI LI N2 INormaI LI Constant Input IN0-9)
M1 IInterrupt LI N3 IInterrupt LI Idefault(BmS) LI

[CHAM-CPUZT  [Offline

=3 PLC Settings - NewPLC P ] |

File ©ptions Help

Peripheral Port I Peripheral Service I FIMNS Protection I Built-ir Input Pulss Output 0 | Pulze Output 1 I LI_’|
Base Setting:
’7 Limit Input Signal Operation Speed Curve lm ‘
r— Define Origin O peration Setting: i~ Origin Return
™ Use define origin operation Speed
Search Direction O *| Search/Return |nitial Speedm pps ID _:| PPz
Detection Methad IMethd it e l Search High Speed 0 _I:‘ pps Acceleration Ratio
Search Operation m Search Proximity Speed W pPs ID =i
Operation Mode |Mc-d-3 0= . l Search Compensation Yalug| _I: Deceleration Ratio

Origin [nput Signal ] Search Acceleration Ratio |0 =
Frosimity Input Signal |NI: 'l Search Deceleration Ratio |0 :II
=i

Limnit Input Signal ML ~ | Positioning Monitor Time: ]

Undefined Qrigin |HOId 'l

]
d

CIM-CPUZ2  [Offline
=3 PLC Settings - NewPLC P ] |

File ©ptions Help

Penpheral Part I Penpheral Service I FINS Pratection I Built-in | rput I Pulse Output 0 Pulse Output 1 | of I L2
Base Setting:
’7 Limit nput Signal Operation |l RalEY Speed Curve ITrapezium 'l ‘
r— Define Origin O peration Setting: i~ Origin Return
™ Use define origin operation Speed

Search Direction Ir.W I Search/Retum Initial SDEEdID _,::‘ PR ID o pRs

Detection Methad IMethd 0 'l Search High Speed 0 _I:‘ pps Acceleration Ratio

Search Operation Ilnvers 1 l Search Prosimity Speed 0 :j pps 0 _:I
Operation Mode |Mc-d-3 0 l Search Compensation Yalug| E Deceleration Ratio

]
d

Origin [nput Signal ] Search Acceleration Ratio |0 =
Frosimity Input Signal |NI: 'l Search Deceleration Ratio |0 :II
=i

Limnit Input Signal ML ~ | Positioning Monitor Time: ]

Undefined Qrigin |HOId 'l

CIM-CPUZ2  |Offline
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Programa de diagrama de relés

Tarea ciclica (tarea 0)

P_Tarea_de primer_ciclo
Al i MOVL(498)

Indicador de inicio de tarea

#0 | Se utiliza para borrar el
valor actual (PV) del
D00000 | contador de alta
velocidad.

MSKS(690)

Entrada de interrupcion
7 | incorporada 1
Desenmascarar

#0 | (Habilitar
interrupciones)

MSKS(690)
Entrada de interrupcién
9 incorporada 3
Desenmascarar

#0 | (Habilitar
interrupciones)

Tarea de interrupcion de la entrada incorporada 1
(tarea de interrupcion 141)

P_On

— INI(880)

Indicador de Siempre en ON

Entrada de contador
#0011 | de alta velocidad 1

#0002 | Cambie el valor actual

Nuevos datos del valor
D00000 | actual
(Borra el valor actual a 0)

Tarea de interrupcidn de la entrada incorporada 3
(tarea de interrupcion 143)

P_On
— | PRV(881)
. . Entrada de
Indicador de Siempre en ON #0011 | contador de alta
velocidad 1
Leer valores
#0000 actuales
Dooo1o | Canal de destino
del valor actual
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7-1-2 Salida de impulsos tras un retardo preestablecido

Especificaciones y funcionamiento

Este programa de ejemplo espera durante un tiempo preestablecido (0,5 ms)
después de que la entrada de interrupcion (2960.03) se activa (ON) y, a con-
tinuacion, emite 100.000 impulsos a 100 kHz por la salida de impulsos 0.

La tarea de interrupcién de E/S inicia una interrupcién programada con un
tiempo programado de 0,5 ms. La tarea de interrupcion programada ejecuta
la instruccion de salida de impulsos y detiene la interrupcion programada.

Salida de impulsos
(2961,00)

Entrada de interrupcién 3 j

Tiempo de respuesta
de interrupcién de E/S

Tiempo de interrupcion

programado 500 us ‘PULS ‘ SPED

‘ MSKS ‘

(2960,03)

Instrucciones utilizadas

Preparativos

Opciones de
configuracion del PLC

MSKS(690) Habilita la interrupcién de E/S. Inicia la interrupcion
programada.

PULS(886) Establece el nimero de impulsos de salida.
SPED(885) Inicia la salida de impulsos.

Configuracién de la entrada incorporada (IN3: 2960.03)

Detalles de la configuracién del PLC Direccién Datos
Utiliza las entradas incorporadas IN3 como una entrada | 060 1000 hex.
de interrupcion.
No utiliza el contador de alta velocidad 0. 050 0000 hex.
Inhabilita la funcién de busqueda de origen de la salida | 274 0000 hex.
de impulsos 1.

i
File ©ptions Help
Peripheral F'ortl Peripheral Servicel FINS Protection  Built-in [rput I Pulze Dutput DI Pulze Output 1 I LI_’I

High Speed Counter 0 High Speed Counter 1

Usze Counter 0 Usze Counter 1 IDon't Use Courter j
Counting Mode ILil'n‘:al mode ;‘ Counting Mode ILin+al mode j

Circular Max. Count I”i Circular Max. Count I“i
Reset IZlJI'naae software reset :] Reset IZ phase, sofhware reset j
Input Setting Il;liffemr:tial phaze input j Input Setting IUi.‘reierutiaI phaze input j
— General Input Operation—

IND |Normal ]z [nomal =
IMN1 INormaI ;I IN3 Ilnterrupt j

Constant Input [IM0-9)
| defaultigms) |

— Interupt Input ‘

CIM-CPUZ2  |Offline
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i
File ©ptions Help
Peripheral Port I Peripheral Service I FIMNS Protection I Built-ir Input Pulss Output 0 I Pulze Output 1 I LI_’|
Base Setting:
’7 Limit Input Signal Operation | Speed Curve Im ‘
— Define Onigin Dperation Setting — Origin RBeturn
™ Use define origin operation Speed
Search Direction O *| Search/Return |nitial Speedm pps |D _:_| PPz
Detection Methad IMethd 0 'l Search High Speed 0 _I:‘ pps Acceleration Ratio
Search Operation m Search Proximity Speed ﬁ PPz ID _:.I
Operation Made m Search Compenzation Valueﬁ Deceleration Ratio
Origin [nput Signal |NI: T I Search Acceleration Ratio |0 _|: 0 _:I
Frosimity Input Signal m Search Deceleration Ratio |0 :II
Limnit Input Signal ME ~ | Positioning Monitor Time: ] _-I ms
Undefired@rigin-~ [Haid =]
[Cicruzz [offine

Configuracién de la unidad de tiempo de interrupcién programada

Detalles de la configuracion del PLC Direccion Datos

Establece las unidades de tiempo de interrupcién progra- | 195 0002 hex.
madas en 0,1 ms.

=3 PLC Settings - NewPLC P ] |

File ©ptions Help

Startupl CPL Settings  Timings I siay Hefreshl Lrit Settingsl Host Link F'ortl Peripheral Port | Peripheral £ 4 I L2

‘watch Cycle Time [default 1000ms] W | [I_I; 1z

Cycle Time [Mo Setting] v | L'l_|; ms

Scheduled Interrupt Interval 01 | ms
Fower Off detection time [default Dms] 0= me
Power Off Interupt disabled v

CIM-CPUZ2  |Offline

Programa de diagrama de relés
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Tarea ciclica (tarea 0)

P_Tarea_de primer_ciclo

JI | MSKS(690)
Indicador de inicio de tarea 9 Entrada de interrupcion
incorporada 3
#0 Desenmascarar
(Habilitar interrupciones)
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Tarea de interrupcidn de la entrada incorporada 3
(tarea de interrupcion 143)

A280.04
11 MSKS(690)
Indicador de salida en curso 14 Interrupcion programada
de la salida de impulsos 0 0_(In|C|o de _reset) -
Tiempo de interrupcion
#0005 | programado (5 x 0,1 ms
=0,5ms)

Tarea de interrupcién programada 0 (tarea de interrupcién 2)

P_On
1| PULS(886)
Indicador de #0 | Salida de impulsos 0

Siempre en ON

#0000 Especificacion de
impulsos relativos
&100000 | Numero de impulsos
de salida (100.000
impulsos)

SPED(885)

#0 | Salida de impulsos 0

Especifica las salidas
#0001 | CW/CCW, la direccion CW
y el modo independiente.
&100000 | Frecuencia objetivo
(100.000 Hz)

MSKS(690)

4 | Salida de impulsos 0
Interrupcion programada 0;
#0000 | Detener interrupcion
programada

7-1-3 Posicionamiento (control trapezoidal)

Especificaciones y funcionamiento
Cuando la entrada de inicio (2960.06) se activa (ON), este programa de
ejemplo emite 600.000 impulsos por la salida de impulsos 1y gira el motor.

50.000 Hz 1

Frecuencia objetivo Relacion de
aceleracion

300 Hz/4 ms

Relacion de
deceleracion
200 Hz/4 ms

Numero de

impulsos de
Frecuencia de inicio salida
100 Hg e 600.000 impulsos
I A

Entrada de inicio (2960,06)

Instrucciones utilizadas

PLS2(887)
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Preparativos

Opciones de No es necesario configurar ningun parametro en la configuracién del PLC.
configuracion del PLC

Configuracion del area DM Configuracién de PLS2(887) (D00000 a D00007)

Detalles de configuracion Direccién Datos
Velocidad de aceleracion: 300 Hz/4 ms D00000 #012C
Velocidad de deceleracion: 200 Hz/4 ms D00001 #00C8
Frecuencia objetivo: 50.000 Hz D00002 #C350
D00003 #0000
Numero de impulsos de salida: 600.000 impulsos D00004 #27C0
D00005 #0009
Frecuencia de inicio: 100 Hz D00006 #0064
D00007 #0000

Programa de diagrama de relés

2960,06
[ @PLS2 (887)
Entrada de inicio

#1 | Salida de impulsos 1

#0000 Especifica el método de salida CW/CCW,
la direccion CW y los impulsos relativos

DO00000 | Frecuencia objetivo

D00006 | Numero de impulsos

END(001) Frecuencia de inicio

Observaciones

* Es posible especificar los impulsos absolutos cuando se ha determinado
la posicion de origen.

* Si se ha establecido una frecuencia objetivo que no se puede alcanzar,
ésta se reducird automaticamente, es decir, se llevard a cabo un control
triangular. En algunos casos en los que la velocidad de aceleracion es
mucho mayor que la de deceleracion, el funcionamiento no se producira
en control triangular real. EI motor funcionara a una velocidad constante
durante un periodo corto entre la aceleracion y la deceleracion.
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7-1-4 Operacion jog
Especificaciones y funcionamiento

* La operacion jog de baja velocidad (CW) se ejecutara desde la salida de
impulsos 1 mientras la entrada 2960.06 esta activada (ON).

* La operacion jog de baja velocidad (CCW) se ejecutara desde la salida
de impulsos 1 mientras la entrada 2960.07 esta activada (ON).

Frecuencia objetivo
1.000 Hz

JOG de baja velocidad |
CW (2960,06)

JOG de baja velocidad
CCW (2960,07)

* La operacion jog de alta velocidad (CW) se ejecutara desde la salida de
impulsos 1 mientras la entrada 2960.08 esta activada (ON).

* La operacion jog de alta velocidad (CCW) se ejecutara desde la salida de
impulsos 1 mientras la entrada 2960.09 esta activada (ON).

100.000 Hz aceleracion/

deceleracion

Frecuencia objetivo + Relacion de
100 Hz/4 ms

i Relacion de
aceleracion/
deceleracion
100 Hz/4 ms

Jog de alta velocidad
CW (2960,08)

Jog de alta velocidad
CCW (2960,09)

Instrucciones utilizadas
SPED(885) Inicia y detiene (detencion inmediata) las operaciones jog de
baja velocidad.
ACC(888) Inicia y detiene (deceleracion hasta detenerse) las operaciones
jog de alta velocidad.
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Preparativos

Opciones de
configuracion del PLC

Configuracion del area DM

No es necesario configurar ningun parametro en la configuracién del PLC.

Configuracién para controlar la velocidad durante la operacién jog

(D00000 a D00001, y D00010 a D00015)

Detalles de configuracion

Direccion Datos

Frecuencia objetivo (baja velocidad): 1.000 Hz

D00000 #03E8

D00001 #0000

Velocidad de aceleracion: 100 Hz/4 ms

D00010 #0064

Frecuencia objetivo (alta velocidad): 100.000 Hz

D00011 #86A0

D00012 #0001

Velocidad de deceleracion: 100 Hz/4 ms (No se utiliza) D00013 #0064

Frecuencia objetivo (detencion): 0 Hz

Do0o014 #0000

D00015 #0000

Programa de diagrama de relés
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2960,06 A281,04
{4 {1 SPED(885)
Inicio CW Salida de
de baja impulsos #1
velocidad en curso
#0000
D00000
SET 0,00
0,00 2960,06
— ¥} SPED(885)
Salida CW Inicio CW
de baja de baja #1
velocidad velocidad
en curso #0000
#0
4-RSET 0,00
2960,07 A281,04
_M} M SPED(885)
Inicio CCW Salida de #
de baja impulsos
velocidad
#0010
D00000
0,01 2960,07
— { ¥} SPED(885)
Salida cCw  Inicio CCW de 1
de baja baja velocidad #
velocidad
en curso #0010
#0
RSET 0,01

Salida de impulsos
Especifica el método de salida CW/CCW,
la direccion CW y el modo continuo

Frecuencia objetivo

Salida de impulsos

Especifica el método de salida CW/CCW,
la direccion CW 'y el modo continuo

Frecuencia objetivo
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2960,08 A281,04
—M 1 ACC(888)
Inicio CW Salida de . .
de alta impulsos #1 | Salida de impulsos 1
velocidad en curso Especifica el método de salida CW/CCW,
#0000 | |a direccion CW y el modo continuo
D00010 | Relacion de aceleracion y frecuencia objetivo
SET 0.02
0,02 2960,08
— | i ACC(888)
Salida CW Inicio CW
de alta de alta #1
velocidad velocidad
en curso #0000
D00013
RSET 0.02
2960,09 A281,04
—M 4 ACC/(888)
Inicio CCW de  Salida de H H
alta velocidad  impulsos #1 Sallda.(?le ImpUISOS 1 .
en curso Especifica el método de salida CW/CCW,
#0010 |13 direcciéon CW y el modo continuo
D00010 |Relacién de aceleracion y frecuencia objetivo
SET 0,03
0,03 2960,09
— | I h ACC(888)
Salida CCW Inicio CCW
de alta de alta #1
velocidad velocidad
en curso #0010
D00013
4-RSET 0,03
END(001)

Observaciones

Es posible utilizar PLS2(887) para establecer una frecuencia de inicio o velo-
cidades de aceleracién y deceleracion distintas. Sin embargo, existen limita-
ciones con respecto al rango de funcionamiento, puesto que el punto final
debe especificarse en PLS2(887).

7-1-5 Corte de materiales largos utilizando alimentacidn fija

Especificaciones y funcionamiento

Esquema En este ejemplo, se utiliza primero la operacion jog para situar el material y, a

continuacién, el posicionamiento de distancia fija para alimentarlo.

10.000 Hz Aceleracion: 1.000 Hz/4 ms
1.000 Hz (2710 hexadecimal) (03E8 hexadecimal)
(03E8 hexa-
decimal) 50000 \l
TOperacion (C350 hexa-
!jog decimal) Cow
A\ Alimentacion de | A i A

distancia fija

v v H
Material cortado  Material cortado Material cortado
con cortadora con cortadora con cortadora
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Configuracion del sistema

Operacion

1,23... 1.

5.

6.

@ Interruptor de operacion jog
INO: CIO 296000
Interruptor de posicionamiento
IN1: CIO 296001

@ pulsador de parada de emergencia
IN2: CIO 296002

Inicio de la cortadora
OUTS3: CIO 296103

Finalizacion de la cortadora
IN3: CIO 296003

[ Operacion de corte finalizada
OuUT2: CIO 296100

Salida de impulsos (CW/CCW)

Se utilizan las E/S incorporadas en vez de las salidas de impulsos.

La pieza de trabajo se sitia en la posicion inicial utilizando la entrada de
conmutador de jog (INO: CIO 296000).

La pieza de trabajo se alimenta la distancia especificada (relativa) con la
entrada de conmutador de posicionamiento (IN1: CIO 296001).

Una vez concluida la alimentacion, se activa el cortador utilizando la salida
de inicio de cortador (OUT3: CIO 296103).

La alimentacion se reinicia cuando la entrada de cortador finalizado (IN3:
CIO 296003) se pone en ON.

La operacion de alimentacion/corte se repite el nimero de veces especi-
ficado para el contador (CO, 100 veces).

Una vez concluida la operacion, la salida de operacion de corte finalizada
(OUT2: CIO 296102) se pone en ON.

La operacién de alimentaciéon se puede cancelar, y la operacion detenerse,
en cualquier punto utilizando la entrada de pulsador de emergencia (IN2: CIO

296002).
Instrucciones utilizadas
SPED(885)
PLS2(887)
Preparativos
Opciones de No es necesario configurar ningun parametro en la configuracién del PLC.

configuracion del PLC

Configuracion del area DM Configuracion de velocidad de la operacién jog (D00000 a D00003)

Detalles de configuracion Direccién Datos

Frecuencia objetivo: 1.000 Hz D00000 #03E8

D00001 #0000

Frecuencia objetivo: 0 Hz D00002 #0000

D00003 #0000

Configuracién de la instruccion PLS2(887) para la alimentacion de

distancia fija (D00010 a D00020)

Detalles de configuracion Direccion Datos
Velocidad de aceleracién: 1.000 Hz/4 ms D00010 #03E8
Velocidad de deceleracion: 1.000 Hz/4 ms DO00011 #03E8
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Seccion 7-1

Detalles de configuracion

Direccion

Datos

Frecuencia objetivo: 10.000 Hz

D00012

#2710

D00013

#0000

Numero de impulsos de salida: 50.000 impulsos

D00014

#C350

D00015

#0000

Frecuencia de inicio: 0000 Hz

D00016

#0000

D00017

#0000

Configuracién del contador: 100 veces

D00020

#0100

Programa de diagrama de relés

]

2

n M Operacion jog
| zes000 AZE0 4
I 1 : - H
Interruptor ~ Salida de GPED EER
de impulsos & |
operacion  en curso
jog
D
™
SET
o |
20000 ‘W00
| r
- S EFEDEESY
Interruptor Operacion |
de jog X
operacion
log K.l
| -
RSET ||
o
B I Alimentacién de distancia fija
| zeonm
Interruptor de BPLE2EIT ||
| oo |
| Finalizacién de la cortadora
N
AT
e
= 1)
| Pulsador de parada M0
de emergencia 0]
A
-
| AsElE i
1 [ — —
| Salida de impulsos finalizada
15 [l Operaciones de alimentacion de contaje
| soenm
1 r s |
| Salida de impulsos finalizada GNT
280 [ 01]
T
| Interruptor de posicionamiento
i)
| o0 a1 =]
18 | —— {—
2n | MParada de emergencia (detencién de una salida de impulsos)
| el
| Parada de emergencia =
—_—
| =

Configuracion de frecuencia
Configuracion de puerto

Modo de salida

Frecuencia objetivo: 1.000 Hz
Configuracién de frecuencia

“| objetivo

I Configuracion de indicador

de operacion jog

7| Configuracion de frecuencia

Configuracion de puerto

Modo de salida

Frecuencia objetivo: 0 Hz
Configuracion de frecuencia
objetivo

Reset de indicador de
operacion jog

Posicionamiento
Configuracién de puerto

Datos de control

Primer canal que contiene
parametros

Primer canal que contiene la

frecuencia de inicio

Control de modo de operacion

7| Configuracion de puerto

Datos de control

Primer canal que contiene el
nuevo valor actual (PV)

Cortadora activada

Contador
Numero de contador

Valor de contaje en BCD
sV

Operacion de corte finalizada

|| Control de modo de operacion

Configuracion de puerto
Datos de control

Primer canal que contiene el
nuevo valor actual (PV)
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Observaciones

1,2,3... 1. La instruccién PLS22(887) utilizé una configuracion de impulsos relativa.
Esto permite la ejecucién de la operacion, aunque no se haya definido el
origen. La posicion actual en A276 (los 4 digitos inferiores) y A277 (los 4
digitos superiores) se ajusta a 0 antes de la salida de impulsos y, asi, con-
tiene el numero de impulsos especificado.

2. Para la operacidn jog se puede utilizar ACC(888) en lugar de SPED(885).
Si se emplea ACC(888), podra incluirse aceleracion/deceleracion en la
operacién jog.

7-1-6 Transporte vertical de placas de circuito impreso
(posicionamiento progresivo multiple)

Especificaciones y funcionamiento

Esquema

1,2,3... 1. Las placas de circuito impreso, con los componentes montados, se guar-
dan en un apilador.

2. Una vez que el apilador se llena, se lleva hasta el punto de transporte.

Operacion de posicionamiento para transportador vertical

Posicién de cinta de

A transporte de apilador
_
Desde T
@) @) montadora C D)
e
C — 1
(1 C D
Modelo de la operacidon
1,2,3... 1. Se ejecuta una busqueda de origen.

2. Se repite un posicionamiento de distancia fija.
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3. El sistema vuelve a la posicion original.

Origen
(fase Z de Limito
Limite servo) Proximidad oW

CCWD |;| |;|de origen D

1. Busqueda de origen

]
[}
v
A
]
]
]
[}
[}
]
]
]
[}
[}
[}
]
]

1 1
] ]
] ]
] ]
] ]
1 1
1 1
] ]
<« : >
N ) 1 -
cew : , 2. Posicionamiento de : cw
! ! distancia fija repetido !
| : 50.000 Hz |
: , (C350 hexadecimal) :
1 ] 1
i i / i \ 10000 / \ / \ i
| | ] (2710 hexa- |
< | | decimal) ! >
- Aceleracion/
CCw 3. Vuelta al inicio deceleracion: CW
1.000 Hz/4 ms
; (O3E8 hexadecimal)
Almacena- |4 Almacena- i A 'A
miento de miento de § i Apilador ! ' Movimiento
PCB PCB V movido ! 'de apilador

habilitado Y finalizado

! finalizado
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Ejemplo de cableado utilizando un servocontrolador SmartStep serie A, cables XW2Z y un terminal de
E/S XwW2B

@ Interruptor de busqueda de origen (CIO 000000)

@ Pulsador de parada de emergencia (CIO 000001)

» Almacenamiento de PCB finalizado (CIO 000002)
Habilitacién de almacenamiento de PCB
(CIO 000100) Servodriver

SmartStep serie A

Apilador en movimiento (CIO 000101)
Movimiento de apilador finalizado
(CIO 000003)

[e[e]ele]

XW2Z-100J-B5 (1 m)
XW2Z-200J-B5 (2 m)

[sls]w]s]e]e]ele]s]e
el

oY ]o]

ID211  OD211
(CIO0) (CIO 1)

XW2Z-100J-A26 (1 m) = =

olo[o]o]o]o[o[o]o]0]

[o]o]o]o]o]o]o[o]o]o
XW2B-20J6-8A

Entrada RUN del servodriver

Entrada de proximic]ad ae origen
O O
Entrada de limite CCW (CIO 296007)
———— & o—— : ;
Entrada de limite CW Salida de alarmas del servodriver
(CIO 296006) —;
Alimentacion Salida de freno de
de 24 Ve.c. retencién de servodriver
—1 I
—_—
+24V | IN6 | IN7 | IN8 | Prox.| RUN MING | ALM | BKIR
10 11 12 13 14 15 16 17 18 19
ov Comun | Comdn| Comin| |N9 Comun | Comin |RESET|aLMcom| FG
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
"_O_OJ _T_

Entrada de

reset de alarmas

del servodriver

Operacion
1,2,3... 1. Se ejecuta una busqueda de origen utilizando el conmutador de busqueda

de origen (CIO 000000).

2. Una vez concluida la busqueda de origen, la salida de habilitaciéon de alma-
cenamiento (CIO 000100) de placas de circuito impreso se pone en ON.

3. Una vez almacenada la placa de circuito impreso, el apilador se eleva (po-
sicionamiento relativo) utilizando la entrada de almacenamiento finalizado
(C1O 000002) de placas de circuito impreso.

4. El almacenamiento de placas de circuito impreso se repite hasta que el
apilador se llena.

5. El contaje del numero de placas de circuito impreso en el apilador lo rea-
liza el contador CO contando el nimero de veces que el apilador se eleva.

6. Una vez que el apilador esta lleno, se desplaza (CIO 000101) y el trans-
portador bajara (posicionamiento absoluto) sélo cuando haya concluido el
movimiento del apilador (CIO 000003).

La operacion se puede cancelar, y la salida de impulsos detenerse, en cual-
quier punto utilizando la entrada de pulsador de emergencia (IN2: CIO
000001).
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Preparativos

Opciones de
configuracion del PLC

Detalles de configuracion Direccion Datos
Habilita la funcidn de busqueda de origen para la salida |256 0001 hexa-
de impulsos 0. decimal

Nota La configuracidon de habilitacidn de busqueda de origen se lee cuando se
conecta la alimentacion.

=3 PLC Settings - NewPLC o [m] 4

File ©ptions Help

Penpheral Part I Penpheral Service I FINS Pratection I Built-ir Input Pulss Output 0 I Pulse Output 1 I of I L2
i~ Base Setting:
Limit Input Signal Operation |Search Orly 'l Speed Curve |Trapezium 'I ‘
— Define Onigin Dperation Setting — Origin R eturn
¥ Use define arigin operation Speed
Search Direction COwW | Search/Return Initial SDEEdlD _l? pps 0 _:_| PPz
Detection Methad IMethd 0 'i Search High Speed |1 00000 _Ij pps Acceleration Ratio
Search Operation ||n\'ers 1 'i Search Proximity Speed |1 0aa _|:3‘ pps ID =i
Operation Mode |M0de a 'i Search Compensation ValueID _I: Deceleration Ratio
Origin Input Signal |ND 'I Search Acceleration Fatio 11 000 _|: |D |
Frosimity Input Signal |ND 'I Search Deceleration Fatio I'IUUE‘ :I'
Limnit Input Signal |NE 'i Poszitioning Monitor Time |U _I: ms

Undefined Qrigin |HOId 'i

[cam-cruzz  [offine

Configuracion del area DM Configuracion de la instruccion PLS2(887) para el posicionamiento de
distancia fija (D00000 a D00007)

Detalles de configuracion Direccién Datos
Velocidad de aceleraciéon: 1.000 Hz/4 ms D00000 #03E8
Velocidad de deceleracién: 1.000 Hz/4 ms D00001 #03E8
Frecuencia objetivo: 50.000 Hz D00002 #C350
D00003 #0000
Numero de impulsos de salida: 10.000 impulsos D00004 #2710
D00005 #0000
Frecuencia de inicio: 0 Hz D00006 #0000
D00007 #0000

Configuracion de la instruccién PLS2(887) para volver al inicio (D00010

a D00017)
Detalles de configuracion Direccién Datos
Velocidad de aceleracion: 300 Hz/4 ms D00010 #012C
Velocidad de deceleracion: 200 Hz/4 ms D00011 #00C8
Frecuencia objetivo: 50.000 Hz D00012 #C350

D00013 #0000
Numero de impulsos de salida: 10.000 x 15 impulsos D00014 #49F0
D00015 #0002
Frecuencia de inicio: 100 Hz D00016 #0000
D00017 #0000

Numero de repeticiones de la operacién de posicionamiento de distancia

fija (D00020)

Detalles de configuracion Direccion Datos

Numero de repeticiones de la operacién de posiciona- D00020 #0015
miento de distancia fija (nimero de placas de circuito
impreso en el apilador)
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Programa de diagrama de relés

o
I 1 i ;
In“e’mw‘!"e Bisq \‘.l’;da {_—— Busqueda de origen en curso
b“”“‘mwlw qe O.I'igen
Busqueda finalizada #ORaey || Busqueda de origen
de origen — Configuracién de puerto
en curso
o Datos de control
R 'Hl:tﬂ Busqueda de origen
Indicador de carencia de origen finalizada
il Lol 1
7 [ Tl {—— A jiento de PCB
usqued nicio de il
o “‘%"i‘t‘a“"' posiciona- e Wi habilitado
miento de [ +_r—— Inicio de posicionamiento
PCB":'J elevacion  Almacenamiento de PCB finalizado de elevacién
Almacenamiento de PCB habilitado
2
14 D8 e 6 000 mpusos reativos) a lavez
‘el WO el
—I} -1 {_——| Posicionamiento de elevacién
Posicionamiento de | Pogiciona-
elevacion iniciado 0 en curso
L miento de
—_— elevacion - .
Posiciona- finalizado FPLE2EAT Posu_:lonarr_uento
miento de — & | Configuracion de puerto
elevacion
en curso
i Datos de control
i} Primer canal que contiene
parametros
W™ Primer canal que contiene la
frecuencia de inicio
A0 ] - . .
L} — Posicionamiento de elevacion
S je impulsos finalizada finalizado
El
bl
‘el
Tt
Posicionamiento de elevacion finalizado Gy Contador
i) Apilador lleno
i
N —
‘el 4 (i) el [
1 PCB almacenado
3 elevamn ﬁnanzaao Apilador lleno
ﬂ _
e D— Apilador en movimiento
5 Giovacion fnalzado API‘BGOF lleno -
0 | —]F ; d/. {_—— Salida de movimiento de
Apilador on p'gg'lgl oaamiento apilador
1ol de descenso i L] Inici . .
} | Inicio de posicionamiento
Salida de movimiento de apilador Movimiento de apilador finalizado de descenso
7
- _
il ]
_{ +_p——| Posicionamiento de
e;,,fx";;‘g;"ﬂ; Posiciona- descenso en curso
il [ miento de
e descenso i ;
Posiciona- finalizado #WFLE2EAT) | Posicionamiento
miento de — a7 | Configuracion de puerto
descenso
en curso O Datos de control
T Primer canal que contiene
parametros
TiE Primer canal que contiene la
frecuencia de inicio
m;m L Posicionamiento de
— | {— -
- Salida de impulsos finalizada descenso finalizado
42
an
uTsadér de parada de emergencia #r=E | Control de modo de operacion
p p: g — & || Configuracién de puerto
Eal Datos de control
o Primer canal que contiene el
nuevo valor actual (PV)
o
G| Pt st —
— ﬁa_m Sefial de entrada de limite
1
Entrada incorporada IN6 (CIO 296007) C
1 It } ﬁou ™ | Sefal de entrada de limite
Entrada incorporada IN7 ccw
n
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7-1-7 Paletizacidn: posicionamiento multipunto de dos ejes

Especificaciones y funcionamiento

Esquema

EjeY i
Eje )/ ) J — Clllnﬂdro
[ |

Piezas de trabajo
sujetadas y movidas.

Modelo de la operaciéon

1,2,3... 1. Se ejecuta una busqueda de origen.
2. Se recoge una pieza de trabajo y se mueve a la posicion A.
3. Lapieza de trabajo se recoge y desplaza hasta las posiciones de montaje.

| 1. Bisqueda de origb

50000 30000 5000
(C350 hexadecimal) (7530 hexadecimal) (1388 hexadecimal)

1. Mover a la posiciénjA. @
]
]
]

Al_______ 5000
(1388 hexa-
decimal)

25000
(61A8 hexa-
decimal)

A

1. Mover a
otras
posiciones.

[ ] O,

35000

""""""""""""" (88B8 hexa-
v decimal)

PRI PR ..

Nota Los ejes X e Y se mueven de manera independiente; es decir, no se ejecuta
una interpolacion.
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Ejemplo de cableado utilizando un servocontrolador SmartStep serie A, cables XW2Z y un terminal de
E/S XwW2B

@ Interruptor de busqueda de origen (CIO 000000)
@ Pulsador de parada de emergencia (CIO 000001)

Servodriver SmartStep serie A

XW2Z-100J-B5 (1 m)
XW2Z-200J-B5 (2 m)

ID211  OD211

CIO 0) (CIO 1)

XW2Z-100J-B5 (1 m)
XW22-200J-B5 (2 m) @l

——

[

oloJo]o]o[o]o[o[o[o]o]o]o]

[o]o]oJo]o]o]o]o]o[o]o]o]o

XW2B-40J6-9A E

XW2Z-100J-A26 (1 m)

OO000|[00000
[SICYeYe)| SISISISTe)

[S[u[ala}
0000

Eje X EjeY
Entrada de limite CCW (CIO 296007)
—® &
Entrada RUN del servodriver Entrada de limite CW (CIO 296006)
Entrada de proximidad de origen —® @
O O Entrada de proximidad de origen
fmi —O
Entrada de limite CCW (CIO 296007) Salida g6 Entrada RUN del servodriver
Entrada de limite CW ) —° ¢
(CIO 296006) Salidade ~ frenode Salidade  Salida de freno
——® &—— alarmas del retencién de alarmas del de retencion de

servodriver  servodriver servodriver  servodriver

. ” A A A

— Alimentacién
de 24 Ve.c.
+24V IN6 | IN7 ) ) IN8 | IN9
20 | 21 22 | 23 | 55 | 25 | 26 | o7 | 28|| 29]| 80 | 31 32 | 33 | 34 | 35 | 35 | a7 - 39

ov IN9 FG

0 1 2 3 4 5 6 7 s 9 10 1 12 13 14 | 15 16 17 18 19
-0 O +-O O =
Entrada de reset Entrada de reset
de alarmas del de alarmas del
servodriver servodriver

Operacion
1,2,3... 1. Se ejecuta una busqueda de origen utilizando el conmutador de busqueda

de origen (CIO 000000).

2. Una vez concluida la busqueda de origen, las siguientes operaciones se
ejecutan de manera continua.
Mover a A.
Mover a B y volver a A.
Mover a C y volver a A.
Mover a D y volver a A.

3. Se puede ejecutar una parada de emergencia utilizando la entrada de pa-
rada de emergencia (CIO 000001)
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Preparativos

Opciones de
configuracion del PLC

Version de Nombre de la ficha Configuracion
CX-Programmer
Ver. 3.1 o anterior Campo Configuracién | Datos de bisqueda de

de la operacion Definir | origen
origen de Definir origen

Ver. 3.2 o posterior Salida de impulsos 0 Datos de busqueda de
origen

Nota Los parametros de Usar configuracion de la operacion Definir origen se leen
cuando se conecta la alimentacion.

=3 PLC Settings - NewPLC P ] |

File ©ptions Help

Peripheral Port I Peripheral Service I FIMNS Protection I Built-ir Input Pulss Output 0 I Pulze Output 1 I LI_’|

i~ Base Setting:
Limit Input Signal Operation Im Speed Curve Im ‘

— Define Onigin Dperation Setting — Origin R eturn

¥ Use define origin operation Speed

Search Direction lm Search/Return |nitial Speedm PRS |D _:_| Pps
Detection Method IMethd 0 'l Search High Speed 50000 _lj pps Acceleration Ratio
Search Operation m Search Proximity Speed m pPs ID =i
Operation Mode |M0de 0 'I Search Compensation Yalug| 0 _|:3‘ Deceleration Ratio
Origin Input Signal NO 1 Search Acceleration Ratio i2DDD _% ID _:I

Prosimmity Input Signal |ND 'l Search Deceleration Ratio IZDUU ::II

Limnit Input Signal MC | Poszitioning Monitor Time m ms
Undefined Qrigin Haold -

'

CIM-CPUZ2  |Offline

=3 PLC Settings - NewPLC P ] |

File ©ptions Help

Peripheral F'ortl PeripheralServiceI FIMNS Protectionl Built-inlnputl Pulse Output 0 Pulse Output 1 | LI_’|
i~ Base Setting:
Limit Input Signal Operation Im Speed Curve Im ‘
— Define Onigin Dperation Setting — Origin R eturn
¥ Use define origin operation Speed
Search Direction lm Search/Return |nitial Speedm PRS |D _:_| Pps
Detection Method IMethd 0 'l Search High Speed 50000 _lj pps Acceleration Ratio
Search Operation m Search Proximity Speed m pPs ID =i
Operation Mode |M0de 0 'I Search Compensation Yalug| 0 _I: Deceleration Ratio
Drigin Input Signal — |NO Y| SearchAcceleration Ratio i2DDD _|: ID |
Frosimity Input Signal m Search Deceleration Fatio I2UUU :II
Limnit Input Signal MC | Poszitioning Monitor Time m ms
Undefined Origin~ |Hald =]
[catm-cPUzz  [offine
Configuracion del area DM Frecuencia de inicio
Detalles de configuracion Direccién Datos
Frecuencia de inicio del eje X D00000 #0000
Frecuencia de inicio del eje Y D00002 #0000

209



Salidas incorporadas Seccidén 7-1

Configuracion de la instruccion PLS2(887) para mover desde el origen a

la posicion A
Detalles de configuracion Direccién Datos
Eje X | Velocidad de aceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00010 #07D0
Velocidad de deceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00011 #07D0
Frecuencia objetivo: 100.000 Hz D00012 #86A0

D00013 #0001
Numero de impulsos de salida: 5.000 impulsos | D00014 #1388
D00015 #0000

Eje Y |Velocidad de aceleracién: 2.000 Hz/4 ms D00020 #07D0
Velocidad de deceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00021 #07D0
Frecuencia objetivo: 100.000 Hz D00022 #86A0

D00023 #0001
Numero de impulsos de salida: 5.000 impulsos | D00024 #1388
D00025 #0000

Configuracién de la instrucciéon PLS2(887) para mover desde la posicién
A ala posicién B

Detalles de configuracion Direccidn Datos
Eje X | Velocidad de aceleracién: 2.000 Hz/4 ms D00030 #07D0
Velocidad de deceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00031 #07D0
Frecuencia objetivo: 100.000 Hz D00032 #86A0

D00033 #0001
Numero de impulsos de salida: 25.000 impulsos | DO0034 #61A8
D00035 #0000

EjeY |Velocidad de aceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00040 #07D0
Velocidad de deceleracién: 2.000 Hz/4 ms D00041 #07D0
Frecuencia objetivo: 100.000 Hz D00042 #86A0

D00043 #0001
Numero de impulsos de salida: 50.000 impulsos | D00044 #C350
D00045 #0000

Configuracion de la instruccion PLS2(887) para mover desde la posiciéon
A ala posiciéon C

Detalles de configuracion Direccién Datos
Eje X | Velocidad de aceleracién: 2.000 Hz/4 ms D00050 #07D0
Velocidad de deceleracién: 2.000 Hz/4 ms D00051 #07D0
Frecuencia objetivo: 100.000 Hz D00052 #86A0

D00053 #0001
Numero de impulsos de salida: 35.000 impulsos | D00054 #88B8
D00055 #0000

Eje Y |Velocidad de aceleracién: 2.000 Hz/4 ms D00060 #07D0
Velocidad de deceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00061 #07D0
Frecuencia objetivo: 100.000 Hz D00062 #86A0

D00063 #0001
Numero de impulsos de salida: 50.000 impulsos | D0O0064 #C350
D00065 #0000
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Configuracion de la instruccion PLS2(887) para mover desde la posiciéon

A ala posicién D

Detalles de configuracion Direccién Datos

Eje X | Velocidad de aceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00070 #07D0
Velocidad de deceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00071 #07D0
Frecuencia objetivo: 100.000 Hz D00072 #86A0

D00073 #0001

Numero de impulsos de salida: 25.000 impulsos | D00074 #61A8

D00075 #0000

Eje Y |Velocidad de aceleracién: 2.000 Hz/4 ms D00080 #07D0
Velocidad de deceleracion: 2.000 Hz/4 ms D00081 #07D0
Frecuencia objetivo: 100.000 Hz D00082 #86A0

D00083 #0001

Numero de impulsos de salida: 30.000 impulsos | D00084 #7530

D00085 #0000
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Programa de diagrama de relés

1t

Interruptor de busqueda de origen

o
f

L

WG
I

I
Busqueda de origen finalizada

I
Posicionamiento en A finalizado

t
Posicionamiento en B finalizado

Configuracién
Direccién de bit

Inicio de la busqueda de
origen

Reset
Direccion de bit

Configuracion
Direccion de bit

Posicionamiento en inicio A

Reset
Direccién de bit

Configuracion
Direccién de bit

Posicionamiento en inicio B

Reset
Direccién de bit

l

Posicionamiento en A finalizado

Configuracion
Direccion de bit

Posicionamiento en inicio A

Reset
Direccién de bit

‘

SET

W02

Posicionamiento en C finalizado

HSET

Posicionamiento en A finalizado

Configuracion
Direccién de bit

Posicionamiento en inicio C

Reset
Direccién de bit

Configuracion

Direccion de bit

Posicionamiento en inicio A

Reset
Direccién de bit

®
|

Posicionamiento en D finalizado

Configuraciéon
Direccién de bit

Posicionamiento en inicio D

Reset
Direccién de bit
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Posicionamiento en inicio A

Reset
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1o = Inicio de busqueda de origen y finalizacif

W
— | i . N
Inicio de la A0 RS0 Busqueda de origen
busqueda de ® | Configuracion de puerto
origen
] Datos de control
]
wORGEEE | Busqueda de origen
]l Configuracién de puerto
a Datos de control
RIS R T WIIE | Basqueda de origen
L4 O— o
Indicador de carencia de origen Indicador de carencia de origen finalizada
A 54 Wlnicio de posicionamiento en Ay finalizacién paraejes XeY
W.oo
1 —
Posicionamiento #PLE2EET! || Posicionamiento
en inicio A . "
Waon @ | Configuracién de puerto
Pos;cgle,nalrFiemo
en inicio A
vam 4l Datos de control
Sy S
nici
(™17 T Primer canal que contiene
parametros
Posicionamiento
eninicio A o Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio
f
#PLEZEET [T posicionamiento
fl Configuracion de puerto
N Datos de control
Tar Primer canal que contiene
parametros
b Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio
A’.‘Bﬂln‘k “a{' F weon F_’osi_cionamiento en A
Salida de impulsos finalizada Salida de impulsos finalizada s finalizado
1 5z | Wnicio de posicionamiento en By finalizacion paraejes XeY
Wim I
1
Posiciona- apL2EET || Posicionamiento
miento en 1] Configuracién de puerto
inicio B
" atos de control
Datos d itrol
i Primer canal que contiene
parametros
oy Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio
B
@PLEZEET! 1 Posicionamiento
i Configuracién de puerto
E] Datos de control
T Primer canal que contiene
parametros
o Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio
A0 g | Posicionamiento en B
Salida de impulsos finalizada ~ Salida de impulsos finalizada | finalizado
i 42 Minicio de posicionamiento en Cy finalizacién paraejes XeY
wioe
\
Posiciona- apLseEn || Posicionamiento
miento en — @ | Configuracién de puerto
inicio C
T Datos de control
& Primer canal que contiene
pardmetros
™ Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio
b - .
APLEZEATE [T Posicionamiento
# Configuracion de puerto
L Datos de control
T Primer canal que contiene
parametros
= Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio
R &nm wene Posicionamiento en C
e | — 51 finalizado
Salida de impulsos Salida de impulsos

finalizada finalizada
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hlnicio de posicionamiento en C y finalizacién paraejesXeY

i
Posicionamiento
Configuracion de puerto

Datos de control
Primer canal que contiene
parametros

Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio

e
Posiciona- ArLsEn
miento en ]
inicio C
H
T
™
@PLEREETH
n
o
T
™
A ik WA

Salida de impulsos finalizada ~ Salida de impulsos finalizada

W

——LF
Posiciona-
miento en
inicio D

FPLE2GETY
——

g 9

AN

I 1T
Salida de impulsos finalizada  Salida de impulsos finalizada

Wl Parada de el

260 06

BPFLEZEETH h

ﬁﬂﬁ#!

n . "
Posicionamiento
Configuracién de puerto

Datos de control
Primer canal que contiene
parametros

Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio

gt Posicionamiento en C

| finalizado

W Inicio de posicionamiento en D y finalizacién paraejes XeY

1 . "
Posicionamiento
Configuracion de puerto

Datos de control
Primer canal que contiene
parametros

Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio

Posicionamiento
Configuracién de puerto

Datos de control

Primer canal que contiene
parametros

Primer canal que contiene
la frecuencia de inicio

Posicionamiento en D
finalizado

mergencia (detencién de una salida de impulsos)

| Control de modo de
operacion
Configuracion de puerto

Datos de control

i Control de modo de

am
|
pulsador de anewEn
parada de 1]
emergencia
R
SHNEEEn
E
-
T

operacion
Configuracion de puerto

Datos de control

Primer canal que contiene
el nuevo valor actual (PV)

AB4D0E

Entrada incorporada
IN6 (CIO 296007)

ARD0G

Entrada incorporada
IN7 (CIO 296008)

AR08

Entrad'a incorporada
IN8 (CIO 296009)

AS4108
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M Configuracién de entrada de limite

Eje X de sefial de entrada
de limite CW

Eje X de sefial de entrada de
| limite CCW

Eje Y de sefal de entrada
| de limite CW

O Eje Y de sefal de entrada de

| limite CCW
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Seccion 7-1

7-1-8 Alimentacion de material de enfundado: interrupcion de

alimentacion

Especificaciones y funcionamiento

Modelo de la operacidon

Operacion

1,2,3...

Preparativos

Opciones de
configuracion del PLC

Alimentacién de material de enfundado en una enfundadora de
almohadas vertical

© Interruptor de arranque
(CIO 000000)

Control de
velocidad

Sensor de marcador

(Entrada incorporada INO)
L 4

Control de
[@ posicion

Salida de
impulsos
(Cw/CCw)

Se utiliza el control de velocidad para alimentar material de enfundado en la
posicion inicial. Cuando se recibe la entrada del sensor de marca, se ejecuta
un posicionamiento de distancia fija antes de procederse a la detencién.

10000 Hz
500 Hz/4 ms (2710 hexadecimal) R
01F4 hexa- v »
f:iecimal) AN Salida de 5.000

Controlde | (1388 hexadecimal)
velocidad impulsos de control de
posicion antes de detenerse.

= &

La tarea de interrupcion
de entrada ejecuta
PLS2(887)

[
>

Entrada de sensor
de marcador (INO)

1. El control de velocidad se utiliza para alimentar material de enfundado en
la posicién inicial al activar el conmutador de inicio (CIO 00000).

2. Cuando se recibe la entrada del sensor de marca (INO), se ejecuta la ins-
truccion PLS2(887) en la tarea de interrupcién 140.

3. El posicionamiento de distancia fija se ejecuta con PLS2(887) antes de la

detencion.
Detalles de configuracion Direccion Datos
Habilitacién utilizando la entrada incorporada INO como | 060 0011 hexa-
entrada de interrupcion. decimal

Nota La configuracion de entrada de interrupcion se lee cuando se conecta la ali-

mentacion.
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i
File ©ptions Help
Peripheral F'ortl Peripheral Servicel FINS Protection  Built-in [rput I Pulze Dutput DI Pulze Output 1 I LI_’I

High Speed Counter 0 High Speed Counter 1

Usze Counter 0 e Co Usze Counter 1 IDon't Use Courter j
Counting Mode ILil'n‘:al mode Counting Mode ILin+al mode j

Circular Max. Count I”i Circular Max. Count I“i
Reset IZIJ|'I5:’.E software reset ;I Reset IZ phaze, softwane reset j
Input Setting Il;lifferential phaze input j Input Setting I[,li.‘reiential phaze input j
IND Ilnterrupt ;I IN2 INDrmaI LI Consztant Input [IND-3)

M1 [Mormal | w3 |nomal =l | defaultigms) |

— Interupt Input ‘ — General Input Operation—

CIM-CPUZ2  |Offline

Configuracion del area DM  Configuracién de control de velocidad para alimentar material de
enfundado en la posicidn inicial

Detalles de configuracion Direccion Datos
Velocidad de aceleracion: 500 Hz/4 ms D00000 #01F4
Frecuencia objetivo: 10.000 Hz D00001 #2710

D00002 #0000

Configuracién del control de posicionamiento del material de enfundado

Detalles de configuracion Direccién Datos

Velocidad de aceleracién: 500 Hz/4 ms D00010 #01F4
Velocidad de deceleracién: 500 Hz/4 ms D00011 #01F4
Frecuencia objetivo: 10.000 Hz D00012 #2710

D00013 #0000
Numero de impulsos de salida: 5.000 impulsos D00014 #1388

D00015 #0000
Frecuencia de inicio: 0 Hz D00016 #0000

D00017 #0000
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Programa de diagrama de relés

Programa de tareas
ciclicas (se ejecutan al

inicio)

= W Habilitacién de interrupcion de entrada 0 (INO)

Programa de la tarea de
interrupcién 140

P Fir et Dyels
i
1 |
| Indicador de primer ciclo Rkl
L]
| a0
Alimentacién de material con control de velocidad
[1F ] wooh w000
11t !
| Iniclode Posiciona-
e miento de
[ | | material AR
{  Material finalizado =
alimentado
| -
| i)
| ADDO1 AIaD4 waol
I 11
i Salida de impulsos finalizada _Salida de impulsos en curso
= 12 M Parada de emergencia (detencién de una salida de impulsos)
1 s
am
g .
| pulsador de ko
parada de o
emergencia

Configuracion de mascara
de interrupcién
Datos de control 1

Datos de control 2

Material alimentado

Control de aceleracién/dece-
leracién de frecuencia
Configuracién de puerto

Configuracion de modo

Frecuencia objetivo
Primer canal que contiene
datos de control
Posicionamiento de
material finalizado

Control de modo de operacién
Configuracién de puerto

Datos de control

Primer canal que contiene
el nuevo valor actual (PV)

Tarea de interrupcion para sensor de marcador ON
Inicio de alimentacién de interrupcion

Fin
I
L FLE 20 7]
Indicador de
Siempre en ""
ON
W
LT
oie

Posicionamiento
Configuracion de
puerto :

Datos de control

Primer canal que
contiene parametros

Primer canal que
contiene la
frecuencia de inicio
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Apéndice A

Combinaciones de instrucciones de control

de impulsos

Instrucciones de inicio: SPED(885) y ACC(888), Independiente

Instruc- Estado Instruccion de inicio
cioén en de los
curso impulsos INI(880) . SPED(885) SPED(885) . ACC(888)
(independiente) (continua) (independiente)
SPED(885) | Velocidad | Cambie el valor X Método de salida --- Método de salida X Método de salida
(Indepen- | constante |actual
diente) Detener impulsos | O Direccion Direccion X Direccion
- Frecuencia objetivo | O Frecuencia objetivo | x Frecuencia objetivo | O
et Relacion de acele- |O
racion o decelera-
cion
SPED(885) | Velocidad | Cambie el valor X Método de salida X Método de salida Método de salida X
(Continua) | constante | actual
Detener impulsos | O Direccioén Direccion Direccién
- Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo | O Frecuencia objetivo
e Relacion de acele-
racion o decelera-
cion
ACC(888) | Velocidad | Cambie el valor X Método de salida X Método de salida X Método de salida
(Indepen- | constante |actual
diente) Detener impulsos | O Direccién X Direccién X Direccién -
Frecuencia objetivo | x Frecuencia objetivo | x Frecuencia objetivo | O
--- | Relacién de acele- |O
racion o decelera-
cién
Acele- Cambie el valor X Método de salida X Método de salida X Método de salida
rando o actual
decele- : - — - — - —
rando Detener impulsos | O Direccion Direccién X Direccion -
- Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo | x Frecuencia objetivo | O
et Relacion de acele- |O
racion o decelera-
cion
ACC(888) | Velocidad | Cambie el valor X Método de salida X Método de salida X Método de salida X
(Continua) | constante | actual
Detener impulsos | O Direccién X Direccién Direccién X
- Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo
e Relacion de acele- | x
racion o decelera-
cion
Acele- Cambie el valor X Método de salida X Método de salida X Método de salida X
rando o actual
decele- : - — - — - —
rando Detener impulsos | O Direccion Direccion X Direccion
Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo | x Frecuencia objetivo
--- | Relacién de acele- | x

racion o decelera-
cién
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racién o decelera-
cion

racion o decelera-
cion

Instruc- Estado Instruccion de inicio
Crea’ | impuleos INI(880) SPED(885) SPED(885) ACC(888)
(independiente) (continua) (independiente)
PLS2(887) | Velocidad | Cambie el valor X Método de salida X Método de salida X Método de salida ---
constante | actual
Detener impulsos | O Direccién Direccién X Direccién -
Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo | x Frecuencia objetivo | O
--- | Relacién de acele- |O
racion o decelera-
cion
Acele- Cambie el valor X Método de salida X Método de salida X Método de salida
rando o actual
decele- - - — - — - —
rando Detener impulsos | O Direccion Direccion X Direccion -
- Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo | x Frecuencia objetivo | O
--- e Relacion de acele- |O
racion o decelera-
cion
ORG(889) | Velocidad | Cambie el valor X Método de salida X Método de salida X Método de salida X
constante | actual
Detener impulsos | O Direccioén Direccién Direccién
- Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo
Relacion de acele- | --- Relacion de acele-
racion o decelera- racion o decelera-
cién cién
Acele- Cambie el valor X Método de salida X Método de salida X Método de salida X
rando o actual
decele- D : - — : — - —
rando etener impulsos | O Direccion Direccion X Direccion
Frecuencia objetivo Frecuencia objetivo | x Frecuencia objetivo
--- Relacion de acele- | --- Relacion de acele- | x

O: Se puede ejecutar., x: Se producira un error de la instruccion. (Indicador de error en ON),
---: Ignorado. (No se producira un error de la instruccion.)
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Instrucciones de inicio: ACC(888), Continua, PLS2(887) y
ORG(889)

Instrucciéon Estado de Instruccién de inicio
en curso '°ss";‘s””" ACC(888) (Continua) PLS2(887) ORG(889)
SPED(885) Velocidad Método de salida Método de salida Método de salida
gig%?gf n- constante Direccion Frecuencia o aceleracion Buscar o volver
Frecuencia objetivo X Datos de posicién o -—-
movimiento
Relacién de aceleracion | x Frecuencia de inicio X
o deceleracién
SPED(885) Velocidad Método de salida Método de salida Método de salida
(Continuz) constante Direccion Frecuencia o aceleracion Buscar o volver
Frecuencia objetivo @] Datos de posicién o -—-
movimiento
Relacién de aceleracion | O Frecuencia de inicio X
o deceleracién
ACC(888) Velocidad Método de salida Método de salida Método de salida
gg?ﬁgf n- constante Direccion Frecuencia o aceleracién | O Buscar o volver
Frecuencia objetivo Datos de posicion o O -—-
movimiento
Relacioén de aceleracion | x Frecuencia de inicio
o deceleracién
Acelerando o | Método de salida Método de salida Método de salida
decelerando - — - —
Direccion Frecuencia o aceleracion | O Buscar o volver
Frecuencia objetivo Datos de posicién o O -—-
movimiento
Relacioén de aceleracion | x Frecuencia de inicio
o deceleracién
ACC(888) Velocidad Método de salida Método de salida Método de salida
(Continuz) constante Direccion Frecuencia o aceleraciéon | O Buscar o volver
Frecuencia objetivo ©] Datos de posicién o O -
movimiento
Relacién de aceleracion | O Frecuencia de inicio
o deceleracién
Acelerando o | Método de salida Método de salida Método de salida
decelerando - — - —
Direccion Frecuencia o aceleracion | O Buscar o volver
Frecuencia objetivo X Datos de posicion o O -
movimiento
Relacioén de aceleracion | x Frecuencia de inicio
o deceleracién
PLS2(886) Velocidad Método de salida Método de salida Método de salida
constante Direccion Frecuencia o aceleraciéon | O Buscar o volver
Frecuencia objetivo Datos de posicion o O -
movimiento
Relacién de aceleracion | x Frecuencia de inicio
o deceleracién
Acelerando o | Método de salida Método de salida Método de salida
decelerando - — - —
Direccion Frecuencia o aceleracion | O Buscar o volver
Frecuencia objetivo Datos de posicién o O -
movimiento
Relacioén de aceleracion | x Frecuencia de inicio

o deceleracién
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Instrucciéon Estado de Instruccién de inicio
encurso | los impul- ACC(888) (Continua) PLS2(887) ORG(889)
ORG(889) Velocidad Método de salida X Método de salida X Método de salida X
constante Direccion Frecuencia o aceleracion | x Buscar o volver X
Frecuencia objetivo X Datos de posicion o X
movimiento
Relacioén de aceleracion | x Frecuencia de inicio X -
o deceleracién
Acelerando o | Método de salida X Método de salida X Método de salida X
decelerando - — - —
Direccion Frecuencia o aceleracion | x Buscar o volver X
Frecuencia objetivo X Datos de posicion o X
movimiento
Relacioén de aceleracion | x Frecuencia de inicio X -
o deceleracién
O: Se puede ejecutar., x: Se producira un error de la instruccion. (Indicador de error en ON), ---: Ignorado. (No

se producira un error de la instruccion.)
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Apéndice B
Uso de instrucciones de impulsos en otras CPUs

Tabla de compatibilidad del PLC

Instruc-
cién

Funcion

CJ1M

CQM1H

CPM2C

Unidades de
contador
personalizables

PULS(886)

Especificar el nimero de impul-
sos de salida (absoluto o relativo)

O

O

Especificar la direccion en el sen-
tido de las agujas del reloj (CW) o
al contrario (CCW)

(Especificada
por SPED(885)
o0 ACC(888).)

(Especificada por
SPED(885) o
ACC(888).)

Utilizar PULS(886) independiente-
mente de los impulsos de salida
(salida de impulsos de posicidn
absoluta)

O

SPED(885)

Cambiar la frecuencia durante la
salida de impulsos

Alternar entre los métodos de
salida CW/CCW e impulsos +
direccién

ACC(88*)

Control de impulsos trapezoidal
(velocidades de aceleracion y
deceleracion iguales)

Establecer velocidades de acele-
racion y deceleracion distintas

O

Cambiar la frecuencia durante la
salida de impulsos

ACC(888) (independiente)
—ACC(888) (independiente)
o}

ACC(888) (continua)
—ACC(888) (continua)

O

(Sdlo en modo
independiente)

(No se puede
ejecutar
durante la ace-
leracion o la
deceleracion.)

O

(No se puede eje-
cutar durante la
aceleracion o la
deceleracion.)

Cambiar la frecuencia durante la
salida de impulsos

PLS2(887) —ACC(888)
(independiente)

Cambiar la velocidad de acelera-
cién o deceleracion durante la
salida de impulsos

ACC(888) (independiente)
—ACC(888) (independiente)
o]

ACC(888) (continua)
—ACC(888) (continua)

O

(Sdlo en modo
independiente)

©]

(No se puede
ejecutar
durante la ace-
leracion o la
deceleracion.)

O

(No se puede eje-
cutar durante la
aceleracion o la
deceleracion.)

Cambiar la velocidad de acelera-
cioén o deceleracion durante la
salida de impulsos

PLS2(887) —ACC(888) (indepen-
diente)

Alternar entre los métodos de
salida CW/CCW e impulsos +
direccién
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(Los valores actuales que se pue-
den cambiar.)

(PV) del con-
tador de alta
velocidad

*Valor actual
(modo conta-
dor) de
entrada de
interrupcion

*\alor actual de
salida de
impulsos

(PV) del con-
tador de alta
velocidad

(PV) del con-
tador de alta
velocidad

*Valor actual
(modo conta-
dor) de
entrada de
interrupcion

*Valor actual
de salida de
impulsos

Instruc- Funcién CJ1M CQM1H CPM2C Unidades de
cion contador
personalizables
PLS2(887) | Especificar el nimero de impul- | O O
sos de salida (absoluto o relativo) (Instruccion no
compatible)
Alternar entre los métodos de O
salida CW/CCW e impulsos + (Instruccion no
direccion compatible)
Establecer velocidades de acele- [O -—- -nn O
racion y deceleracion distintas (Instruccion no
compatible)
Cambiar el numero de impulsos  |O
de salida (posicion objetivo) (Instruccién no
durante la salida de impulsos compatible)
PLS2(887) —»PLS2(887)
Cambiar la frecuencia durantela  |O
salida de impulsos (Instruccion no
ACC(888) (independiente) compatible)
PLS2(887)
o}
ACC(888) (continua) PLS2(887)
o]
PLS2(887) —»PLS2(887)
Cambiar las velocidades de acele- | O
racion y deceleracion durante la (Instruccién no
salida de impulsos compatible)
ACC(888) (independiente)
PLS2(887)
o]
ACC(888) (continua) PLS2(887)
O
PLS2(887) —»PLS2(887)
PWM(891) | Cambiar la relacion ON/OFF @) @) O @)
durante la salida de impulsos
Establecer la frecuencia de impul- |O X X X
sos en unidades de 0,1-Hz
ORG(889) | Realizar las operaciones de bus- | O
queda de origen y vuelta al origen (Instruccion no | (Instruccién no | (Instruccion no
compatible) compatible) compatible)
CTBL(882) | Comparar el valor actual con la Sélo el valor Sélo el valor Sélo el valor *Valor actual (PV)
tabla de comparacién actual (PV) de |actual (PV)de [actual (PV)de | del contador de
alta velocidad | alta velocidad | alta velocidad alta velocidad
*Valor actual de
salida de impulsos
INI(880) Cambiar los valores actuales *Valor actual *Valor actual *Valor actual *Valor actual (PV)

del contador de

alta velocidad
*Valor actual de

salida de impulsos
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Instruc- Funcidn CJ1M CQM1H CPM2C Unidades de
cion contador
personalizables
PRV(881) |Lee los valores actuales *Valor actual *Valor actual *Valor actual *Valor actual (PV)

(Los valores actuales que se pue-
den leer.)

(PV) del con-
tador de alta
velocidad
*Valor actual
(modo conta-
dor) de
entrada de
interrupcion
*Frecuencia de

(PV) del con-
tador de alta
velocidad

(PV) del con-
tador de alta
velocidad
*Valor actual
(modo conta-
dor) de
entrada de
interrupcion
*Frecuencia de

del contador de

alta velocidad
*Valor actual de

salida de impulsos

entrada entrada
*Frecuencia de *Valor actual
salida de de frecuencia
impulsos de salida de
*Valor actual de impulsos
salida de
impulsos
Leer el estado de salida de impul- |*Estado de *Deceleracion |eDeceleracion | x
sos (lectura de datos). salida de establecida o establecida o
impulsos no establecida | no establecida
*Qverflow/ *Numero de *Numero de
underflow de impulsos de impulsos de
valor actual salida estable- | salida estable-
eNUmero de cido o no esta- | cido o no esta-
Configuracio’n blecido blecido
de impulsos *Salida de *Salida de
de salida impulsos finali- | impulsos fina-
eSalida de zada o no fina-| lizada o no
impu|sos finali- lizada finalizada
zada o salida |eSalida de *Salida de
de impulsos impulsos dete- | impulsos dete-
en curso nida o en nida o en
eIndicador de curso curso
carencia de *QOperaciéon de |*Operacién de
origen comparacion comparacion
eIndicador de detenida o en | detenida o en
en origen Ccurso curso
*Qverflow/ *Overflow/
underflow underflow
Leer el estado del contador de alta | *Resultados de | Igual que los Igual que los X
velocidad (lectura de datos). la compara- datos de datos de
cién del rango | estado de estado de
salida de impul- | salida de

*Operacion de
comparacién

*Overflow/
underflow

so0s anteriores

impulsos ante-
riores
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Apéndice C
Tiempos de respuesta de interrupcion

Nota El rendimiento real depende de una variedad de factores que afectan al funcionamiento de la CPU, como
las condiciones de funcionamiento de la funcion, la complejidad del programa de usuario y el tiempo de
ciclo. Utilice las especificaciones de rendimiento como directrices, nunca como valores absolutos.

Tiempo de respuesta de entrada de interrupcion incorporada

El tiempo de respuesta de interrupcion es el tiempo que pasa entre una sefial de OFF y una de ON (o entre
una de encendido y apagado en el diferencial de bajada) en el terminal de entrada de interrupcion incorporada
hasta que la tarea de interrupcion de E/S correspondiente se ejecuta realmente. El tiempo de respuesta total
es la suma del tiempo de respuesta del hardware y el software.

Entrada J

w—p! Tiempo de respuesta del hardware

Senal leida en el
terminal de entrada ———+—— Tiempo de respuesta del
incorporada ! software

< »
< I

Ejecucion de tarea
de interrupcién

< »
L )

Tiempo de respuesta de entrada
de interrupcion incorporada

Tiempo de respuesta de entrada de interrupcién incorporada = Tiempo de respuesta de interrupcion del hardware +
Tiempo de respuesta de interrupcion del software

Elemento CJ1M-CPU22/23 CJ1M-CPU21
Tiempo de respuesta de Interrupciones de | Tiempo de respuesta de | Interrupciones
interrupcion contador interrupcion de contador
Tiempo de res- Diferencial de subida 30 us Diferencial de subida 30 us |---
puesta de interrup- [niterencial de bajada 150 us | - Diferencial de bajada
cion del hardware 150 us
Tiempo de res- Minimo: 93 us Maximo: 203 us + o | Minimo: 159 us 187 us
puesta de interrup- [\1aximo: 209 s + o Minimo: 103 ps Maximo: 289 s + o. 287 us
cion del software | (yer nota). (ver nota).

Nota El término a es el retraso que se produce cuando existe un conflicto con otro proceso de interrupcion.
En general, este retraso puede durar entre 6 pus y 150 us.
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Tiempos de respuesta de interrupcion Apéndice C

Tiempo de inicio de salida de impulsos

El tiempo de inicio es el tiempo que pasa entre la ejecucion de una instruccion de salida de impulsos y la
salida real de impulsos desde los terminales de salida. El tiempo de inicio depende de la instruccion de salida
de impulsos que se utilice y de la operacion seleccionada.

Ejecucion de . L
instruccién  —__ 1 Tiempo de inigio
' i
Salida de i
impulsos
Instruccion de salida de impulsos Tiempo de inicio
CJ1M-CPU22/23 CJ1M-CPU21
SPED(885) (Continua) 46 us 63 us
SPED(885) (Independiente) 50 us 68 us
ACC(888) (Continua) 60 us 85 us
ACC(888) (independiente, control trapezoidal) 66 us 95 us
ACC(888) (independiente, control triangular) 68 us 98 us
PLS2(887) (control trapezoidal) 70 us 100 us
PLS2(887) (control triangular) 72 us 104 us

Tiempo de respuesta de cambio de salida de impulsos

En algunos casos, se puede ejecutar otra instruccion de salida de impulsos durante una operacion de salida
de impulsos con el fin de cambiar las opciones o la propia operacion. El tiempo de respuesta de cambio es el
tiempo que pasa entre la ejecucion de otra instrucciéon de salida de impulsos y el cambio real en la salida de
impulsos en los terminales de salida.

Instruccion de salida de impulsos Tiempo de respuesta de cambio
CJ1M-CPU22/23 CJ1M-CPU21

INI(880) (detencidn inmediata) 60 us + 1 tiempo de salida de 67 us + 1 tiempo de salida de
impulsos impulsos

SPED(885) (detencién inmediata) 62 us + 1 tiempo de salida de 80 us + 1 tiempo de salida de
impulsos impulsos

ACC(888) (deceleracion hasta detenerse) Entre 1 ciclo de control (4 ms) y 2 ciclos de control (8 ms)

PLS2(887) (deceleracion hasta detenerse) Entre 1 ciclo de control (4 ms) y 2 ciclos de control (8 ms)

SPED(885) (cambio de velocidad) Entre 1 ciclo de control (4 ms) y 2 ciclos de control (8 ms)

ACC(888) (cambio de velocidad) Entre 1 ciclo de control (4 ms) y 2 ciclos de control (8 ms)

PLS2(887) (cambio de la posicion objetivo, Entre 1 ciclo de control (4 ms) y 2 ciclos de control (8 ms)

inverso)

PLS2(887) (cambio de la posicion objetivo, Entre 1 ciclo de control (4 ms) y 2 ciclos de control (8 ms)

misma direccién, misma velocidad)

PLS2(887) (cambio de la posicion objetivo, Entre 1 ciclo de control (4 ms) y 2 ciclos de control (8 ms)

misma direccion, cambio de velocidad)
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Historial de revisiones

En la portada del manual aparece un cédigo de revision del manual como sufijo del nimero de catalogo.

Cat. No. W395-ES1-03

Cddigo de revision

En la siguiente tabla se describen los cambios realizados en el manual en cada revision. Los numeros de
pagina hacen referencia a la version anterior.

Cadigo de Fecha Contenido revisado
revision
01 Julio de 2002 Versién original
02 Diciembre de Revisiones y adiciones a la CPU CJM1-CPU21 version 2.0 y a CX-Programmer
2003 version 3.2.

Paginas desde xi hasta xx: actualizacion de la informacién de PLP.

03 Agosto de 2004 | La informacion de la version se ha afadido al inicio del manual.
Paginas xv y xvi: se han anadido los modelos de CPUs y los manuales de
referencia.

Pagina 5: Se ha modificado el encabezado 1-2 y se ha agregado una seccién.

Pagina 82: Se ha anadido informacién sobre la versién 3.0 en la parte superior de
la pagina, asi como informacion sobre el operando C.

Pagina 83: Se ha afadido a la tabla informacién sobre la version 3.0.

Pagina 86: Se ha sustituido en encabezado de C = 0003 hexadecimal y se ha
agregado informacion.

Pagina 87: Se ha sustituido la descripcion de C.
Paginas 87 a 89: Se han modificado las abreviaturas del operando.
Pagina 223: Se ha afiadido informacién en la primera celda de PRV bajo CJ1M.
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