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7.37.2 WHEN.DRVHANDWHEEL . . 544
7.37.3 WHEN. DRV TIME . e 545
7.37.4 WHEN.FBIMECH P OS ... 546
7.37.5 WHEN . FBBP 547
7.37.6 WHEN.PLCMDD .. 548
7.37.7 WHEN . PLEB e 549
7.38 Parametros WS 550
7.38.1 WS ARM 551
7.38.2 WS DISARM . 552
7.38.3 WS DISTMAX 553
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7.38.4 WS DISTMIN 5564
7.38.5 WS IMAX 555
7.38.6 WS.MODE ... 556
7.38.7 WS.NUMLOOPS .. L 557
7.38.8 WS . STATE 558
7.38.9 WS, T 559
7.38.10 WS TDELAY T L 560
7.38.11 WS TDELAY 2 L 561
7.38.12 WS TDELAY 3 L 562
7.38.13 WS.VTHRESH .. L 563
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1 Sobre este manual de programacao

Este guia descreve a operagao e uso do drive AKD. Cada se¢ao detalha um tépico especifico
relacionado ao uso do produto em termos simples que vao ajuda-lo a obter o maximo do
produto. Cada sec¢éo inclui exemplos que v&o ajudar na configuragédo e uso dos varios recursos
disponiveis no drive.

Este guia é para usuarios que instalaram e testaram o drive de acordo com o0 AKD Manual de
Instalagdo. O AKD Manual de Instalagéo esta incluido no disco do produto e contém
informagdes criticas de seguranga.
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2 Exibicao do programa %

A exibi¢cao do programa no AKD WorkBench é especifico aos drives AKD BASIC e s6 pode ser acessada
usando um tipo de drive AKD BASIC e modo on-line ou off-line. Os programas podem ser compilados em
modo off-line, mas um drive AKD BASIC deve ser conectado para fazer o download e executar um
programa.

2.1 Opcoes da barra de ferramentas

A barra de ferramentas na parte superior da exibi¢do do programa contém um numero de ferramentas para
ajuda-lo na programagao.

2.1.1 Novo...

A exibig&o do Programa carrega uma janela vazia. Crie um novo programa clicando no icone "novo" no
canto superior esquerdo e selecionando BASIC ou BASIC Usando Parametros do Drive Atuais. A
selecao do BASIC ira carregar um modelo vazio. A selegdo do BASIC Usando Parametros do Drive
Atuais ira preencher o modelo com todos os valores do drive atuais. Depois selecione o local € 0 nome do
seu arquivo de projeto e clique em "salvar".

Programa

Esta pagina & usada para editar o arquivo do programa BAISC & camegado no drive.

Y EPETY EXd

[] BASIC (Ctrl+N)

=1 BASIC usando parametros atuais do driver (Crl+Shifi=N)

I Include

Istoira carregar o modelo do BASIC a partir do qual vocé pode comegar a programagao.

B@- A&

o+ P | Depurar = | Visualizar -

(SR DEVICE PAFEMS - - - - —o——mm oo e e

+Farams. ..

LA s P e

-------------- Main PPOZram ---------eommmmmme e e o
—|Hain

[ LY e < I |

End Main
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2.1.2 Salvar/ Salvar Como
Apbs escrever um programa, salve-o usando a fungao "Salvar" ou "Salvar Como" na barra de ferramentas

o =
2.1.3 Abrir
Para abrir um arquivo de projeto anterior, clique na fungéo "Abrir" = e localize seu arquivo no navegador.

2.1.4 Editar a se¢ado de parametros

. - ~ . & .. .
Ao clicar na ferramenta de Edigdo da Sec¢ao de Parametros ela ira pedir a vocé para preencher a
secéo de Parametros com o seu codigo com todas as configuragdes do drive atual. Clicando em "sim" ira
substituir todas as definigdes de parametros atuais pelos valores do drive atual.

Editar Secdo de Pardmetros ﬁ

A secdo de pardmetros serd sobrescrita com os valores dos pardmetros
l . atuais do drive.

Ok l ’ Cancel

2.1.5 Compilar/ Download / Executar

O botao Compilar ira compilar seu codigo fonte para binario, assim vocé pode fazer o download do
programa no drive.

O bot&o Download ira fazer o download do seu codigo compilado e cédigo fonte para o drive como padréo.
Se néo quiser baixar o cédigo fonte para o drive, va para o menu Opgoes, selecione Download e retire a
selecao de Fazer download da fonte com binario.

O botao executar ira emitir um VM.START para comegar o programa BASIC no drive. Se o programa
BASIC ativo no editor for diferente do programa no drive, o botdo executar ira compilar e fazer o download
do programa antes de ser executado.

2.1.6 Continuar / Pausar / Parar

~ . ] . R
As opgdes Continuar, Pausar e Parar permitem que vocé controle o seu programa enquanto
ele esta sendo executado.

2.1.7 Depuragao
O Depurador permite que vocé defina pontos de ruptura e de passo ao longo do seu programa.
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|Depurar- | Visualizar - | = =] }"- & | 2

ﬂ Alternar Pontos de Interrupgao (FS)

2.1.8 Visualizar

||‘u’isualizar - = E j.. - K B
A Localizar e Substituir (Cirl+F)
=  |rpara Linha (Ctil+3G)

il Monitorar (Ctrl+E)
iy Pilha de Chamada

Use Buscar e Substituir para encontrar palavras-chave em seu programa e substitui-las por uma nova
palavra-chave.

Use Va para a Linha para ir a uma linha de cédigo em especifico

Inspecéo ira abrir a guia do avaliador de expressao. O avaliador de expresséo so6 é valido enquanto o
depurador estiver sendo usado. Vocé pode avaliar qualquer pardmetro do drive ou variavel definida pelo
usuario quando o programa é pausado pelo depurador.

Pilha de Chamada abrira a guia de pilha de chamada

2.1.9 Formatar documento

A ferramenta de formatar documento implementa o recuo de linha correta ao longo do caédigo.

2.1.10 Inserir trechos de codigo

. . = : .
A ferramenta Inserir trechos de codigo =l apresenta uma lista de trechos de cédigo que podem ser
selecionados e inseridos no programa, no ponto onde o cursor estiver localizado atualmente.

2.1.11 Upload?

A ferramenta de upload faz o upload do cédigo fonte do drive. Se n&o foi feito o download do caodigo fonte,
esta opgéo ndo fica disponivel. O menu de ferramentas permite que vocé selecione se o download do
codigo fonte com o binario deve ser feito.

2.1.12 Bloqueio

A senha da ferramenta de blogueio protege o codigo fonte no drive. Se for feito o download de um novo
programa em um drive, o codigo fonte original e a protegéo por senha séo apagados.
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3 AKD BASIC Language

Este capitulo descreve a estrutura geral de um programa AKD BASIC e os elementos da
linguagem AKD BASIC. Os tépicos abordados s&o:

e osciloscopio
e estrutura de programa
e parametros de configuragédo
e variaveis globais, constantes e réplicas
e programa "principal”, sub-rotinas, fungdes e manipuladores de interrupgéo
e descrigdo doidioma
e convengoes léxicas
¢ identificadores
o tipos de dados
e constantes
e instrugdes
o fungdes embutidas
e parametros
e expressodes
e invocagao de fungao
¢ $lInclude
o listas de parametro e matrizes
o otimizagdes

3.1 Estrutura do Programa AKD BASIC

3.1.1 Variaveis locais

A nogao de "osciloscopio” € um conceito chave nos programas AKD BASIC. Por
"osciloscépio”, queremos dizer aquelas partes do programa onde um nome particular €
"visivel". Existem dois niveis de osciloscépio no AKD BASIC — global e local. Variaveis (e
definicdes constantes, réplicas, etc.) definidas dentro de uma definigéo "principal”, ou uma
sub-rotina, fungao ou definicdo de manipulador de interrupgao, sédo consideradas "locais" no
osciloscépio (somente visivel dentro daquela fung&o).

3.1.2 Variaveis globais

Todas as outras definigdes (aquelas ocorrendo fora das fungdes) sdo consideradas "globais"
em osciloscopio (visivel dentro da principal e dentro de qualquer sub-rotina, fungéo ou
manipulador de interrupcéo). Por exemplo, considere o seguinte programa AKD BASIC
simples:

 coossoooossoms Define (dim) Global Variables —--------
dim i as integer
| coossooosssoss Mailm Progrgi ———s=ssocc=ssooossooo=mom=

dim i as integer
for i = 1 to 10
print "the cube of "; i; "is "; cube (i)
call increment
next 1
End Main
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—————————————— Subroutines and Functions ------—-—-----
function cube (i as integer) as integer
cube = 1 * i * i
end function
sub increment
i=1+1
end sub

Este programa imprime um tabela dos cubos dos inteiros de 1 a 10. A primeira definicéo
(global) de "i" é visivel dentro de um "incremento" da sub-rotina, mas "acompanhado” pelo "i"
no "cubo" de fungao e principal. A definicao de "i" dentro de "principal” & local para "principal”, e
NAO é a mesma variavel que o "i" dentro do "cubo" da funcao, ou dentro do "incremento” da
sub-rotina. Estas mesmas regras do osciloscopio se aplicam para definigdes constantes e
réplicas.

3.2 Se¢oes do programa
As principais se¢des de um programa AKD BASIC sao:
o definicées de pardmetro de configuragao

¢ variaveis globais, constantes e réplicas
e programa "principal", sub-rotinas, fungdes e manipuladores de interrupgao

Embora estas se¢bes possam aparecer em qualquer ordem, recomendamos que vocé
mantenha-as na ordem mostrada ou, pelo menos, escolha um unico estilo de layout e use-o
consistentemente.

3.2.1 Modelo de programa
O programa abaixo € um exemplo de modelo gerado automaticamente pelo WorkBench:

—————————————— DEViER Pargmg ————=ssocsssoooossoeo==

Params

End Params
 coossoooossoms Define (dim) Global Variables —--------

—————————————— Mailm Progegm ————=sssco=ssooossooo=m==
Main

—————————————— Subroutines and Functions ----——-——-——————-
—————————————— Interrupt Routines --———————--------——-

Estas se¢des sdo descritas em maior detalhe nos seguintes paragrafos.

3.2.2 Definigoes de parametro de configuracao

Esta se¢do do programa define os parametros de configuragao para ajuste e configuragdo do
drive. E executado imediatamente na inicializagdo (se VM.AUTOSTART = 1), antes de entrar
no principal e antes que qualquer interrupcao seja habilitada. A se¢cdo comega com Param e
termina com Param Final (isto é semelhante ao formato usado para definir um sub-rotina ou
funcdo). As Unicas instrugdes permitidas nesta segéo séo instrugées de designagao da forma:

<pardmetro> = <expressdo constante>

Esta se¢do pode ser gerada automaticamente pelo WorkBench quando um Novo Programa é
criado. Selecione "parametros de drive atuais" para incluir os par@metros de configuragdo do
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drive conectado em seu programa. Se escolher ndo incluir os parametros de configuragdo em
seu programa, certifique-se de salva-los no drive para garantir uma configuragao de drive
adequada na inicializago.

3.2.3 Variaveis globais, constantes e réplicas

Esta secdo contém variaveis, definicdes de constantes e expressdes de réplica globais — eles
aplicam-se em todo lugar do programa, a menos que especificamente substituidos por outra
declaragéo em osciloscépio local (dentro de uma sub-rotina, fung&o ou manipulador de
interrupgao). Definicdes locais podem ser colocadas basicamente em qualquer lugar no texto
do programa — entre sub-rotinas, antes ou depois do "principal" e assim por diante.

Variaveis globais, constantes e réplicas ndo precisam ser definidas antes de seuuso—o
unico requisito € que eles podem ser definidos em algum ponto no texto do programa. Vocé
pode ter varias ocorréncias da se¢do de variaveis globais ao longo do seu programa. No
entanto, como uma questao de bom estilo de programagé&o, recomendamos que vocé
mantenha todas as definigdes globais em um local, de preferéncia em ou préximas do inicio do
Seu programa.

3.2.4 Definigoes de variaveis
O formato de uma definigao de variavel global é:

dim a,b as integer, x,y,z as float
dim ia(3,4) as integer

dim sl, s2 as string*80

dim sa(5,2) as string

dim j, k, 1 as integer NV

Linha 1 declara a e b como numeros inteiros, X, y e z como flutuagées. Linha 2 declara uma
matriz 3 x 4 de nimeros inteiros. Linha 3 declara s1 e s2 como sequéncias, cada uma com
comprimento 80. Linha 4 declara sa como uma matriz de sequéncias 5 x 2, cada uma com o
comprimento padrao de 32 caracteres. Linha 5 define 3 numeros inteiros, j, k e como NV.

Além disso, variaveis globais podem ser especificadas como "NV" para indicar que seus
valores séo retidos quando o sistema é ligado. Todas as outras variaveis globais s&o
automaticamente inicializadas quando o programa comega (sequéncias sao definidas para
vazias, e flutuagdes e nimeros inteiros s&o definidos como 0). Nao ha restrigdes na ordem de
variaveis de usuarios volateis vs. ndo-volateis. Para facilitar a manutengéo do programa,
coloque todas as definicdes de variaveis ndo volateis em uma Unica segao no inicio do
programa e adicione novas variaveis no final daquela segéo.

3.2.5 Definigbes de constante
O formato de uma declaragao de constante é:

const <name> = <constant expression>

comoem

const ARRAY_SIZE = 4 * NUMBER_OF_ENTRIES
const PI_SQUARE = 3.1415926535 "~ 2

const GREETING = “Hello”

const GREETING = “Hello”

const NUMBER OF ENTRIES = 5
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Os nomes para constantes seguem as mesmas regras que os nomes de variaveis. "Definigbes
avancgadas" sdo permitidas. Definigoes circulares sao detectadas e relatadas no momento da
compilagdo. Embora n&o seja necessario, € conveniente adotar uma convengao de manter
todas as constantes em UPPER_CASE, para que vocé possa diferenciar facilmente as
constantes das varidveis no programa.

As definicdes de constante sdo inteiramente "dobradas" no momento da compilagdo. Sinta-se
avontade de escrever expressoes de constante sustentaveis, como:

const LENGTH = 3
const WIDTH = 10
const AREA = LENGTH * WIDTH

O valor de AREA é computador no momento da compilag&o, para que o programa NAO precise
computar isto no momento da execugao e o programa seja mais facil de manter se o LENGTH
mudar em alguma data futura.

3.2.6 Definigoes de réplica
Réplicas permitem que vocé defina seus proprios nomes para recursos de sistema, como
pinos de entrada / saida. A intengao é possibilitar o uso de nomes que sao significativos para
vocé em sua aplicagdo em particular. O formato de uma expressao de réplica é:

alias <name> = <expression>

Por exemplo, a seguinte réplica define usos especificos a aplicagéo de entrada n°1:

|
o

alias CONVEYOR IS RUNNING (DIN1.STATE =
alias CONVEYOR IS STOPPED = (DIN1.STATE = 1)
if CONVEYOR IS RUNNING then

print“running”
else

print“stopped”

Uma réplica é muito mais poderosa que uma constante. Expressdes de constantes sdo
computaveis no momento da compilagao, ao passo que a réplica possui um valor que s6 é
conhecido (em geral) no momento em que ele é usado. Use réplicas com cuidado — muitas
réplicas podem dificultar muito a sua compreens&o do programa.

3.3 Programa Principal, Sub-Rotinas, Manipuladores de Interrup¢ao e Fungoées
Esta se¢cdo compartilha a mesma estrutura fundamental:
<segao>
<declaragbes>
<instrugbes>
<secao final>
Segue um exemplo de cada uma destas se¢des, com uma explicagdo dos pontos principais.

3.3.1 Definigoes principais
Para principal, uma defini¢ao tipica é:

Main
dim i as integer
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i1i=1
print i
End Main

A variavel "i" definida acima na instrugdo "dim" é uma variavel local — ndo esta acessivel para
outras fungoes, e dentro de "principal", sua definicdo sobrepbe-se a qualquer outra variavel
chamada de "i", que deve existir no osciloscdpio global.

Diferente das variaveis globais, as variaveis locais DEVEM ser definidas no inicio da segdo —

elas devem aparecer antes de qualquer instrugdo executavel em principal. Por exemplo, o
seguinte é ilegal:

Main
dim i1 as integer
i=1
dim j as integer ‘this is an error!
j =1
End Main

Vocé também pode definir as definigdes e réplicas das constantes locais, desde que como
variaveis locais, elas aparegam antes de qualquer instrugao executavel Definigdes de
constante local sobrepde-se as definigdes de mesmo nome. Por exemplo, dadas as seguintes
definigbes globais,

const N =1
Main
const N = “Hello, world!”
print N
call subl
End Main
e e Subroutines and Functions ------------
sub subl
print N
end sub

O programa imprime para a console:

0l4 mundo!
1

O N visivel dentro de principal € a constante definida aqui, enquanto que o N visivel para sub1
€ a constante global N, cujo valoré 1.

O programa principal € a secéo do seu programa que € executada imediatamente apos a segéo
de parametros, independente da sua posigao no texto do programa. Outras fungdes, sub-
rotinas € manipuladores de interrupgao sao executados de acordo com o fluxo de controle
definido no programa.

principal ndo aceita argumentos e nao pode ser chamado de nenhuma outra sub-rotina, fungéo
ou manipulador de interrupgéo.

3.3.2 Definigao de sub-rotina

Em uma sub-rotina como imprimir_soma, uma defini¢ao tipica é:

sub print sum(i,j as integer)
print i+j
end sub
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Os argumentos para esta sub-rotina sdo especificados como variaveis de nimeros inteiros e
sé&o passadas pelo valor - quaisquer designagfes para estas variaveis nao tém efeito nos
argumentos fornecidos pelo operador. As sub-rotinas s&o invocadas pelas instrugdes de
"chamada", como em chamar imprimir_soma(3,4).

3.3.3 Definigédo de fungao
Em uma fungdo como soma_quadrados, uma defini¢do tipica é:

function sum squares(i,j as integer) as integer
sum_squares = 172 + "2
end function

A fungao acima retorna um valor de tipo numero inteiro. O valor da fungao é designado
atribuindo um nome a fungao, como se ela fosse uma variavel.

R el E ilegal usar o nome da fungdo como um nome de uma variavel no lado
esquerdo de uma designagao - um nome de fungéo no lado esquerdo é
sempre uma INVOCACAO dessa fungao.

Deve existir pelo menos uma instrugéo na fung&o que designa um valor para a fungéo. Nao é
possivel detectar em um tempo de compilagao se a instrugao vai realmente ser executada. As
fungbes sado invocadas pelo nome, como em imprimir soma_quadrados(3,4). Isso é
sintaticamente idéntico a uma referéncia da matriz.

3.3.4 Definicao de manipulador de interrupcao

A instrugdo de interrup¢cdo marca o inicio de uma Rotina de Servigo de Interrupgdo. A Rotina de
Servico de Instrugdo é definida por uma estrutura de programa parecida com uma sub-rotina. O
recurso de interrupgao permite a execugao de uma sub-rotina definida por usuario sob o
recebimento de um sinal de interrupgédo do hardware ou um evento de interrupgao predefinido.

As interrupgdes sdo acionadas por eventos predefinidos ou fontes de hardware externo. O
nome da fonte de interrupcdo e a sinalizag&o de habilitar interrupgao sao exclusivos de cada
fonte de interrupc&o. Para uma lista de fontes de interrup¢éo, consulte Interrupt {Source}
(pagina 372).

Receber uma interrupcéo suspendera a execugéo do programa e a rotina do servigo de
interrupgao sera executada. Depois a execugao do programa sera retomada no ponto que foi
interrompida.

As interrupgdes s&o habilitadas (ou desabilitadas) ao configurar (ou limpar) a interrupgéo
associada habilita a sinalizag&o. As interrupgdes sao desabilitadas até serem expressamente
habilitadas. Apds uma interrupgao ser acionada, ela € automaticamente desabilitada até ser
novamente habilitada no seu programa.

Main
DRV.TIME = 0
INTR.DINILO = 1 'enables interrupt
while 1
pause (0.5)
DOUT1.STATEU=0 : Pause(0.005) :DOUT1.STATEU=1
wend

end main
'the following interrupt defines what occurs for interrupt DINILO

Interrupt DINILO
print "I'm awake"
If DRV.TIME > 10 then
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print "OK. That's it."
else
INTR.DINILO = 1 're-enables interrupt
end if
End Interrupt

A interrupgdo é novamente habilitada pela instrugdo INTR.DIN1LO = 1. Uma instrugéo
semelhante deve ser executada uma vez antes da interrupgéo ser atendida. Isto € um erro no
tempo de execugdo para tentar habilitar uma interrupgao em que nenhum manipulador é
definido.

Os manipuladores de interrupgao nao retornam valores e ndo tém argumentos. Eles declaram
variaveis locais, constantes e réplicas. Os manipuladores de interrupgao sao invocados
quando o hardware do AKD detecta se a condigéo de interrupgao € satisfeita (desde que a
interrupgao esteja habilitada).

As interrupgdes s&o acionadas por eventos predefinidos ou fontes de hardware externo. O
nome da fonte de interrupg&o e a sinalizagéo de habilitar interrupgao sao exclusivos de cada
fonte de interrupgo.

Receber uma interrupcéo suspendera a execugéo do programa e a rotina do servigo de
interrupgao sera executada. Depois a execugao do programa sera retomada no ponto que foi
interrompida.

As interrupgdes s&o habilitadas (ou desabilitadas) ao configurar (ou limpar) a interrupgéo
associada habilita a sinalizag&o. As interrupgdes sao desabilitadas até serem expressamente
habilitadas. Apds uma interrupgao ser acionada, ela é automaticamente desabilitada até ser
novamente habilitada no seu programa.

3.4 Definicao do Idioma

3.4.1 Convengdes léxicas

O AKD BASIC n3o diferencia maiusculas de minusculas. Literais de cadeia ndo sao
modificados, mas todo o outro texto é tratado como se fosse inserido em letra maiuscula. Isto
significa que todos os identificadores spin, Spin e SPIN se referem a mesma entidade.

3.4.2 Identificadores

Os identificadores sao alfanumeéricos e devem iniciar por um caractere alfabético ou
sublinhado. Além disso, podem incluir o caractere sublinhado ("_") e o cifrdo ("$"). Os
identificadores denotam variaveis, fungdes, sub-rotinas e marcas de instrugao, constantes
simbodlicas e réplicas. Os identificadores possuem no maximo 40 caracteres. Os
identificadores definidos pelo usuario ndo podem incluir ponto final ("."). O uso de um
identificador maior € um erro de tempo de compilagao.

Embora as duas formas sejam aceitas para compatibilidade, a ultima é preferivel. Embora o
AKD BASIC nao diferencie maitusculas de minusculas, recomendamos que vocé adote uma
convengao de nomenclatura consistente, como Move.Acc, e evite Move.ace, move.acc e
move.Acc nho mesmo programa.

3.4.3 Tipos de dados

Os tipos predefinidos sdo INTEGER, FLOAT, LONG e STRING. LONG é um nimero inteiro
sinalizado de 64 bits. Variaveis de INTEGER s&o numeros inteiros sinalizados de 32 bits.
Variaveis FLOAT s&o numeros de ponto flutuante de precisdo IEEE unica. Variaveis de
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STRING sao representadas internamente como um comprimento maximo, um comprimento
atual e uma matriz de caracteres ASCII (pode conter caracteres nulos).

Quando um resultado FLOAT é designado para uma variavel de INTEGER, ou quando um
argumento de FLOAT é usado onde é esperado um INTEGER, o valor é forgado para um
numero inteiro antes de ser usado. A coergao de FLOAT para INTEGER sempre arredonda
para o numero inteiro mais proximo. Por exemplo:

1,2 arredonda para 1
1,7 arredonda para 2
-1,2 arredonda para -1
-1,7 arredonda para -2

INTEGER escalar e coergdo FLOAT é automaticamente fornecida para argumentos de fungao.
Ao passar ARRAYS como argumentos, os tipos devem combinar exatamente. porque a
coergao € absolutamente proibitivo no tempo de execugao.

A designagéo da cadeia ¢ verificada no tempo de execugdo. Uma tentativa de copiar uma
cadeia para um destino muito pequeno resulta em erro no tempo de execugédo. A indexacgéo de
cadeia é de origem 1. Por exemplo, meio$("abc",1,1) retorna a cadeia, a.

As variaveis de STRING tém um comprimento maximo imposto pelo firmware de 230
caracteres e um comprimento padrao maximo de 32 caracteres. Pode ser designado um
comprimento maximo diferente ao declarar que eles sao o tipo STRING*n onde n € um nimero
inteiro positivo entre 1 e 230 (inclusivo).

Declara matrizes de tipos predefinidos. As matrizes tém um grau maximo de quatro
dimensdes. O limite superior de cada dimens&o n&o tem limite definido pelo compilador.
Entretanto, devido ao espago de dados limitado do controlador, ha um limite superior I6gico que
depende do modelo controlador.

A indexagao de matriz € de origem 1. Os indices em cada dimensao variam de 1 até o limite
superior da dimenséo. Toda referéncia ao elemento de uma matriz é verificada no tempo de
execucao. Qualquer tentativa de referéncia além dos limites da matriz causa um erro no tempo
de execugdo. Nao podem ser definidos novos tipos.

3.4.4 Constantes literais

As constantes de cadeia comegam e terminam com aspas duplas (""). Elas ndo podem ser
estendidas além do final da linha de entrada. Qualquer caractere ASCII imprimivel aparece em
uma constante de cadeia. Uma tentativa de gerar uma cadeia literal com caracteres que néo
sejam ASCII causara um erro no tempo de compilagdo. Nao é feita nenhuma verificagéo para
verificar se cadeias diferentes de ASCII foram criadas no tempo de execugéo, portanto evite
fazerisso.

3.4.5 Constantes de nimeros inteiros decimais

Constantes de numeros inteiros decimais sdo uma cadeia de digitos decimais sem ponto
decimal. Um sinal inicial "-" &€ opcional e é analisado como uma subtrag&o unaria. Por exemplo:

1

-1

314159

sao todas constantes decimais validas.

3.4.6 Constantes hexadecimais
Constantes hexadecimais sao denotadas por uma inicial &H ou &h e ndo podem ter um sinal
ou ponto decimal. As constantes hexadecimais sdo compostas pelo conjunto [0-9A-Fa-f].
Letras maiusculas e minusculas podem ser misturadas.
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Por exemplo:

&h0Off

&HFFO00

&H1234abcd

sao todas constantes hexadecimais validas. Constantes octais e binarias ndo s&o suportadas.

3.4.7 Constantes de ponto flutuante

As constantes de ponto flutuante s&o especificadas em ponto fixo ou na notagéo cientifica de
mantissa. Uma constante de ponto flutuante consiste de uma das seguintes opgdes.

digito [0-9]
optsign | ‘+’|*|/* nothing */
fixed optsign {digit}+ ‘.’ {digit}*optsign ‘.’ {digit}+

exp fixed ‘e’ optsign {digit}+
float fixed | exp

Por exemplo:

0,1

A

-1

-0,1

3,14159E-6

-1,0E6

Sao todas constantes de ponto flutuante validas. Por modelo, "." ndo é uma constante de ponto
flutuante legal.

3.5 Instrugdes

As instrugdes s&o separadas por uma nova linha (CR-LF) ou dois pontos (":"). As instru¢des da
linguagem s&o:

3.5.1 Alias

Criar uma réplica para um identificador (ndo somente qualquer identificador). Réplica € uma
parametro ou outra réplica. ID deve ser um nome da variavel legal. Vocé n&o pode criar uma
réplica para um elemento da matriz.

Como as definicdes constantes, as definicdes de Réplica podem ser feitas para identificadores
ainda nao definidos. Defini¢des circulares ndo sédo permitidas.

Qualquer definigao duplicada de um identificador no mesmo osciloscopio ¢ ilegal. Entretanto,
um defini¢do local pode acompanhar uma definigao do osciloscépio global. Usar um Unico
identificador para denotar dois objetos diferentes NAO é permitido (ou seja, vocé néo pode ter
uma etiqueta e uma variavel ambas nomeadas all_done).

Como as declaragdes de fungdo, variavel e constante, as declaragdes de réplica feitas no
osciloscépio global sdo importadas em todas as fungdes (incluindo a fungao principal).

Exemplo:

Alias speed = MOTOR.SPEED ‘save some keystrokes

3.5.2 Call

Call sub[ (argl, arg2, ...)]
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sub & o nome de uma sub-rotina. O contador de programa atual € salvo e sub é invocado.
Quando sub termina (alcangando tanto uma sub de saida quanto uma instrugao fim do sub, o
controle é retornado para a instru¢éo logicamente seguindo a chamada.

Uma sub-rotina é essencialmente uma fungéo sem valor de retorno. O parametro passando
convengodes seguidas por sub-rotinas s&o as mesmas seguidas por fungdes.

3.5.3 Cis
Estainstrugao transmite 40 caracteres de alimentagéo de linha (cédigo ASCII = 10) paraa
porta serial. Cls limpa o display do console.

3.5.4 Const

const name = x

Declara constantes simbdlicas a serem usadas em vez de valores numéricos. Referéncias de
encaminhamento sdo permitidas, mas referéncias circulares ndo sao suportadas.

'supported
const x =y + 2
const y = 17

'unsupported
const x =y + 2
const y = X = 2

Como as declaragdes de fungao, variavel e réplica, as declaragdes const feitas no
osciloscopio global sdo importadas em todas as fungdes (incluindo a fungéo principal).

3.5.5 Dim

Dim varl [, var2 [...]] as type [NV]

Todas as variaveis devem ser declaradas. Variaveis locais devem ser declaradas na fungao
antes do uso.
O especificador NV é usado em uma instrugdo Dim no osciloscépio global.

Variaveis no osciloscopio global sdo automaticamente importadas em fungdes e sub-rotinas.
Variaveis no osciloscopio da fungao (incluindo dentro da fungdo principal) ndo sdo acessiveis
em outras fungoes.

Matrizes ndo podem ser designadas diretamente.

'This is not allowed
dim x(5), y(5) as integer

X =Yy
'Instead, a loop is needed:

dim x(5), y(5), 1 as integer
for i =1 to 5
x (1) = y(i)
next i
3.5.6 Exit

Exit {{Sub|Function|Interrupt|For|While}]
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Sai do contexto delimitador mais proximo do tipo especificado. Ele € um erro em tempo de
compilagdo para SAIR de uma construgdo que nao esta em osciloscépio atualmente.

3.5.7 For...Next
Para contador_loop = Valor_Inicial Para Valor_Final [Incremento da etapa]
...instrucdes...
Next

Se oincremento da etapa nao é especificado, usar 1 como o incremento da etapa. Se o
incremento da etapa é positivo, continue para o valor de Valor_Final. Se o incremento da etapa
€ negativo, continue para o valor de var = limite.

A variavel do indice do circuito deve ser um identificador simples, ndo um elemento da matriz
ou um parametro e deve ser uma variavel numérica (inteira ou flutuante).

for var = init to limit step delta
stlist
next var

Um codigo substancialmente mais eficiente é gerado se delta € uma constante (ou seja, o valor
padrao de 1 é usado ou especificado como uma expressao que € avaliada no tempo de
compilagdo).

3.5.8 Funcgao
Fung&o nome-da-fungéo [(lista-de-argumentos)] como tipo-da-fungao
...instrucdes...
Funcgao final

w

Na entrada da fungao, todas as cadeia variaveis locais sdo “’ e todos os locais numéricos sao
zero (incluindo todos os elementos de matrizes locais). Se a fungdo ndo tem argumentos,
omitir a lista de argumentos. Uma lista de argumentos vazia ¢ ilegal. O valor devolvido da
funcéo é especificado designando um identificador com o nome da fungéo.

Exemplo:

function cube(x as float) as float
cube = x * x * x
end function

Argumentos s&o passados por valor. Matrizes ndo podem ser retornadas por uma fungéo.
Matrizes passadas para uma fungéo sao passadas por valor.

Se o valor de retorno ndo é definido, uma condigéo de erro no tempo de execugéo é gerada
(pego com ON ERROR).

A matriz real deve estar em conformidade com as formais para a extensao, ja que elas tém o
mesmo numero de dimensdes e EXATAMENTE o mesmo tipo. O tamanho de cada dimensao
esta disponivel para a fungdo através do uso de constantes locais que estdo vinculadas na
entrada da funcéo.

Exemplo:

function sum(x(n) as integer) as integer
dim i, total as integer
sum = 0
for 1 =1 to n
total = total + x (i)
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next
sum = total
end function

Esta fungéo explora o fato de que a variavel N é automaticamente designada para um valor
quando a fungéo é chamada e o valor é a extensao da matriz transmitida na invocagéo. N é
uma variavel somente para leitura neste contexto. Tentativas para gravar para N causam erros
em tempo de compilagao.

O total da variavel local é automaticamente inicializado para 0 com a entrada da fungao.

3.5.9 GoTo

3.5.10

Etiqueta GoTo

Um programa s6 pode "GoTo" uma etiqueta no mesmo osciloscépio. Um "GoTo" podem saltar
de um circuito Para ou Enquanto, mas ndo EM um.

If...Then...Else

if conditionl then
...statement blockl...
elseif condition2 then
...statement block2...
else
...statement block3...
end if

As instrugdes IF... THEN...ELSE controlam a execugao do programa baseado na avaliagdo
das expressodes numéricas. A estrutura de deciséo IF...THEN...ELSE permite a execugao de
instrugdes do programa ou permite a ramificagdo para outras partes do programa com base na
avaliagao da expressao.

Existem duas estruturas de instrugdes IF... THEN...ELSE, Unica linha e formatos de bloco.

3.5.11 SInclude

Sinclude inclfile
Sinclude include-file-name

Inclui textualmente inclfile neste ponto na compilagdo. Nao pode haver espaco entre $ e incluir.
O diretivo $include deve comegar no comego da linha.

3.5.12 Entrada

input [prompt-stringl [, |;]linput-variable

Input (pagina 129) |€ a cadeia de caracteres recebida pelo guia de console na exibi¢éo do
programa, terminada por um retorno do transportador.

Como uma opgao, a mensagem de alerta é transmitida quando a instrugédo de Entrada é
encontrada. Se a cadeia de caracteres de solicitagéo é seguida por um ponto e virgula, um
ponto de interrogagao é impresso no final da cadeia de caracteres de solicitacdo. Se uma
virgula segue a cadeia de caracteres de solicitagdo, nenhum ponto de interroga¢ao é impresso.
Estainstrugao de entrada € normalmente usada para fins de depuragao.
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3.5.13

Interrupt ... End Interrupt

interrupt {Interrupt-Source-Name}
...program statements...
end interrupt

Manipuladores de interrupgdo podem ser localizados em qualquer lugar do texto do programa
(por ex., antes do principal).

3.5.14 MOVE.ABORT

O MOVE.ABORT para o movimento do motor e permite continuar a execugao do programa. A
desaceleracao é determinada pela taxa de desaceleragao de parada controlada (CS.DEC).

3.5.15 MOVE.GOABS

O MOVE.GOABS (Ir como absoluto) move o motor para a posi¢ao especificada pelo
MOVE.TARGETPOS. Esta posicéo é baseada em uma posic&o zero na home elétrica.

A velocidade do motor segue um perfil de velocidade como especificado pelo MOVE.ACC,
MOVE.RUNSPEED e MOVE.DEC. A diregao do curso sé depende da posi¢ao atual e da
posicao alvo (MOVE.DIR nao tem efeito). Depois que o programa inicia MOVE.GOABS, ele
vai imediatamente para a préxima instrugao.

Alterar MOVE.ACC, MOVE.RUNSPEED e MOVE.DEC durante um movimento usando
MOVE.GOUPDATE.

3.5.16 MOVE.GOHOME

MOVE.GOHOME move o eixo do motor para a posi¢ao home elétrica (PL.FB = 0).

A velocidade do motor segue um perfil de velocidade trapezoidal como especificado pelo
MOVE.ACC, MOVE.RUNSPEED e MOVE.DEC. Depois que o programa inicia
MOVE.GOHOME, ele vai imediatamente para a proxima instrugao.

MOVE.GOHOME realiza a mesma agao que configurar MOVE.TARGETPOS para zero e
executar uma fungdo MOVE.GOABS. Alterar MOVE.ACC, MOVE.DEC e
MOVE.RUNSPEED durante um movimento usando MOVE.GOUPDATE

3.5.17 MOVE.GOREL

MOVE.GOREL (Ir como relativo) move o eixo do motor a uma distancia relativa da posigéo
atual.

A distancia, como especificado em MOVE.RELATIVEDIST, é positiva ou negativa. A
velocidade do motor segue um perfil de velocidade trapezoidal como especificado pelo
MOVE.ACC, MOVE.RUNSPEED e MOVE.DEC.

O programa néo espera pela conclusdo do movimento. Depois que o programa inicia este
movimento, ele vai imediatamente para a préxima instrugao.

Alterar MOVE.ACC, MOVE.RUNSPEED e MOVE.DEC durante um movimento usando
MOVE.GOUPDATE.

3.5.18 MOVE.GOUPDATE

MOVE.GOUPDATE (Atualizar movimento) atualiza um movimento em processo com novas
variaveis. Isto permite que vocé altere o movimento em tempo real sem ter que parar e reiniciar
afuncao do movimento com novas variaveis.
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3.519 MOVE.GOVEL
MOVE.GOVEL (Ir em velocidade) move o eixo do motor em uma velocidade constante.

O motor acelera e alcanga a velocidade maxima conforme especificado pelo MOVE.ACC e
MOVE.RUNSPEED, com a diregcéo determinada por MOVE.DIR. Interromper o movimento

por:

o Programar MOVE.ABORT para a desaceleragdo maxima permitida por limites
atuais.

e Programar MOVE.RUNSPEED = 0 para desaceleragdo em taxa definida por
MOVE.DEC.

Depois que o programa inicia MOVE.GOVEL, ele vai imediatamente para a proxima instrug&o.
Altere as variaveis durante um movimento usando MOVE.GOUPDATE.

3.5.20 On Error GoTo

On Error Goto Error-Handler-Name

ou

On Error Goto 0

Quando uma condigao de erro no tempo de execugao do firmware ocorre, Nome-do-
Manipulador-de-Erro € chamado, o manipulador de erro € desinstalado e um sinalizador interno
(no-manipulador-de-erro) é definido. Qualquer erro no tempo de execugao subsequente
(incluindo tentar definir o manipulador de erro, ou retornar do manipulador em erro) causa uma
parada imediata.

Em erro, ir para 0 desabilita o manipulador em erro atual. Se um erro ocorre quando nenhum
manipulador de erro € instalado, Parar é invocado.

3.5.21 Pausa()
Pausar (Tempo_de_pausa) causa a pausa por parte do programa da quantidade de tempo

especificada pelo argumento do Tempo_de_pausa. O movimento do motor ndo é afetado.

3.5.22 Imprimir

print expressionl [ [,;] expression2 ] [;]

Imprimir uma lista de expressoées, separadas por delimitadores para o console. Qualquer
numero de delimitadores (incluindo zero) podem aparecer antes ou depois da lista de
expressdes. Pelo menos um delimitador deve aparecer entre cada par de expressdes na lista
de impresséo. A instrugao de impresséao é primeiramente usada para fins de depuragao.

Exemplo:

print ‘ print a newline

print , ' advance a single tab stop

print a,b ' print a and b, tab between

print a,b, " print a and b, tab between and at end
print ,,,%,,, ‘' tab tab tab x tab tab tab
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3.5.23 VM.RESTART

VM.RESTART limpa as variaveis do erro no tempo de execugao e causa a execugao do
programa para reiniciar do comego do programa. Qualquer Interrupgéo, Sub-Rotina, instrugbes
WHEN ou circuitos em processo sao abortados. Esta instru¢éo € usada para continuar a
execucao do programa depois de um manipulador de erro de tempo de execuc¢éo ou para
abortar a partir das instrugées WHEN sem satisfazer a condigao.

VM.RESTART nao limpa a area de dados ou altera qualquer programa ou variavel de

movimento.

3.5.24 Selecionar caso

Select Case test-expression
Case expression-listl
...statement blockl...
Case expression-list2
...statement blockl...
Case expression-1ist3
...statement blockl...
Case Else
...else block...
End Select

a expressao de teste deve avaliar para um valor INTEGER ou FLOAT.

a lista-de-expressdes1 é uma lista ndo vazia de caso definido, separada por virgulas.

Pode haver apenas um outro caso e, se presente, ele deve aparecer como o ultimo caso. Ele

s6 é selecionado se todos os outros testes falharem.
o caso definido pode ser qualquer um dos seguintes:

expr
expr to expr (tests inclusive
<<I =r T = >)

N 4

1L =

(closed range))
is relop expr

is expr (equiv to expr”)

As instrucdes para selecionar caso onde as expressodes do caso definido sdo compostas
unicamente de constantes inteiras sdo avaliadas de forma muito mais rapida no tempo de
execucgao. (Casos envolvendo variaveis devem ser transformadas para instrugbes se-entdo-

outro logicamente equivalentes.)

3.5.25 Static
Static var1 [, var2[...]] como tipo
onde tipo é:
numero inteiro de 32 bits INTEGER
FLOAT IEEE flutuagao de precisao Unica
STRING o comprimento padréo é de 32 caracteres

A estatica é usada para declarar variaveis antes de usar. Todas as variaveis (exceto os
parametros) devem ser declaradas antes de elas poderem ser usadas. A instrugao Static é
usada em uma Fung&o, Sub ou Interrupt para especificar que o valor das variaveis
especificadas seja lembrado mesmo quando a Fung&o ou Sub estéa concluida. A préxima vez
que a Funcéo, Sub ou Interrupgao for executada, o valor estara disponivel.

Exemplo:
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Main
while 1
call MySub
pause (1)
wend
End Main
lmm e Subroutines and Functions ------------
sub MySub
dim x as integer 'value is forgotten
static y as integer 'value is remembered
x= x + 1
y=y+1
print x,y
end sub
3.5.26 Parar

Para a execugao do programa.

3.5.27 Sub...End Sub

Sub [argument-1list]
...pbody of the sub-procedure...
End Sub

Declarar uma sub-rotina. Invocado por chamado. Opcionalmente utiliza argumentos. Tal como
acontece com a Funcéo, é ilegal fornecer um lista de parametro vazia (‘()’) se a sub-rotina ndo
tem parametros.

3.5.28 Troca

Swap x, Yy

Troca os valores das variaveis. Os tipos das variaveis devem ser os mesmos. N&o funciona
em matrizes ou cadeias.

3.5.29 When

When when-condition , when-action

When é usada para a resposta de saida muito rapida para determinadas condi¢gdes de entrada.
Vocé especifica a condigdo e agdo. Ao encontrar When, a execugao do programa espera até
que a condigdo definida seja satisfeita. O programa executa imediatamente a agao e continua
com a préxima linha do programa.

A instrugdo When fornece o bloqueio de varias variaveis quando a condicdo When é satisfeita.
Estas variaveis sao:

WHEN.DRVHANDWHEEL | WHEN.FB1MECHPOS
WHEN.PLCMD WHEN.DRVTIME
WHEN.PLFB
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O software verifica pela condig&o definida na taxa de 4Khz. A agdo when é enfileirada e
executada imediatamente. Depois que a condicdo when for atendida a agdo when sera
executada dentro de 25 microssegundos.

3.5.30 While...Wend

While condition
...statement block...
Wend

While...Wend diz para o programa executar uma série de instrugdes tao longas quanto uma
expressao depois que a instrugdo While é verdadeira.

Se a expressao é verdadeira, as instrugdes do circuito entre While ans Wend sdo executadas.
A expressao € avaliada novamente e se a expressao ainda é verdadeira, as instrugées do
circuito sdo executadas novamente. Isso continua até que a expressao nao € mais verdadeira.
Se a expressao ndo é verdadeira, a instrugao imediatamente seguindo a instrugao Wend é
executada.

3.6 Fungodes embutidas

Uma fungdo que tem um argumento numérico (tanto FLUTUANTE quanto INTEIRO) retorna o
mesmo tipo. A coercao entre INTEIRO e FLUTUANTE n&o é realizada a menos que
necessario. (notagéo - os argumentos n e m referem-se aos tipos INTEIROS, como na
definigdo da fungdo MID$, cuja assinatura é MID$ (cadeia, inteiro, inteiro).

Nome Args Retornar Semantica

ABS() (pagina71) | numérico| numérico| valor absoluto

ATAN() (pagina 73) | flutuagao| flutuagéo| arco tangente (radianos)

truncado (arredonda para o int mais
préximo)

COS() (pagina 76) | flutuagéo| flutuagdo| cosseno

EXP() (pagina 77) | flutuagéo| flutuagéo| e * arg, arg 88,02969 (estouro g/s)

CINT() (pagina 75) | numérico| int

FIX() (pagina 78) | numérico| int truncado (arredonda para zero)

INT() (pagina 82) numeérico| int truncado (arredonda para -INFINITO)
LOG() (pagina 86) | flutuagao| flutuagao| log natural

;%610() (pagina flutuagao| flutuagao| log de base 10

SGN() (pagina 93) | numérico| inteiro sinal do argumento: -1, 0, 1
SIN() (pagina 94) flutuagao| flutuagao| seno (radianos)

SQR() (pagina 96) | flutuagéo| flutuagéo| raiz quadrada de arg
TAN() (pagina 99) | flutuagao| flutuagéo| tangente (radianos)

Fung¢ao da cadeia Descricao

'(Ap\zgiga 72) cadeia| int Cadigo ASCII para o 1° caractere

CHR$() Cadeia de um caractere contendo o caractere com o
(pégina 74) int cadeia cédigo ASCII de arg. Se arg 255, retorna CHR$ (arg
pag % 256).

HEX$() int cadeia Hexadecimal rep para impresséao de arg (sem
(pagina 79) implicar &H).
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Func¢ao da cadeia Descrigao

INKEY$() cadeia A cadeia de um caractere, lida da porta serial.
(pagina 80) Retorna “” se nao existe caractere disponivel.
INSTR() [pos], indice de str2 em str1, ou 0 se ndo encontrado. O
(pégina 81) str1, |int primeiro arg opcional especifica onde comegar a
Pag str2 pesquisa (padrdes para a posi¢éo 1).
I&;’;ﬁ:ig) cad cad Retorna a copia em letras mindsculas do arg.
I('F)Eé‘;ﬁ()s 4) cad,n | cad Retorna caracteres mais a esquerda n da cad.
(Lp:zézi(ria 85) cad int Retorna o comprimento da cad em bytes.
I(_;;rélz:r':/f&) cad cad Cortar espagos a esquerda.
MID$ cad,n cad Retorna a subcadeia comegando na posigao n [para
(pagina 89) | [,m] até m bytes].
8§;§2 90) n str Representacao da cadeia octal de arg.
E’I;Z'i-fg%q) cad,n | cad Caracteres n mais a direita da cad.
I(?):;:\;I%(Z)) cad cad Cortar espacos a direita.
(?)Z';gfgg) n cad Retorna uma cadeia de n espacos.
Z;;i(a) 97) n cad Representacao da cadeia decimal da cad.
(Sp;;::(gi()) n,cad | cad Retorna n cépias do primeiro caractere da cad.
TRIM$()
(pagina cad cad Cortar espacos iniciais E finais.
100)
UCASE$()
(pagina str str Retorna a cépia em letras maiusculas do arg.
101)
VAL()
pagina ca numeérico| Retorna o valor numérico da str.
(pég d . Ret | ‘rico da st
102)

3.6.1 Parametros e Comandos

A linguagem AKD BASIC é aumentada por um conjunto de parametros, parametros de
entrada\saida e comandos predefinidos. Os parametros definem os parametros de controle
especificos do motor e os comandos predefinidos para controlar o motor.

Por exemplo, MOVE.ACC, MOVE.DEC, e MOVE.RUNSPEED s&o usados para definir a taxa

de aceleragao, taxa de desaceleragao e velocidade do motor comandado para o proximo
movimento comandado:

MOVE .ACC = 1000.0
MOVE.DEC = 1000.0
MOVE .RUNSPEED = 500.0
MOVE . GOVEL
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O fragmento de programa acima configura os parametros de movimento relevantes e comanda
o motor para mover na velocidade especificada.

Vocé nao pode criar variaveis (ou nomes de fungdes, etc.) que acompanham outras
predefinidas. Para uma lista completa de parametros e comandos, consulte a se¢éo Guia de
parémetros neste manual.

3.7 Expressoes

3.7.1 Expressoes aritméticas

Expressdes aritméticas (expressdes envolvendo INTEIRO e valores FLUTUANTES) usam os
seguintes operadores.

3.7.2 Operadores numéricos
Os operadores maiores na tabela tém maior precedéncia que os operadores abaixo.

Operador Assoc Nome

A direita exponenciagao

- direita sut’)t.rag:éo
unaria

* esquerda| multiplicar

/ esquerda| dividir

MOD esquerda | médulo

+ esquerda| adicionar

- esquerda| subtrair

3.7.3 Operadores logicos

Operador Assoc  Explicagdo

=,<> 2 < <, > <= >= esquerda | operadores matematicos
NOT (pagina 110), BNOT (pagina direita not, binario not

106)

1A(;\I5I;) (pagina 104), BAND (pagina esquerda| and, binario and

OR (pagina 111), BOR (pagina 107),
XOR (pagina 115), BXOR (pagina esquerda| or, binario or, xor, binario xor
108)

Expressodes légicas (como, por exemplo, na condi¢gao de uma instrugéo 'se') também usam
esses operadores. As cadeias sdo concatenadas com o operador "+". As expressoes logicas
sao formadas de cadeias, usando os operadores de comparagdo NOT, AND, OR, e BXOR,
onde uma cadeia vazia significa FALSO e uma cadeia ndo vazia significa VERDADEIRO.

Numeros inteiros sao forgados a valores de ponto flutuante conforme necessario. Valores de
ponto flutuante sao arredondados quando forgados a valores de nUmeros inteiros.

Os operadores légicos nao estdo em curto-circuito NOT (ou seja, ao executar o codigo).
se um(x) ou b(y) ou c(z) logo ...
se a(x) for verdadeiro, b(y) e ¢(z) ainda sdo invocados.

Operadores booleanos Bxxx s&o fornecidos para suportar légicas binarias em valores de
numeros inteiros. Eles operam de maneira muito diferente dos seus equivalentes ldgicos. Por
exemplo:
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2 e 1temovalor-1 (VERDADEIRO, desde que o operando seja ‘verdadeiro’), mas 2 bitand 1
tem o valor 0 desde que nenhum bit correspondente seja 1).

Similarmente, 3 ou 4 tem o valor -1(VERDADEIRO desde que pelo menos um operando nao
seja FALSO), enquanto que 3 BOR 4 tem o valor 7 (os trés Isbs s&o definidos).

Lembrar que os operadores légicos e relacionais retornam os valores numeéricos, 0 para FALSO
e -1 para VERDADEIRO. Qualquer valor diferente de FALSO é considerado ser logicamente
equivalente a VERDADEIRO para os propdsitos dos operadores légicos.

Isto é sintaticamente incorreto para o cédigo:

dim a, b, ¢, x as integer
x = a < b <c

3.7.4 Operadores de Cadeias

Operador Assoc Nome

<, > K, 2=, <> <= >= naoassoc | comparagdes de cadeia
concatenagao de

+ esquerda .
cadeia

N&o ha coergdo implicita entre cadeias e tipos numéricos. A comparagao de cadeia diferencia
mailsculas e mindsculas. As comparagdes relativas sao feitas usando a ordem léxica ASCII.
A cadeia vazia é ordenada antes de todas as outras. Os operadores de comparagdo de cadeias
nao sdo associativos porque avaliam um valor numérico.

3.7.5 Exemplo
N3ao faz sentido dizer que a$ = b$ = c$.
E sensato dizer que x = a$ = b$

x & designado como valor VERDADEIRO se a$ for o mesmo que b$, e FALSO em caso
contrario.

3.8 Invocacgao de fungao
Uma invocagéo de fungéo é denotada como:

var = func(argl, arg2, ..., argn)

Os argumentos s&o passados pelo valor (ou seja, modificagdes feitas nos parametros formais
dentro de uma fung&o nao se refletem nas reais). As matrizes também s&o passadas pelo valor
para fungbes. As matrizes ndo podem ser retornadas por uma fungédo. Uma fungao sem
argumentos é invocada apenas usando o nome da fungao. Por exemplo, se nenhuma-fung ndo
tem argumentos, entdo nenhuma_fung esta correta e nenhuma_fung() € invalida.

O valor de retorno de uma fungao n&o pode ser ignorado pelo operador. Se o valor de retorno de
uma fungao é regularmente ignorado, a fungéo deve ser gravada novamente como uma sub-
rotina (uma fung&o sem valor de retorno).

3.8.1 S$INCLUDE

Use $INCLUDE para incluir textualmente um arquivo em outro. A instrugdo $INCLUDE é uma
forma simples e poderosa de criar uma familia de aplicagdes consistente. Ao incluir arquivos
de origem contendo as fungbes mais usadas, sub-rotinas, definicbes constantes, réplicas,
etc., vocé controla a origem de cada aplicagdo. Quando vocé altera a origem, vocé pode
atualizar cada aplicagao de forma simples através da recompilacéo (ver Otimizagoes).
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Um arquivo ndo pode incluir-se, nem direta, nem indiretamente. O agrupamento de arquivo
incluir & permitido, mas limitado a uma profundidade maxima predefinida (atualmente 16).

O caminho de um arquivo incluir relaciona-se ao diretério do arquivo incluir, ndo ao diretdrio de
operagao atual do compilador. Suponha, por exemplo, que o programa de origem esta no
diretério C:\WORK, e inclui o arquivo .C\H\HEADER, e o arquivo HEADER inclui o
COMMON. O compilador procura por COMMON em C:\H, ndo em C:\WORK.

C: \WORK

A.BAS

SINCLUDE “..\H\HEADER”
C:\H

HEADER

$INCLUDE “COMUM”

Erros de compilagao ocorrem quando um arquivo é incluido varias vezes. Por exemplo, se
B.BAS inclui arquivos MATH e INCL, e INCL também inclui MATH, MATH ¢é incluido duas
vezes, causando um erro em tempo de compilagao.

B.BAS
SINCLUDE “MATH”
SINCLUDE “INCL”
INCL
SINCLUDE “MATH”

3.9 Listas de parametros de funcéo e matrizes

Quando um parametro de matriz (formal) de uma fungao ou sub-rotina € declarado, o nimero de
dimensdes ¢é especificado, mas a extensao de (nUmero de elementos em) cada dimens&o nao
€ especificada. Isto permite ao programador alguma liberdade quando invocando tal fungéo.
Por exemplo, uma fungao pode ser definida para pegar uma matriz de uma dimenséo e
computar a soma dos elementos na matriz. Uma fung&o Unica pode ser gravada para pegar
uma matriz de uma dimensao de qualquer tamanho e computar a soma de maneira correta.
(Porque AKD BASIC verifica os limites da matriz no tempo de execug¢do em cada acesso, ndo
existe risco de uma fungao ler ou gravar fora dos limites da matriz.)

Quando um parametro formal para uma fung&o € uma matriz, em vez de especificar a extenséo
de cada dimensao, uma lista de variaveis é usada para ambos especificarem implicitamente o
numero de dimensdes e para manter a extenséo de cada dimensao. Estas variaveis séo
somente para leitura e ndo podem ser modificadas dentro da funcgao.

Adote uma convencgéo para designar nomes aos espagos reservados. Uma destas
convengdes é para usar o nome da matriz com um sufixo numérico. Por exemplo,

function f(a(al,a2,a3) as integer) as integer

onde a1, a2, e a3 s&o as variaveis que obtém as extensdes da matriz, a.
A fungéo f acima seria chamada da seguinte forma:

dim x array(3,4,5) as integer
dim y array(1l,2,10) as integer
print f(x array()) + f(y array())

Em ambas as invocagdes de f, a fungdo determina corretamente a extensao de cada dimenséao
da matriz passada.

Lembrar que ao passar uma matriz para uma fungao, o tipo da matriz deve combinar
EXATAMENTE com o tipo esperado pela fungdo. Diferente de argumentos escalares
(implicitamente forgados da flutuag&o para int ou de int para flutuagéo), matrizes NAO s&o
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forcadas. Uma tentativa de passar uma matriz inteira para uma func&o que espera uma matriz
de flutuagao resulta em um erro em tempo de compilagéo.

3.9.1 Otimizacgoes

Como mencionado em uma seg¢ao anterior, definicbes constantes sdo completamente
‘dobradas’ no ponto de definigao. Isto € um codigo eficiente. Expressdes constantes dentro
das instrucdes do AKD BASIC também s&o dobradas sob certas condi¢gdes. Por exemplo, na
instrucao:

const PI = 3.1415926535
Main

Print PI"2
End Main

O valor de PI1*2 no é computado no tempo de execugéo. Ele é detectado como um valor
constante e pré-computado pelo compilador como uma constante literal Unica para ser
impresso.

Similarmente, a constante literal 3*4*P| em
X =3 * 4 * PI * x

€ dobrada no tempo de compilagéo, deixando somente uma multiplicagao a ser realizada no
tempo de execugéo.

Entretanto, certas expressdes constantes nao sao dobradas. Por exemplo:
x =3 * PI * x * 4

€ computado no tempo de execugao, envolvendo 3 multiplicagdes porque a analise de
expressoes constantes néo tenta explorar leis de comutatividade algébrica. Como os
operadores aritméticos basicos sdo ‘associativos a esquerda’, vocé pode garantir o melhor
desempenho agrupando fatores constantes juntos para a esquerda (ou usando uma nova
definigao constante).

Se uma fungdo nao é referenciada (transitivamente da MAIN, mais os manipuladores de
interrupgdo), o compilador ndo gera cadigo para isso. Entao, vocé pode liviemente $include
bibliotecas com um cédigo n&o utilizado (por ex., uma biblioteca completa contendo fungdes
suportando varias configuragdes possiveis de eixo). Embora o compilador analisa e verifica
toda a fonte incluida, ele ndo gera codigo no programa baixado.

Se os casos selecionados sao todos constantes, um codigo mais eficiente é gerado. Se um
caso é uma variavel, o cédigo gerado é equivalente a uma cadeia de instrugdes se-entdo-outro
para todos os casos.

Se qualquer um dos casos é um intervalo em aberto (por ex., € 10), ou cobre um amplo
intervalo (por ex., 1 a 1000), uma rapida pesquisa de tabela & gerada.

Se todos os casos sdo constantes, e podem ser agrupados em subconjuntos localmente
densos, o0 codigo mais rapido possivel é gerado — uma pesquisa binaria de tabelas de
expedi¢do, seguido por um salto indireto através da tabela. Se velocidade € uma consideragao,
mantenha seus casos constantes e proximos. (valores formam um conjunto razoavelmente
denso.)

O compilador realiza a eliminagdo de codigo morto limitada baseado em analise constante
simples. Por exemplo:

const DEBUGGING = FALSE
Main
dim i, sum as integer
for i = 1 to 10
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sum = sum + 1
if DEBUGGING then
print “partial sum is

”

; sum
next i
End Main

Como o valor de DEPURACAO é FALSO, o compilador reconhece que a impress&o da soma
parcial nunca acontece e néo gera a instrugéo de impressao. Isto permite que vocé coloque o

codigo de depuragao em locais estratégicos em seus programas e efetivamente desabilita ele
quando envia uma versao de produgao (diminui o tamanho para o codigo gerado).

Esta eliminagao de cédigo morto também se aplica para fungdes cujo Unico ponto de referéncia
esta no codigo eliminado. As fungdes tornam-se codigo morto e nenhum cédigo é gerado para
as suas definigdes.

O compilador n&o elimina a instrug&o de impressao do programa seguinte:

dim DEBUGGING as integer
Main
dim i, sum as integer
DEBUGGING = FALSE
for i = 1 to 10
sum = sum + 1
if DEBUGGING
print“partial sum is

”

; sum
next i
End Main

Nesse caso, a instrucdo de impressao nunca € executada, mas o cédigo para implementar é
gerado porque o valor da DEPURACAO inteira pode ser alterado pela Depuragéo do Ambiente
de Desenvolvimento Integrado do AKD no tempo de execugao, fazendo com que a instrugdo
de impresséo seja executada!l

3.10 AKD BASIC ModBus TCP/IP

Modbus TCP/IP, ou Modbus TCP, é uma variante do Modbus usado para comunicagdes em
redes TCP/IP, conectando sobre a porta 502. Um max. de 3 mestres podem ser conectados
em um drive ao mesmo tempo. O padrao do Modbus limita um mestre para 256 escravos.
Modbus e Workbench (telnet) podem ser conectados ao mesmo drive ao mesmo tempo. Como
Modbus e Telnet sdo processados na tarefa de fundo do AKD, atraso de 5~10mS entre
mensagens irdo evitar a perda de dados dos limites de segao da tarefa de fundo.

3.10.1 Tabela de parametros do Modbus

Para uma lista de parametros e seus enderegos Modbus, acesse a Tabela de parametros do
Modbus.

Para mapeamento de 64 bits a 32 bits, acesse Mapeamento de Parametros de 64 bits para 32
bits no Modbus.

3.10.2 Tipos de registro e dados do ModBus

Todos os parametros predefinidos do AKD s&o Modbus de 32 bits ou de 64 bits (alguns com e
alguns sem sinal).

Como a maioria dos produtos de IHM nao suportam os numeros de 64 bits, o AKD também
possui uma série de parametros equivalentes de 32 bits. Ex: PL.FB € um numero inteiro de 64
bits sinalizado com o numero de enderego 588. Ha também PL.FB_32 como um numero inteiro
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de 32 bits sinalizado com o numero de enderego 2072. PL.FB_32 s&o os dois menores
registros de 16 bits do PL.FB.

O enderegamento tipico de tag da IHM precisara de um “40000” a ser adicionado ao nimero de
enderego do Modbus. Ex: Para criar uma tag em uma IHM para ler PL.FB_32, o numero de
endereco 42072 deve ser usado.

Todo pardmetro de comando do AKD precisara escrever um “1” para acionar o comando. Ex:
DRV.EN ¢ usado para habilitar o drive. Para acionar o comando, envie “1” como um numero
inteiro de 32 bits para o enderego 254.

3.10.3 Variaveis criadas pelo usuario com numeros de endere¢co do Modbus designados

Um numero de enderego Modbus pode ser designado a variaveis de usuario. A faixa de
numeros disponiveis € de 5000 a 5999. Um programa de exemplo:

Dim int2 as integer
Dim fltl as float

Dim longl as long
MBInfo

SMBMap32 (5001, int2)
SMBMap64 (5003, longl)
SMBMapfloat (5007, f1t1)

End
| commoossoooom= Mailn Prograi ——-ssooseooosoomonommmmmme
Main
'setup some data to be read
int2 = 262144
fltl = 1.234
Longl = 17179869184
End Main

Observe que os numeros de enderego tem que ser pulados para variaveis mapeados maiores
que 16 bits. Ex: No programa acima, 5001 foi designado para um numero inteiro de 32 bits,
entdo o numero seguinte disponivel seria o 5003.

3.10.4 Tabela de falha do drive

O parametro MODBUS.FAULT1 a MODBUS.FAULT10 é usado para ler qualquer condi¢géo de
falha do drive. Os parametros de falha sdo carregados com o cédigo de falha do AKD, iniciando
com o parametro MODOBUS.FAULT1. DRV.CLRFAULT ira redefinir o drive e limpar
quaisquer dados em MODBUS.FAULT1 to MODBUS.FAULT10.

As tabelas de falhas da IHM precisam apenas monitorar MODBUS.FAULT1, mas relata
falhas, se presentes, de 1a 10.

3.10.5 Dimensionamento de parametro de drive no Modbus

Os parametros predefinidos de velocidade, posicao, aceleragao e desaceleragao do AKD
usam o dimensionamento do Modbus e ndo usam as "unidades de usudrio" configuradas no
Workbench.

MODBUS.PSCALE

MODBUS.PIN

MODBUS.POUT

O padrao € 220 contagens/ rev, 2220 contagens/seg e 220 contagens/seg"2
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Variaveis definidas pelo usuario, que possuem numeros de enderego Modbus designados, nao
sao afetados por este dimensionamento.

3.10.6 Parametros Modbus AKD especiais
MODBUS.DIO

Bit0a6 |DIN.STATES
Bit 16 e 17| DOUT.STATES

MODBUS.DRVSTAT

Bit 0| Drive Active
Bit 1| STO Status
Bit 2] Pos Hw Limit
Bit 3] Neg Hw Limit
Bit 4| Limite Sw pos
Bit 5| Neg Sw Limit

MODBUS.DRV

Bit 0| Parar
Bit 1| Habilitar

MODBUS.MOTOR

Bit 0| Possui freio

Bit 1| Liberacao do freio
MODBUS.HOME

Bit O] Iniciar Homing
Bit 1| Definir (posigéo atual como posi¢ao inicial)

MODBUS.MT

Bit 0| Limpar (limpa o MT.NUM da tarefa de movimento)

Bit 1| Continuar

Bit 2| Carregar (carrega o MT.NUM da tarefa de movimento)
Bit 3| Definir

Bit 4| Mover (inicia o movimento do MT.NUM)

MODBUS.SM

Bit 0] Uma dire¢ao (define 0 SM.MODE para O ou 1)

Inicia 0 movimento:

Acionado pela borda

0 — 1: Inicia movimento (execugéo de SM.MOVE)

1 — 0: Para o movimento (execugédo de DRV.STOP)

Bit 1

3.10.7 Mapeamento dinAmico do Modbus

Para mais informagdes sobre o Mapeamento dindmico do Modbus, acesse Mapeamento
dindmico do Modbus sob Manuais de rede.
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3.1

Perfis de came

No AKD, um came & ciclico, geralmente com relag&o nao linear entre a posigao do encoder
mestre e posig&o do escravo (motor). A relagéo entre contagens escravo e mestre ndo € mais
uma relagéo constante mas muda como uma fungao das contagens mestre. Como em
engrenagem eletrOnica, uma vez que o came é ativo, o programa nao mais precisa adicionar
nada especial para manté-lo — o perfil do movimento é repetido indefinidamente até que o came
€ desativado.

Na terminologia de cames, um mestre € normalmente um encoder externo. O encoder é

conectado na porta de entrada do encoder AKD BASIC no X9. Também é possivel usar o
encoder virtual (interno) do AKD BASIC.

3.11.1 Procedimento

Para usar um perfil de came no AKD BASIC, vocé deve:

1. Criar o perfil de came (CAM.CREATE).
2. Ativar o perfil de came (CAM.ACTIVATE).

3.11.2 Variaveis relacionadas

CAM.MASTER: Especifica a fonte da entrada da tabela came para perfis came.

CAM.CORRECTDIR: Especifica a diregdo do movimento de corregéo que € feito quando uma
nova tabela came é ativada (configurando CAM.ACTIVATE = n).

CAM.ADDPOINT: Adiciona o “ponto” especificado (posicdo mestre e posi¢éo escravo
correspondente) para a tabela came sendo criada.

3.11.3 Assistente de came

O assistente de came é desenvolvido para resolver aplicagces cortados no comprimento. A
figura abaixo mostra uma configuragao tipica:

r o~ .
Lamina

N .

_._._.1"1.".

M2 M3
| M5 |

Nesta aplicagéo, o material esta sendo alimentado por baixo de uma faca rotativa. O encoder
mestre mede o movimento para frente do material por baixo da faca. O motor escravo controla
arotagao da faca. Para isto funcionar de forma apropriada, o motor escravo deve ser
controlado (como uma fungao das contagens do encoder mestre) assim como a lamina da faca
rotativa:

1. Mantém-se fora do caminho até que a quantidade adequada de material tenha
passado
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2. Acelera para que a velocidade da faca corresponda com a velocidade do material
durante o corte

3. Desacelera de volta para a velocidade original até que o material esteja quase na
posi¢ao para o proximo corte

A faca rotativa acelera ou desacelera para combinar com a velocidade do
material na fase de corte, dependendo da circunferéncia da faca rotativa ser
menor ou maior que o comprimento do pedago a ser cortado. Vocé pode
precisar trocar os termos ‘acelerar’ e ‘desacelerar’, ou simplesmente pensar
neles como quantidades sinalizadas.

A instrugcdo CAM.ADDPOINT do AKD BASIC especifica um perfil de came como um
mapeamento da posicdo mestre para a posicdo escravo. O problema se refere a aceleragdes e
velocidades relativas. Ndo € sempre claro como chegar da velocidade e da aceleragao para a
posigao.
O assistente de came foi desenvolvido para tornar estas aplicagdes faceis de implementar.
Vocé forece:
1. As posi¢des mestre correspondentes ao comprimento do material a ser cortado
2. As posigdes escravo correspondentes a uma rotagdo completa da faca em relagéo

as posicdes mestre

Uma vez que vocé forneceu estes trés fragmentos de informagdes, o assistente de came
automaticamente:

1. Gera uma sub-rotina para criar a tabela came
2. Gerauma sub-rotina para ativar a came

3.11.4 Exemplo

Vocé pode criar uma came para aproximar qualquer fungao continua, mas o assistente de
came nao pode ajudar vocé com ela. A técnica basica é desenvolver uma expressao AKD
BASIC (ou fungéo) definindo a posi¢cao escravo com um fungéo da posicdo mestre e usar ela
para gerar uma série de instrugdes CAM.ADDPOINT nos intervalos de posigdo mestre
apropriados, tal como o mostrado na proxima figura.

2000
1500
1000¥

5001

; AWAYWAVY N
500+ JW, U4ooo 6\(/0 8000 10000 12000

-1000+

Posicao Slave

=

Contagem do Codificador Master
-1500+4

-2000-

3.11.5 Programa

Params
End Params
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l cmmmeceeoeee=== Define (dim) Global Variables --——————-
const MC = 10000 'master counts in total cycle

const NPOINTS = 501 'number of points in cam profile
const pi = 3.1415926535

const k = 0.69314718 / 100

const w =1/ (7.5 * pi)

CAM.ACTIVATE = 0 'Turn off any active cams
'sets resolution in counts/rev of Virtual Encoder
FB2.ENCRES = 2500
CAM.MASTER = 1 'Master = virtual encoder only
CAMVM.DIR = 0 'set direction of virtual master
CAMVM.FREQ = 1000 'set virtual master speed
call CamCreate 2
'Generate a cam that does exponentially-
'damped sinusoidal motion and activate it.
'Please note that since we are computing
'500 points of slave profile here several
'seconds will elapse during the calculation
'of the cam table.
call ActivateCam 2
CAMVM.GOVEL'virtual master to run at CAMVM.FREQ
While 1 : Wend

End Main

Sub CamCreate 2
'This code creates a cam whose profile
'is an exponentially damped sine wave.
dim m, s as float
dim i as integer
CAM.CREATE (2,501)
for i = 0 to NPOINTS-1

m=1i * (MC / (NPOINTS-1))'master position
s = (1 / exp (1.5 * k * i)) * sin (2 * pi * w * 1)
's = computed slave position
CAM.ADDPOINT (m, 65536 * s)
Next i
End
CAM.CREATE
End Sub

Sub ActivateCam 2
'Need to disable the drive before changing positions
DRV.SWENABLE = 0
MOVE .POSCOMMAND = 0 'Zero out slave position
EXTENCODER.POSITION = 0 'Zero out real master encoder
position
CAMVM.POSITION = 0 'Zero out virtual master encoder position
EXTENCODER.POSMODULO = MC 'Set master modulo value
PL.MODPEN = 1 'Enable slave modulo
PL.MODP2 = 65536 'Set slave modulo value
DRV.SWENABLE = 1 'Enable drive
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CAM.ACTIVATE = 2 'Start the cam
End Sub

3.11.6 Encoder virtual (mestre virtual)

O encoder virtual € um gerador de contagem interna que € usado com a entrada para a came.
Ele é controlado de forma muito parecida com o gerador de perfil usado para controlar o
movimento do motor. Os parametros e as instrugdes associadas com o encoder virtual sdo
listadas abaixo:

CAMVM.DIR
CAMVM.FREQ
CAMVM.GOREL
CAMVM.GOUPDATE
CAMVM.GOVEL
CAMVM.MOVING
CAMVM.POSITION
CAMVM.RELATIVEDIST
CAMVM.STOP

3.11.7 Parametros Move
CAMVM.DIR especifica a dire¢do para CAMVM.GOVEL
CAMVM.RELATIVEDIST especifica a distancia para CAMVM.GOREL

CAMVM.FREQ especifica a velocidade (frequéncia) para CAMVM.GOREL e
CAMVM.GOVEL

3.11.8 Instrug¢des Move
CAMVM.GOREL executa o movimento incremental
CAMVM.GOVEL executa o movimento de velocidade
CAMVM.GOUPDATE atualiza os parametros do movimento no movimento em progresso
CAMVM.STOP para o movimento

3.11.9 Outras variaveis para o encoder virtual

CAMVM.POSITION fornece o valor do contador interno. Isto deve ser definido para zero antes
de ativar acame.

CAMVM.MOVING indica se um movimento esta em progresso

O encoder virtual € usado como a entrada para a came, tanto sozinho (como um mestre virtual)
quanto em combinagao com o encoder real (EXTENCODER.POSITION), para adicionar um
desvio para a posi¢gao mestre. Esta funcionalidade é controlada pela variavel, CAM.MASTER.

FB2.ENCRES (resolugdo do encoder externo e/ou encoder virtual) deve ser definido para um
valor realista em contagens/rev s6 quando usando o encoder virtual. Quando usar o encoder
virtual e um encoder real para o encoder mestre, o encoder virtual usa a resolugao do encoder
real (FB2.ENCRES).
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4 Referéncia rapida: Parametros, funcoes,
operadores

Esta secdo contém as fungdes, os parametros, as instrugcdes e as variaveis disponiveis para o AKD
BASIC. As tabelas abaixo listam todos os pardmetros que podem ser citados na exibigao do programa.

4.1 AKD Parametros e Comandos

Esta tabela lista os parametros e comando da documentagao do Drive Basico AKD que esta disponivel
no AKD BASIC. Para descrigdes detalhadas de cada parédmetro, clique nos links abaixo ou acesse o
Anexo A do AKD Manual do Usuario.

Parametro ou comando @ Tipo Descricao

Entrada analégica (AIN)

AIN.CUTOFF (pagina NV Define a frequéncia de corte do filtro passa-baixa de entrada
141) analdgica. (pagina 141)

AIN.DEADBAND (pagina|] NV Define a banda morta do sinal de entrada analdgico. (pagina 142)
142)
AIN.DEADBANDMODE NV Define a banda morta do modo de entrada analégico. (pagina 144)
(pagina 144)
AIN.ISCALE (pagina 146)] NV Define o fator de escala de corrente analégica. (pagina 146)
AIN.MODE (pagina 147) NV Modo de entrada analdgica (pagina 147)

AIN.OFFSET (pagina NV Define o desvio de entrada analdgica. (pagina 148)

148)

AIN.PSCALE (pagina NV Define o fator de escala de posigao analdgica. (pagina 149)
149)

AIN.VALUE (pagina 151) S/L | Lé o valor do sinal de entrada analégica. (pagina 151)
AIN.VSCALE (pagina NV Define o fator de escala de velocidade analdgica. (pagina 152)
152)

AIN.ZERO (pagina 154) |Comando| Zera o sinal de entrada analdgica. (pagina 154)
Entrada analégica 2

(AIN2)

AIN2.CUTOFF (pagina [NV Define a frequéncia de corte do filtro passa-baixa de entrada
156) analdgica 2. (pagina 156)

AIN2.DEADBAND NV Define a banda morta do sinal de entrada analégica 2. (pagina 157)
(pagina 157)

AIN2.DEADBANDMODE|NV Define a banda morta do modo de entrada analégica 2. (pagina
(pagina 158) 158)

AIN2.MODE (pagina 159) [NV Modo de entrada analdgica 2 (pagina 159)

AIN2.OFFSET (pagina [NV Define o desvio da entrada analdgica 2. (pagina 160)

160)

AIN2.VALUE (pagina S/L Lé o valor do sinal de entrada analdégica 2. (pagina 161)

161)
AIN2.ZERO (péagina 162) |Comando|Zera o sinal de entrada analdgica 2. (pagina 162)
Saida analégica (AOUT)
AOUT.CUTOFF (pagina NV  |Define a frequéncia de corte do filtro passa-baixa de saida
164) analdgica. (pagina 164)

AOUT.ISCALE (pagina NV Define o fator de escala de corrente analdgica. (pagina 168)
168)
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Parametro ou comando @ Tipo Descricao

AOUT.MODE (pagina NV Define 0 modo da saida analdgica. (pagina 169)
169)
AOUT.OFFSET (pagina NV | Define o desvio de saida analdgica. (pagina 171)
171)

AOUT.PSCALE (pagina NV Define o fator de escala de posi¢ao analdgica. (pagina 172)

172)

AOUT.VALUE (pagina NV Lé o valor da saida analdgica. (pagina 174)

174)

AOUT.VALUEU (pagina L/G |Define o valor de saida analdgica. (pagina 175)

175)

AOUT.VSCALE (pagina NV Define o fator de escala da velocidade para a saida analdgica.

176) (pagina 176)

Saida analégica 2

(AOUT2)

AOUT2.CUTOFF (pagina INV Define a frequéncia de corte do filtro passa-baixa de saida
179) analogica 2. (pagina 179)

AOUT2.MODE (pagina [NV Define 0 modo da saida analdgica 2. (pagina 180)
180)

AOUT2.0FFSET (pagina [NV Define o desvio 2 da saida analdgica. (pagina 181)
181)

AOUT2.VALUE (pagina |NV Lé o valor da saida analdgica 2. (pagina 182)

182)

AOUT.VALUEU (pagina |L/G Define o valor da saida analdgica 2. (pagina 183)
183)

Captura (CAP)

CAPO0.EDGE, NV Seleciona a borda de captura. (pagina 205)
CAP1.EDGE (pagina

205)

CAPO.EN, CAP1.EN NV Habilita ou desabilita o motor de captura relacionado. (pagina 206)
(pagina 206)

CAPO.EVENT, NV Controla a loégica de pré-condigéo. (pagina 207)
CAP1.EVENT (pagina

207)

CAPO.FILTER, L/G | Controla a légica de pré-condi¢do. (pagina 207)
CAP1.FILTER (pagina

210)

CAPO0.MODE, NV Seleciona o valor capturado. (pagina 211)

CAP1.MODE (pagina
211)

CAPO.PLFB, S/L | Lé o valor de posigéo capturada. (pagina 212)

CAP1.PLFB (pagina 212)

CAPO0.PREEDGE, NV Seleciona a borda da pré-condig&o de captura. (pagina 213)
CAP1.PREEDGE

(pagina 213)

CAPO.PREFILTER, NV Define o filtro para a fonte de entrada de pré-condic¢ao. (pagina
CAP1.PREFILTER 214)

(pagina 214)
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Parametro ou comando @ Tipo Descricao

CAPO0.PRESELECT, NV Define o acionador de pré-condi¢ao. (pagina 215)

CAP1.PRESELECT

(pagina 215)

CAPO.STATE, S/L Indica se a fonte do acionador foi capturada ou n&o. (pagina 216)

CAP1.STATE (pagina

216)

CAPO.T, CAP1.T (pagina S/L Lé a captura do tempo (se a captura do tempo foi configurada).

217) (pagina 217)

CAPO.TRIGGER, NV Especifica a fonte do acionador para a captura de posi¢ao. (pagina

CAP1.TRIGGER (pagina 218)

218)

Parada controlada (CS)

CS.DEC (pagina 220) NV  |Define o valor de desaceleragdo para o processo de parada
controlada. (pagina 220)

CS.STATE (pagina 222) NV  |Retorna o status interno do processo de parada controlada. (pagina
222)

CS.TO (pagina 223) NV  |Define o valor de tempo para que velocidade do drive esteja dentro
do CS.VTHRESH (pagina 224). (pagina 223)

CS.VTHRESH (pagina NV  |Define o limiar da velocidade para a parada controlada. (pagina

224) 224)

Entrada digital (DIN)

DIN.ROTARY (PAGINA S/L | Lé o valor do botao rotativo. (pagina 226)

226)

DIN.STATES (PAGINA S/L | Lé os estados da entrada digital. (pagina 227)

227)

DIN1.FILTER A L/G | Modo de filtro para entradas digitais de 1 a 7. (pagina 228)

DIN7.FILTER (pagina

228)

DIO9.INV a DIO11.INV L/G |DIO9.INV aDIO11.INV (pagina 237)

(pagina 237)

DIN1.MODE A NV Define os modos de entrada digital. (pagina 230)

DIN24.MODE (pagina

230)

DIN1.STATE A S/L | Lé um estado especifico da entrada digital. (pagina 232)

DIN7.STATE (pagina

232)

DIN9.STATE a NV  |Mostra no pino selecionado se o sinal € alto ou baixo. (pagina 233)

DIN11.STATE (pagina

233)

DIN21.FILTER a L/G  |Modo de filtro para entradas digitais de 21 a 32. (pagina 234)

DIN32.FILTER (pagina

234)

DIN21.STATE a S/L  |Lé um estado especifico da entrada digital. (pagina 235)

DIN32.STATE (pagina

235)

DIO9.INV a DIO11.INV NV  |Inverter a tensdo de saida da ES quando na diregao de saida.

(pagina 237)

(pagina 237)
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Parametro ou comando
DIO9.DIR aDIO11.DIR
(pagina 238)

Saida digital (DOUT)

Tipo
NV

Manual de programagao do AKD BASIC | 4.1 AKD Parametros e Comandos

Descrigao
Alterar a diregdo das ESs do conector X9. (pagina 238)

DOUT.RELAYMODE L/G Indica o modo do relé de falhas. (pagina 240)

(pagina 240)

DOUT.STATES S/L | Lé oestado das duas saidas digitais. (pagina 241)

(PAGINA 241)

DOUT1.MODE a NV Define o modo da saida digital. (pagina 242)

DOUT19.MODE (pagina

242)

DOUT1.PARAME NV Define os parametros extras para as saidas digitais. (pagina 243)

DOUT2.PARAM (pagina

243)

DOUT1.STATE E S/L | Lé oestado da entrada digital. (pagina 245)

DOUT2.STATE (pagina

245)

DOUT1.STATEU E L/G Define o estado do né da saida digital. (pagina 246)

DOUT2.STATEU (péagina

246)

DOUT9.STATE a NV  |Mostra no pino selecionado se o sinal € alto ou baixo. (pagina 247)

DOUT11.STATE (pagina

247)

DOUT9.STATEU a NV  |Permite ao usuario definir o nivel do pino selecionado para alto ou

DOUT11.STATEU baixo. (pagina 248)

(pagina 248)

DOUT21.STATE a S/L  |Lé o estado da entrada digital. (pagina 249)

DOUT32.STATE (pagina

249)

DOUT21.STATEU a L/G |Define o estado do né da saida digital. (pagina 250)

DOUT32.STATEU

(pagina 250)

Drive (DRV)

DRV.ACC (pagina 252) NV  |Descreve arampa de aceleragao para o circuito de velocidade.
(pagina 252)

DRV.ACTIVE (pagina S/L  |Lé o status de habilitagdo de um eixo. (pagina 254)

254)

DRV.BLINKDISPLAY |Comando| Faz com que o display pisque por 10 segundos. (pagina 255)

(PAGINA 255)

DRV.CLRFAULTHIST |Comando|Limpa o registro do histérico de falhas no NV. (pagina 256)

(PAGINA 256)

DRV.CLRFAULTS Comando| Tenta limpar todas as falhas ativas no drive. (pagina 257)

(PAGINA 257)

DRV.CMDSOURCE NV Define a fonte de comando (servigo, fieldbus, entrada analdgica,

(PAGINA 258) engrenagem, digital ou Bode). (pagina 258)

DRV.DBILIMIT (pagina NV Define a amplitude méxima da corrente para frenagem dindmica.

260) (pagina 260)

DRV.DEC (pagina 261) NV  |Define o valor de desaceleragdo para o circuito de velocidade.

(pagina 261)
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Parametro ou comando
DRV.DIR (pagina 263)

Tipo
L/G

Descrigao
Altera a direg&o do drive. (pagina 263)

DRV.DIS (PAGINA 265)

Comando

Desabilita o eixo (software). (pagina 265)

DRV.DISSOU RCES S/L Retorna a possivel razdo para uma desabilitagdo do drive. (pagina
(PAGINA 266) 266)

DRV.DISTO (pagina267)| L/G |Define otempo limite de emergéncia (pagina 267).
DRV.EMUEDIR (pagina L/G Define a diregao do sinal de saida do encoder emulado (EEQ).
268) (pagina 268)

DRV.EMUEMODE L/G Define o modo do conector da saida do encoder emulado (EEO).
(pagina 269) (pagina 269)

DRV.EMUEMTURN L/G |Define olocal do pulso de indice na EEO (saida do encoder
(pagina 271) emulado) quando DRV.EMUEMODE=2. (pagina 271)
DRV.EMUERES (pagina L/G Define aresolugao do EEO (saida do encoder emulado). (pagina
272) 272)

DRV.EMUEZOFFSET L/G Define o local do pulso de indice da EEO (saida do encoder
(pégina 273) emulado) (quando DRV.EMUEMODE=1). (pagina 273)

DRV.EN (PAGINA 274) |Comando| Habilita o eixo (software). (pagina 274)

DRV.FAULT1 a S/L  |Local de cédigos de falha para quaisquer condigdes de falha ativa.
DRV.FAULT10 (pagina (pagina 275)

275)

DRV.HANDWHEEL S/L  |Lé ovalorde entrada da EEO. (pagina 276)

(pégina 276)

DRV.HANDWHEELSRC| NV |Selecione o feedback para a operagéo do volante. (pagina 277)
(pagina 277)

DRV.HWENABLE S/L  |Status da habilitagao do hardware. (pagina 278)

(pagina 278)

DRV.ICONT (PAGINA S/L | Lé o valor da corrente nominal continua. (pagina 279)

279)

DRV.IPEAK (PAGINA S/L | Lé o valor da corrente nominal do pico. (pagina 280)

280)

DRV.NAME (PAGINA NV Define e 1€ o nome do drive. (pagina 281)

281)

DRV.NVLOAD (pagina W/O | Carrega todos os dados da memodria NV do drive nos parametros
282) RAM. (pagina 282)

DRV.NVSAVE (PAGINA |Comando|Salva os parametros do drive da memaéria RAM para a NV. (pagina
283) 283)

DRV.OPMODE NV Define o modo de operagao do drive (corrente, velocidade ou
(PAGINA 284) posig&o). (pagina 284)

DRV.RSTVAR (PAGINA |Comando| Define valores padrées no drive sem reinicializar o drive e sem
285) redefinira memoria NV. (pagina 285)

DRV.SETUPREQBITS S/L Lé o status do conjunto de bitwise dos parametros que devem ser
(pagina 286) definidos antes do drive ser habilitado. (pagina 286)

DRV.STOP (PAGINA Comando| Este comando para todo o movimento do drive. (pagina 287)

287)

DRV.TIME (pagina 289) L/G  |Um contador de tempo continuo no drive. (pagina 289)
DRV.WARNING1 a S/L  |Local de cadigos de falha para quaisquer condigdes de adverténcia

DRV.WARNING10
(pagina 290)

ativa. (pagina 290)
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Parametro ou comando @ Tipo Descricao

Falha (FAULT)

FAULTx.ACTION (pagina| L/G |Obtém/Define a agéo de falha para falha 130, 131, 132, 134, 139,

306) 451 e 702. (pagina 306)

Feedback 1 (FB1)

FB1.BISSBITS (PAGINA| NV Especifica o numero de bits dos sensores biss (posi¢&o) para o

308) encoder BiSS Modo C em uso. (pagina 308)

FB1.ENCRES (PAGINA NV Define a resolugao do encoder do motor. (pagina 309)

309)

FB’1 .HALLSTATE S/L | Lé os valores do interruptor Hall (feedback do encoder (pagina 311)

(PAGINA 311)

FB1.HALLSTATEU S/L  |Lé o estado dointerruptor Hall U. (pagina 312)

(pégina 312)

FB1.HALLSTATEV S/L | Lé oestado dointerruptor Hall V. (pagina 313)

(pagina 313)

FB1.HALLSTATEW S/L | Lé o estado do interruptor Hall W. (pagina 314)

(pagina 314)

FB’1 IDENTIFIED S/L | Lé otipode dispositivo de feedback usado pelo drive/motor.

(PAGINA 315) (pagina 315)

FB1.INITSIGNED NV  |Define o valor do feedback inicial como sinalizado ou néo

(pagina 316) sinalizado. (pagina 316)

FB'1 .MECHPOS S/L | Lé aposicdo mecanica. (pagina 317)

(PAGINA 317)

FB1.MEMVER S/L Retorna a versé&o do feedback da memodria.

FB1.ORIGIN (pagina320)] NV |Adiciona para a posi¢ao de feedback inicial. (pagina 320)

FB1.P (pagina 322) S/L  |Lé a posigao do feedback primario. (pagina 322)

FB1.PDIR (péagina 323) NV  |Define a direcdo de contagem para o canal de feedback 1. (pagina
323)

FB1.POFFSET (PAGINA| NV FB1.POFFSET (pagina 324)

324)

FB1.POLES (PAGINA S/L | Lé o numero de polos do feedback. (pagina 325)

325)

FB1.PSCALE (péagina L/G |Define o valor do redimensionamento de posigao para objetos de

326) posicao transferida fieldbus. (pagina 326)

FB1.PUNIT (pagina 327) NV  |Define a unidade para FB1.P. (pagina 327)

FB1.SELECT NV Define o tipo de usuario inserido ou tipo identificado (-1).

Feedback 2 (FB2)

FB2.DIR (pagina 335) L/G |FB2.DIR (pagina 335)

FB2.ENCRES (pagina NV  |Define a resolugéo do feedback secundario (FB2) (também define

332) a resolugéo do encoder virtual no AKD BASIC). (pagina 332)

FB2.MODE (pagina 333) L/G Define o modo para as entradas do segundo feedback, conector
(X9) da EEO e entradas opticas de alta velocidade (pinos 9 e 10 no
X7). (pagina 333)

FB2.P (pagina 334) S/L  |Lé a posigao do feedback secundario. (pagina 334)

FB2.DIR (pagina 335) NV  |Define a direcado de contagem para o canal de feedback 2. (pagina
335)

FB2.POFFSET (pagina NV  |Define o desvio para feedback secundario. (pagina 336)

336)

FB2.PUNIT (pagina 337) NV  |Define a unidade para FB2.P. (pagina 337)
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Parametro ou comando
FB2.SOURCE (pagina
338)

Tipo
L/G

Manual de programagao do AKD BASIC | 4.1 AKD Parametros e Comandos

Descrigao

Define a fonte para a segunda entrada do feedback. As opgdes
sao os conectores (X9) da EEO que sao entradas RS485, ou as
entradas opticas de alta velocidade (pinos 9 e 10) do conector X7.
(pagina 338)

FB3.MODE (pagina 340) NV  |Seleciona o tipo de feedback conectado ao X9. (pagina 340)
FB3.POFFSET (pagina NV  |Define o desvio para feedback terciario. (pagina 342)

342)

FB3.PUNIT (pagina 343) NV  |Define a unidade para FB3.P. (pagina 343)

Interruptores de limite

do hardware (HWLS)

HWLS.NEGSTATE S/L | Lé o status do interruptor de limite de hardware negativo. (pagina
(pagina 345) 345)

HWLS.POSSTATE S/L | Lé o status do interruptor de limite de hardware positivo. (pagina
(pagina 346) 346)

Circuito da corrente (IL)

365)

IL.BUSFF (pagina 348) S/L  |Exibe o valor do controle antecipado da corrente injetada pela rede.
(pagina 348)

IL.CMD (PAGINA 349) S/L | Lé o valor do comando da corrente do componente q. (pagina 349)

IL.CMDU (PAGINA 350) L/G | Define o comando da corrente do usuario. (pagina 350)

IL.DIFOLD (PAGINA S/L | Lé olimite da corrente da realimentagao do drive. (pagina 352)

352)

IL.FB (PAGINA 353) S/L | Lé o valorreal da corrente do componente d. (pagina 353)

IL.FF (pagina 354) S/L  |Exibe o valor do controle antecipado geral do circuito de corrente
(pagina 354).

IL.FOLDFTHRESH NV Lé o nivel de falha de realimentacgo. (pagina 355)

(PAGINA 355)

IL.IfOLDWTH RESH NV Define o nivel de adverténcia de realimentagao. (pagina 356)

(PAGINA 356)

IL.IFOLD (pagina 357) S/L | Lé olimite da corrente da realimentagéo geral. (pagina 357)

IL.IUFB (PAGINA 358) S/L | Lé acorrente medida sigma-delta no enrolamento u do motor.
(pagina 358)

IL.IVFB (PAGINA 359) L/G Define a corrente medida sigma-delta no enrolamento u do motor.
(pagina 359)

IL.KP (PAGINA 360) NV Define o ganho proporcional do componente q do regulador PI.
(pagina 360)

IL.KPDRATIO (PAGINA NV Define o ganho proporcional do regulador Pl de corrente do

361) componente d como uma porcentagem do IL.KP (pagina 361)

IL.LIMITN (PAGINA 362) NV Define o limite da corrente do usuario negativo (especifico da
aplicagao). (pagina 362)

IL.LIMITP (PAGINA 363) NV Define o limite da corrente do usuario positivo (especifico da
aplicagao). (pagina 363)

IL.MFOLDD (PAGINA NV Define o tempo maximo de realimentagdo do motor na corrente de

364) pico do motor. (pagina 364)

IL.MFOLDR (PAGINA S/L | Define o tempo de recuperagao da realimentagéo do motor.

(pagina 365)
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Parametro ou comando @ Tipo Descricao

IL.MFOLDT (PAGINA NV Define a constante do tempo de realimentagao do motor da queda
366) de corrente exponencial (realimentagao). (pagina 366)
IL.MIFOLD (PAGINA S/L | Define o limite da corrente da realimentagc&o do motor. (pagina
367) 367)

IL.VCMD (PAGINA 368) S/L | Define a saida do regulador Pl do componente q. (pagina 368)
IL.VUFB (PAGINA 369) S/L | Lé atensdo medida no enrolamento u do motor. (pagina 369)
IL.VVFB (PAGINA 370) S/L | Lé atenséo medida no enrolamento v do motor. (pagina 370)
Parametros LOAD

LOAD.INERTIA (pagina NV Define ainércia da carga. (pagina 377)

377)

Parametros do Motor

MOTOR.BRAKE NV Define a presenga ou auséncia de um freio de motor. (pagina 382)

(PAGINA 382)

MOTOR.BRAKERLS |Comando

Permite que um usuario libere o freio do motor. (pagina 384)

(pagina 384)

MQTOR.ICONT NV Define a corrente continua do motor. (pagina 385)

(PAGINA 385)

MQTOR.INERTIA NV Define ainércia do motor. (pagina 386)

(PAGINA 386)

MQTOR. IPEAK NV Define a corrente de pico do motor. (pagina 387)

(PAGINA 387)

MOTOR.KE (pagina NV  |Define a constante EMF da volta do motor. (pagina 388)

388)

MOTOR.KT (PAGINA NV Define a constante do torque do motor. (pagina 389)

389)

MOTOR.LQLL NV Define a Lg do motor linha a linha. (pagina 390)

(PAGINA 390)

MOTOR.NAME NV | Define o nome do motor. (pagina 391)

(PAGINA 391)

MQTOR.PHASE NV Define a fase do motor. (pagina 392)

(PAGINA 392)

MQTOR.PITCH NV Define o passo do motor. (pagina 393)

(PAGINA 393)

MQTOR.POLES NV Define o niUmero de polos do motor. (pagina 394)

(PAGINA 394)

MOTOR.R (PAGINA NV Define aresisténcia de enrolamento do estator em ohms, fase a
395) fase. (pagina 395)

MOTOR.TBRAKEAPP| NV O tempo de atraso usado para aplicar o freio do motor. (pagina 396)
(PAGINA 396)

MQTOR.TBRAKERLS NV O tempo de atraso usado para liberar o freio do motor. (pagina 397)
(PAGINA 397)

MOTOR.TEMP S/L Lé a temperatura do motor representada como a resisténcia do motor
(pagina 398) PTC. (pagina 398)

MOTOR.TEMPFAULT NV Define o nivel de falha da temperatura do motor. (pagina 399)
(pagina 399)

MOTOR.TEMPWARN NV Define o nivel de adverténcia da temperatura do motor. (pagina 400)
(pagina 400)
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(PAGINA 402)

MOTOR.TYPE NV Define o tipo do motor. (pagina 401)
(PAGINA 401)
MOTOR.VOLTMAX NV Define a tensao maxima do motor. (pagina 402)

Circuito de Posicao
(PL)

443)

programavel (PLS)

Interruptor de limite

PL.CMD (PAGINA NV Lé o comando de posigao diretamente da entrada para o circuito de

426) posicao. (pagina 426)

PL.ERR (PAGINA NV Lé o erro de posi¢éo presente quando o drive esta controlando o

427) circuito de posicao. (pagina 427)

PL.ERRFTHRESH NV Define o erro de posigao maximo. (pagina 428)

(pagina 428)

PL.ERRMODE (pagina| L/G |Define o tipo de adverténcia de erro e falha de uso posteriores.

430) (pagina 430)

PL.ERRWTHRESH NV Define o nivel de adverténcia de erro de posi¢do. (pagina 432)

(pagina 432)

PL.FB (PAGINA 434) S/L | Lé o valor do feedback de posic¢ao. (pagina 434)

PL.FBSOURCE NV Define a fonte de feedback para o circuito de posicao. (pagina 435)

(pagina 435)

PL: INTINMAX NV Limita a entrada do integrador do circuito de posi¢ao configurando a

(PAGINA 436) saturagao de entrada. (pagina 436)

PL.INTOUTMAX NV Limita a saida do integrador do circuito de posig&o configurando a

(PAGINA 438) saturagdo de saida. (pagina 438)

PL.KI (PAGINA 440) NV Define o ganho integral do circuito de posicao. (pagina 440)

PL.KP (PAGINA 441) NV Define o ganho proporcional do circuito PID do regulador de posigéo.
(pagina 441)

PL.MODP1 (pagina L/G |Define o pardmetro do intervalo do moédulo. (pagina 442)

442)

PL.MODP2 (pagina L/G |Define oinicio ou o fim do pardmetro do intervalo do médulo. (pagina

443)

PLS.WIDTHS8 (pagina
455)

PLS.EN (pagina 447) L/G Habilita o interruptor de limite programavel (PLS). (pagina 447)
PLS.MODE (pagina NV Seleciona o modo do interruptor de limite programavel. (pagina 448)
448)

PLS.P1APLS.P8 NV Define o ponto do acionador para interruptores de limite

(pagina 449) programaveis. (pagina 449)

PLS.RESET (pagina W/O |Redefine o interruptor de limite programavel. (pagina 450)

450)

PLS.STATE (pagina S/L  |Lé o estado do interruptor de limite programavel. (pagina 451)
451)

PLS.T1APLS.T8 L/G |Define o tempo do interruptor de limite programavel (pagina 452).
(pagina 452)

PLS.UNITS (pagina L/G |Define as unidades do interruptor de limite programavel (PLS).
453) (pagina 453)

PLS.WIDTH1A L/G |Largura dointerruptor de limite programavel (pagina 455)

Gravador (REC)
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461)
Resistor de

REp.ACTIVE S/L  |Indica se a gravagao de dados esta em andamento (ativa). (pagina
(PAGINA 458) 458)

REC.DONE (PAGINA S/L | Verifica se o gravador concluiu a gravagao ou nao. (pagina 459)
459)

REC.OFF (PAGINA L/G Desliga o gravador. (pagina 460)

460)

REC.TRIG (PAGINA |Comando| Aciona o gravador. (pagina 461)

regeneragao (REGEN)

(PAGINA 468)

cartao SD (SD)
SD.LOAD (pagina 470)

REGEN.POWER S/L  |LE AENERGIA CALCULADA DO RESISTOR DE

(PAGINA 463) REGENERACAO. (PAGINA 463)

REGEN.REXT N/V  |DEFINE A RESISTENCIA DO RESISTOR DE REGENERACAO
(PAGINA 464) EXTERNA DEFINIDA PELO USUARIO. (PAGINA 464)
REGEN.TEXT (pagina L/G Define a constante de tempo de protegao térmica do resistor de
465) regeneracdo externa. (pagina 465)

REGEN.TYPE N/V  |DEFINE O TIPO DO RESISTOR DE REGENERACAO. (PAGINA
(PAGINA 467) 467)

REGEN.WATTEXT L/G |DEFINE ONIVEL DE FALHA DE ENERGIA DO RESISTOR DE

Comando

REGENERAGAO PARA UM RESISTOR DE REGENERAGCAO
EXTERNA. (PAGINA 468)

Carrega o estado do drive (programa BASIC e pardmetros NV) do
cartdo SD para o AKD (AKDsomente s equipados com cartao de
opgao de E/S). (pagina 470)

SD.SAVE (pagina471)

Comando

Salva o estado do drive (programa BASIC e parametros NV) para o
cartdo SD (apenas (AKDs equipados com cartdo de opg&o de ES).
(pagina 471)

SD.STATUS (pagina
472)

STO

STO.STATE (pagina
474)

SWLS

S/L

S/L

Lé o status do cartdo SD. (pagina 472)

Retorna o status do torque seguro desligado. (pagina 474)

479)
Unidades (UNIT)

SWLS.EN (pagina476)|] NV |Habilita e desabilita os interruptores de limite de curso do software.
(pagina 476)

SWLS.LIMITO (pagina NV  |Define a posigéo do interruptor de limite de curso do software como

477) 0. (pagina 477)

SWLS.LIMIT1 (pagina NV  |Define a posigao do interruptor de limite de curso do software como

478) 0. (pagina 478)

SWLS.STATE (pagina S/L  |Lé o status real dos interruptores de limite do software. (pagina 479)

483)

U N IT ACCLINEAR NV Define as unidades de aceleracdo/desaceleragéo linear. (pagina 481)
(PAGINA 481)

UNIT.ACCROTARY NV Define as unidades de aceleragdo/desaceleragao rotativas. (pagina
(PAGINA 482) 482)

UNIT.LABEL (pagina NV Define o nome definido pelo usuario para as unidades de posigao

definidas pelo usuario. (pagina 483)
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UNIT.PIN (PAGINA NV Define IN da engrenagem para a conversdo da unidade. (pagina 484)
484)

U N IT.PLINEAR NV Define as unidade de posicao linear. (pagina 485)

(PAGINA 485)

UNIT.POUT (PAGINA NV Define a saida da engrenagem para a conversao de unidade. (pagina
486) 486)

U N IT.PROTARY NV Define as unidades de posi¢ao quando o tipo do motor

(PAGINA 487) (MOTOR.TYPE (pagina 401)) for rotativo. (pagina 487)

U N IT.VLINEAR NV Define as unidade de velocidade linear. (pagina 488)

(PAGINA 488)

UNIT.VROTARY NV Define as unidades de posi¢éo quando o tipo do motor

(PAGINA 489) (MOTOR.TYPE (pagina 401)) for rotativo. (pagina 489)

Tensao do

barramento (VBUS)

VBUS.OVFTHRESH S/L  |Lé onivel dafalha de sobretenséo. (pagina 491)

(pagina 491)

VBUS.OVWTHRESH NV  |Define o nivel de tens&o para a adverténcia de sobretensao. (pagina
(pagina 492) 492)

VBUS.RMSLIMIT S/L  |Lé olimite para carga de capacitores de barramento. (pagina 493)
(pagina 493)

VBUS.UVFTHRESH L/G |Define o nivel da falha de subtens&o. (pagina 494)

(pagina 494)

VBUS.UVMODE NV  |Indica o modo de subtensao (SUBT). (pagina 495)

(pagina 495)

VBUS.UVWTHRESH NV  |Define o nivel de tensdo para a adverténcia de subtens&o. (pagina
(pagina 496) 496)

VBUS.VALUE (pagina S/L  |Lé atensao de barramento CC. (pagina 497)

497)

Circuito de

velocidade (VL)

VL.ARPF1A L/G Define a frequéncia natural do polo (denominador) dos filtros
VL.ARPF4 (pagina antirressonancia (AR) 1, 2, 3, e 4; ativos somente nos modos de
499) operacéo 1 (velocidade) e 2 (posigao). (pagina 499)

VL.ARPQ1A L/G Define 0 Q do polo (denominador) do filtro antirressonancia (AR) 1;
VL.ARPQ4 (pagina ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posi¢ao). (pagina
501) 501)

VL.ARTYPE1A NV Indica o método usado para calcular os coeficientes BiQuad; ativo
VL.ARTYPEA4 (pagina somente em modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao). (pagina 503)
503)

VL.ARZF1A L/G | Define a frequéncia natural do zero (numerador) do filtro

VL.ARZF4 (pagina antirressonancia (AR) 1; ativo somente nos modos de op 1

504) (velocidade) e 2 (posi¢ao). (pagina 504)

VL.ARZQ1A L/G Define o Q do zero (numerador) do filtro antirressonéancia 1; ativo
VL.ARZQ4 (pagina somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posig&o). (pagina 506)
506)

VL.BUSFF (pagina S/L | Exibe o valor de controle antecipado do circuito de velocidade

508) injetado pelo fieldbus; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade)

e 2 (posicao). (pagina 508)
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VL.CMD (PAGINA S/L | L& o comando de velocidade real; ativo somente nos modos de op 1

509) (velocidade) e 2 (posicao). (pagina 509)

VL.CMDU (PAGINA L/G | Define o comando de velocidade do usuario; ativo somente nos

510) modos de op 1 (velocidade) e 2 (posi¢ao). (pagina 510)

VL.ERR (PAGINA S/L | Define o erro de velocidade; ativo somente nos modos de op 1

512) (velocidade) e 2 (posi¢ao). (pagina 512)

VL.FB (PAGINA 513) S/L | Lé ofeedback de velocidade; ativo somente nos modos de op 1
(velocidade) e 2 (posi¢ao). (pagina 513)

VL.FBFILTER (pagina S/L  |Filtrao valor de VL.FB (pagina 513) ativo somente nos modos de op

514) 1 (velocidade) e 2 (posigdo). (pagina 514)

VL.FBSOURCE NV Define a fonte do feedback para o circuito de velocidade; ativo

(pagina 515) somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posi¢ao). (pagina 515)

VL.FBUNFILTERED S/L  |Lé ofeedback de velocidade. (pagina 516)

(pagina 516)

VL.FF (pagina 517) S/L | Exibe o valor de controle antecipado do circuito de velocidade; ativo
somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posi¢ao). (pagina 517)

VL.GENMODE NV Seleciona o modo de geracgao de velocidade (observador, d/dt); ativo

(PAGINA 518) somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posi¢&o). (pagina 518)

VL.KBUSFF (pagina L/G | Define o valor de ganho do controle antecipado de aceleragéo do

519) circuito de velocidade; ativo somente nos modos de op 1
(velocidade) e 2 (posic¢ao). (pagina 519)

VL.KI (pagina 520) NV Define o ganho integral do circuito de velocidade para o controlador
PI; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posicao).
(pagina 520)

VL.KP (pagina 522) NV Define o ganho proporcional do circuito de velocidade para o
controlador PI; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2
(posigao). (pagina 522)

VL.KVFF (pagina 524) L/G | Define o valor de ganho do controle antecipado de velocidade do
circuito de velocidade; ativo somente nos modos de op 1
(velocidade) e 2 (posi¢ao). (pagina 524)

VL.LIMITN (PAGINA NV Define o menor limite de velocidade; ativo somente nos modos de op

525) 1 (velocidade) e 2 (posigdo). (pagina 525)

VL.LIMITP (PAGINA NV Define o maior limite de velocidade; ativo somente nos modos de op

527) 1 (velocidade) e 2 (posigao). (pagina 527)

VL.LMJR (péagina 529) L/G | Define arelagdo do momento de carga estimada de inércia relativa
para o momento de inércia do motor; ativo somente nos modos de op
1 (velocidade) e 2 (posigéo). (pagina 529)

VL.THRESH (PAGINA| NV Define o valor de falha de excesso de velocidade; ativo somente nos

530) modos de op 1 (velocidade) e 2 (posic¢ao). (pagina 530)

Wake and Shake

(WS)

WS.ARM (pagina 551) |Comando| Define que o wake and shake inicie na proxima habilitacao do drive.
(pagina 551)

WS.DISARM (pagina |Comando|Cancelar os requerimentos de ARM e redefine o wake and shake

552) para o estado IDLE. (pagina 552)

WS.DISTMAX (pagina L/G |Define o movimento maximo permitido para o wake and shake.

553) (pagina 553)

WS.DISTMIN (pagina L/G | Define o movimento minimo necessario para o wake and shake.

554)

(pagina 554)
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WS.IMAX (pagina 555)| L/G |Define a corrente méxima usada para o wake and shake. (pagina

555)
WS.MODE (pagina L/G | Define o método usado para o wake and shake. (pagina 556)
556)
WS.NUMLOOPS L/G Define o nimero de repeti¢des para o wake and shake. (pagina 557)
(pagina 557)
WS.STATE (pagina S/L | Lé o status do wake and shake. (pagina 558)
558)
WS.T (pagina 559) L/G Define o tempo de aplicagao do vetor da corrente do wake and

shake. (pagina 559)
WS.TDELAY1 (pagina NV Atraso para o tempo do wake and shake. (pagina 560)

560)

WS.TDELAY?2 (pagina NV Define o atraso para o tempo do wake and shake. (pagina 561)
561)

WS.TDELAY3 (pagina NV Define o atraso para o wake and shake entre loops em modo 0.
562) (pagina 562)

WS.VTHRESH NV Define a velocidade maxima permitida para o Wake & Shake.
(pagina 563) (pagina 563)

4.2 Parametros e Comandos do AKD BASIC

Esta tabela lista os parametros, comandos, funcdes e operadores exclusivos do AKD BASIC. Para
descricdes detalhadas de cada parametro, clique nos links abaixo ou acesse o0 AKD BASIC capitulo de
Parametros do AKD BASIC Manual do usuario.

Parametro Tipo Descricao

Instrugoes adicionais

$Include (pagina 118) Instrugao |A instrugdo $Include permite que vocé inclua textualmente
varios arquivos separados em um unico arquivo fonte.
(pagina 118)

Alias (pagina 119) Instrugcéo |Permite que vocé defina seus préprios nomes para os
recursos do sistema, como os pinos de Entrada ou Saida.
(pagina 119)

Call (pagina 120) Instrugéo | Transfere o controle do programa para uma sub-rotina.

Quando a sub-rotina é concluida, o controle é transferido
para a linha apés o CALL. (pagina 120)

Cls (pagina 121) Instrugao |Esta instrucéo transmite 40 caracteres de alimentagéo de
linha (cédigo ASCII = 10) para a porta serial. Cls limpa o
display de um terminal. (pagina 121)

Const (pagina 122) Instrucdo |Declara constantes simbdlicas a serem usadas em vez de
valores numéricos. (pagina 122)
Dim (pagina 123) Instrugcéo |Usada para declarar as variaveis antes do uso. Todas as

variaveis (exceto as predefinidas) devem ser declaradas
antes que elas possam ser usadas. (pagina 123)

Exit (pagina 124) Instrugao |A instrucdo Exit é usada para sair de uma sub-rotina,
fungao, interrupgéo, For...Next ou While...Wend. (pagina
124)

For...Next (pagina 125) Instrugao |Permite uma série de linhas a serem executadas em um

circuito um determinado nimero de vezes. (pagina 125)
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Parametro Tipo Descricao

Fungao (pagina 126) Instrugdo |A instrugao Fungao é usada para declarar e definir o nome,
os argumentos e o tipo de uma fungéo de usuario definida.
(pagina 126)

GoTo (pagina 127) Instrugado |GOTO faz com que o software pule para a marca
especifica e continue a executar a partir dai. (pagina 127)

If...Then...Else (pagina 128) Instrucdo |As instrugdes If...Then...Else controlam a execugao do

programa baseado na avaliacao das expressdes huméricas
ou sequéncia. (pagina 128)

Input (pagina 129) Instrugdo |A instrugao Input Ié uma cadeia de caracteres recebida da
tabela de guia de console abaixo da janela do editor de
programa, finalizada por um retoro do transportador.
(pagina 129)

On Error GoTo (pagina 130) Instrugao |On Error Goto permite que vocé defina um manipulador de
erro de tempo de execugéo para evitar erros de tempo de
execucao durante a parada do programa. (pagina 130)
Pause() (pagina 131) Instrugéo |Faz com que a execugao do programa pause por um
determinado periodo de tempo. O movimento do motor ndo
¢ afetado. (pagina 131)

Print (pagina 132) Instrugao |Exibe a saida formatada através do console enquanto o
programa esté sendo executado. (pagina 132)

Restart (pagina 133) Instrugéo |Faz com que a execugao do programa comece novamente
a partir do inicio do programa. (pagina 133)

Select Case (pagina 134) Instrugao |Select Case executa um dos diversos blocos de instrugao
dependendo do valor de uma expresséo. (pagina 134)

Static (pagina 135) Instrugao |Static (pagina 135)

Stop (pagina 136) Instrugéo |Para a execugao do programa de usuario. (pagina 136)

Sub...End Sub (pagina 137) Instrucdo |A instrugdo Sub declara um sub procedimento e define o
formato dos procedimentos sub. (pagina 137)

Swap (pagina 138) Instrugéo |Troca o valor de duas variaveis. (pagina 138)

While...Wend (pagina 139) Instrugéo |Executa uma série de linhas enquanto a condigao apds o

WHILE for Verdadeira. (pagina 139)

Operadores BASIC

AND (pagina 104) Operador |[Executa uma logica binaria AND em duas expressoes.
(pagina 104)

BAND (pagina 105) Operador |[Executa um operador binario AND de duas expressoes de
namero inteiro. (pagina 105)

BNOT (pagina 106) Operador |[Executa um operador binario NOT da expressao de numero
inteiro. (pagina 106)

BOR (pagina 107) Operador |[Executa um operador binario OR de duas expressdes de
numero inteiro. (pagina 107)

BXOR (pagina 108) Operador |Executa um operador binario XOR de duas expressdes de
numero inteiro. (pagina 108)

MOD (pagina 109) Operador |Este € o operador modulus ou "restante”. Ele divide um
numero por outro e retorna o restante. (pagina 109)

NOT (pagina 110) Operador [Executa uma légica binaria NOT em uma expressao
booleana. (pagina 110)

OR (pagina 111) Operador |[Executa uma logica binaria OR em duas expressoes.
(pagina 111)
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Parametro Tipo Descrigao

SHL (pagina 112) Operador |Operador Shift a Esquerda (pagina 112)

SHRA (pagina 113) Operador |Operador aritmético shift a direita (pagina 113)

SHRA (pagina 113) Operador |Operador aritmético shift a direita (pagina 113)

XOR (pagina 115) Operador |[Executa uma logica binaria XOR em duas expressoes.
(pagina 115)

Funcoes do BASIC

ABS() (pagina 71) Fungdo |ABS(x)converte o valor associado (x) para um valor
absoluto. Se o valor é negativo, ele é convertido para um
valor positivo. Se o valor é positivo, ele no ¢ alterado.
(pagina 71)

ASC() (pagina 72) Funcdo |ASC (expressao de cadeia de caracteres) retorna um valor
numeérico decimal que é o codigo ASCII para o primeiro
caractere da expressao de cadeia de caracteres (x$).
(pagina 72)

ATAN() (pagina 73) Funcdo |ATAN() (arco tangente) retorna o arco tangente de seu
argumento em radianos. (pagina 73)

CHR$() (pagina 74) Fungado |Retorna uma cadeia de um caractere cujo valor ASCII é o
argumento. (pagina 74)

CINT() (pagina 75) Fungdo |Converte uma expressao numérica para ndmero inteiro
mais préximo. (pagina 75)

COS() (pagina 76) Fungdo |COS(x)retorna o cosseno de x, onde x esta em radianos.
(pagina 76)

EXP() (pagina 77) Funcéo |Retorna e (a base de logaritmos naturais) elevado a uma
poténcia. (pagina 77)

FIX() (pagina 78) Funcgédo |Fix() retorna o nimero inteiro truncado parte de x. (pagina
78)

HEX$() (pagina 79) Fungdo |HEX$() converte um nimero inteiro para a sua cadeia
ASCII hexadecimal equivalente. (pagina 79)

INKEY$() (pagina 80) Funcdo |Retorna uma cadeia de 1 caractere correspondendo ao
caractere no buffer de recepcao da porta serial. Se ndo
existe caractere esperando o INKEY$ sera a cadeia de
caracteres nula (""). Se varios caracteres estdo pendentes
somente o primeiro é retornado. (pagina 80)

INSTR() (pagina 81) Funcéo |Retorna o local de inicio de uma subcadeia de caracteres
dentro de uma cadeia de caracteres. (pagina 81)

INT() (pagina 82) Fungdo |INT() (converte para o maior numero inteiro) trunca uma
expressao para um ndmero inteiro. (pagina 82)

LCASE$() (pagina 83) Fungado |Converte uma expresséao de cadeia de caracteres para
caracteres minusculos. (pagina 83)

LEFT$() (pagina 84) Fungdo |Retorna uma cadeia dos caracteres mais a esquerda n em
uma expressao de cadeia de caracteres. (pagina 84)

LEN() (pagina 85) Fungdo |Retorna o numero de caracteres em uma expressao de
cadeia de caracteres. (pagina 85)

LOG() (pagina 86) Funcéo |Retorna o logaritmo natural de uma express&o numerica.
(pagina 86)

LOG10() (pagina 87) Funcdo |Retorna o logaritmo de base 10 de uma expresséo

numeérica. (pagina 87)
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Parametro Tipo Descricao

LTRIM$() (pagina 88) Funcéo |Retorna uma cdpia da cadeia original com espagos em
branco iniciais removidos. (pagina 88)

MIDS$ (pagina 89) Funcdo |Retorna uma subcadeia da cadeia de caracteres original

que comeca na localizagao de desvio especificado e é de
comprimento especificado (opcional). (pagina 89)

OCT$() (pagina 90) Fungdo |OCT$() converte um nimero inteiro para a sua cadeia
ASCII octal equivalente. (pagina 90)

RIGHT$() (pagina 91) Funcdo |Retorna uma cadeia dos caracteres mais a direitanem
uma expressao de cadeia de caracteres. (pagina 91)

RTRIM$() (pagina 92) Funcéo |Retorna uma cdpia da cadeia original com espagos em
branco a direita removidos. (pagina 92)

SGN() (pagina 93) Fungdo |Retorna o sinal de uma expressao numérica. (pagina 93)

SIN() (pagina 94) Fungcado |SIN(x) retorna o seno de x, onde x esta em radianos.
(pagina 94)

SPACE$() (pagina 95) Fungdo |Retorna uma cadeia de n espagos. (pagina 95)

SQR() (pagina 96) Fungédo |Retorna araiz quadrada de uma expressao numeérica.
(pagina 96)

STR$() (pagina 97) Funcdo |Retorna uma cadeia representando o valor de uma
expressao numérica. (pagina 97)

STRING$() (pagina 98) Fungdo |Retorna uma cadeia contendo o nimero especificado de
ocorréncias do caractere especificado. (pagina 98)

TAN() (pagina 99) Fungdo |TAN(x)retorna atangente de x, onde x esta em radianos.
(pagina 99)

TRIM$() (pagina 100) Funcéo |Retorna uma cdépia da cadeia original com espagos em
branco iniciais e finais removidos. (pagina 100)

UCASE$() (pagina 101) Fungdo |Converte uma expresséo de uma cadeia para caracteres
em letra maiuscula. (pagina 101)

VAL() (pagina 102) Funcdo |Retorna o valor numérico de uma cadeia de caracteres.
(pagina 102)

Camming (CAM)

CAM.ACTIVATE (pagina 185) |Instrucdo |Ativa a tabela came especificada. (pagina 185)
CAM.ADDPOINT (pagina 187) |Instrugdo |CAM.ADDPOINT(Posi¢cao Mestre, Posicdo Escravo)
Adiciona o "ponto" especificado para a tabela came sendo
criada. (pagina 187)

CAM.CORRECTDIR (pagina L/G |Especifica a dire¢gdo do movimento de corre¢géo quando

189) uma nova tabela came é ativada (definir CAM.ACTIVATE =
n) ou quando a sincroniza¢ao da velocidade é ativada.
(pagina 189)

CAM.CREATE (pagina 190) Instrugdo [CAM.CREATE (x, y) Inicia a criagao de uma tabela came.
(pagina 190)

CAM.MASTER (pagina 192) L/G |Especifica a fonte da entrada para a tabela came para perfis
came. (pagina 192)

CAM.MASTERPOS (pagina S/L  |Fornece o valor da posi¢cao mestre sendo atualmente usada

193) como a entrada para a tabela came. (pagina 193)
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Parametro Tipo Descricao

CAM.SLAVEOFFSET (pagina S/L |CAM.SLAVEOFFSET indica o desvio (ou diferenga) entre

194) MOVE.POSCOMMAND e o comando de posigao que é
calculado da tabela came ativa baseada no valor presente
do EXTENCODER.POSITION e/ou CAMVM.POSITION.
(pagina 194)

CAMVM.DIR (pagina 195) L/G |Especifica a dire¢do que o encoder virtual segue quando
CAMVM.GOVEL é executado. (pagina 195)

CAMVM.FREQ (pagina 196) L/G |CAMVM.FREQ define a frequéncia maxima permitida
durante um movimento relativo (CAMVM.GOREL) e define
a velocidade comandada durante um movimento de
velocidade (CAMVM.GOVEL) (pagina 196)

CAMVM.GOREL (pagina 197) |Instrugado |Torna o movimento mestre virtual a distancia especificada
por CAMVM.RELATIVEDIST. (pagina 197)

CAMVM.GOUPDATE (pagina |Instrugao |Atualiza um movimento em progresso com novos

198) parametros do movimento. (pagina 198)

CAMVM.GOVEL (pagina 199) | Instrugao | CAMVM.GOVEL (Ir em velocidade) causa com que o
mestre virtual mova continuamente na frequéncia
especificada por CAMVM.FREQ na diregao (positiva ou
negativa) especificada por CAMVM.DIR. A frequéncia ou
direcdo é modificada durante o movimento usando
CAMVM.GOUPDATE. (pagina 199)

CAMVM.MOVING (pagina 200) S/L  |Indica se o encoder virtual esta movendo. (pagina 200)

CAMVM.POSITION (pagina L/G |Contém o valor atual do contador do encoder virtual.

201) (pagina 201)

CAMVM.RELATIVEDIST L/G |Especifica o nimero ou contagens que o encoder virtual

(pagina 202) (mestre virtual) vai exibir durante um movimento
incremental (CAMVM.GOREL). (pagina 202)

CAMVM.STOP (pagina 203) Instrugdo [CAMVM.STOP para o encoder virtual (pagina 203)

Drive (DRV)
DRV.SWENABLE (pagina 288)

Engrenagem eletrénica
(EGEAR)

EGEAR.ACCLIMIT (pagina 292)

LG

LG

Controla se a energia pode fluir para o motor. (pagina 288)

EGEAR.ACCLIMIT define a aceleragdo maxima. (pagina
292)

EGEAR.DECLIMIT (pagina 293)

LG

EGEAR.DECLIMIT define a desaceleragdo maxima que
sera comandada no seguidor quando EGEAR.ON é
DESLIGADO ou a razéo da engrenagem eletronica
(EGEAR.RATIO ou
EGEAR.PULSESOUT/EGEAR.PUSLESIN ) é diminuida.
(pagina 293)

EGEAR.ERROR (pagina 294)

L/G

Indica a quantidade do desvio da posig¢ao que foi
acumulada no eixo escravo (em uma aplicagéo de
engrenagem eletrénica) com resultado do eixo escravo
limitando sua aceleragao ou desaceleragao enquanto
alcancga a sincronizagao da velocidade. (pagina 294)

EGEAR.LOCK (pagina 295)

S/L

EGEAR.LOCK indica quando o eixo escravo (eixo
seguidor) em uma aplicag&o de engrenagem eletronica
alcangou a sincronizagéo da velocidade com o mestre da
engrenagem eletronica. (pagina 295)
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Parametro Tipo Descricao

EGEAR.ON (pagina 296) Comando |Inicia a engrenagem eletronica; ativa somente em modo de
op 2 (posigao). (pagina 296)

EGEAR.PULSESIN (pagina L/G |Especifica o numero de contagens do encoder usadas

297) quando especificando uma razao da engrenagem eletronica
exata. (pagina 297)

EGEAR.PULSEOUT (pagina L/G |Especifica o nimero de contagens de posi¢ao usadas em

298) uma razao da engrenagem eletrénica exata. (pagina 298)

EGEAR.RATIO (pagina 299) L/G |Define arelagao da engrenagem eletronica (rev a rev) entre
o eixo do encoder (mestre) e o eixo do motor (escravo).
(pagina 299)

EGEAR.TYPE (pagina 300) L/G |Define a diregdo do movimento permitida para engrenagem

Encoder externo
(EXTENCODER)

eletronica. (pagina 300)

EXTENCODER.FREQ (pagina S/L  |Obtém a velocidade do encoder externo (EEO). (pagina
302) 302)

EXTENCODER.POSITION S/L  |Obtém a posi¢céo do encoder externo (EEO). (pagina 303)
(pagina 303)

EXTENCODER.POSMODULO L/G  |Obtém/define a posi¢do do modulo do encoder externo
(pagina 304) (EEO). (pagina 304)

Interrupt (INTR)

Interrupt...End Interrupt (pagina |Instrugdo |O recurso de interrupgéo permite a execugéo de uma sub-

374)

rotina definida por usuario sob o recebimento de um sinal de
interrupcao do hardware ou um evento de interrupgao
predefinido. (pagina 374)

INTR.DIN1HI (pagina 372)

Habilita a interrup¢éo quando DIN1.STATE a DIN7.STATE
vaide 0 a1, respectivamente.

INTR.DIN1LO (pagina 372)

Habilita a interrupgéo quando DIN1.STATE a DIN7.STATE
vai de 1 a0, respectivamente.

INTR.DISABLE (pagina 373)

Habilita a interrupgéo quando o drive € desabilitado.

INTR.DRV.FAULTS (pagina
373)

Habilita a interrup¢géo quando o drive falha.

INTR.DRV.HWENABLE

Habilita a interrupgao para quando o DRV.HWENABLE vai

(pagina 373) deOaf.

INTR.DRV.WARNINGS Habilita a interrupgéo para quando o drive produz uma
(pagina 373) adverténcia.

INTR.HWLS.NEGSTATE Habilita a interrupgéo para quando o HWLS.NEGSTATE
(pagina 373) vaideOa1.

INTR.HWLS.POSSTATE Habilita a interrupgdo para quando o HWLS.POSSTATE
(pagina 373) vaideOa1.

INTR.MODBUS (pagina 373)

Habilita a interrupg&o para quando um Parametro de
Usuario de Modbus ¢ alterado.

INTR.PL.ERR (pagina 373)

Habilita a interrupgéo para quando PL.ERR =
PL.ERRFTHRESH.

INTR.PLS.P1aINTR.PLS.P8
(pagina 373)

Habilita a interrupgdo quando PLS1 a PLS8 ¢é habilitado e
fica alto, respectivamente.

INTR.SWLS.LIMITO (pagina
373)

Habilita a interrup¢éo quando o PL.FB > SWLS.LIMITO (se
0 SWLS.LIMITO é o limite superior)
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Parametro
INTR.SWLS.LIMIT1 (pagina
373)

Tipo

Descrigao
Habilita a interrup¢éo quando o PL.FB < SWLS.LIMIT1 (se
0 SWLS.LIMIT1 é o limite inferior)

INTR.TIMER (pagina 373)

Parametros MODBUS

Executa uma interrupgao depois de um nimero de
milésimos de segundos especificado pelo
VM.INTRTIMER.

422)

MODBUS.READFLOAT (pagina| L/G |Estafuncao |é um valor de ponto flutuante de um ModBus

379) escravo especificado e retorna o valor lido. (pagina 379)

MODBUS.WRITEFLOAT L/G |Estainstrugao grava um valor de ponto flutuante para o

(pagina 380) ModBus escravo especificado. (pagina 380)

parametros Move (MOVE)

MOVE.ABORT (pagina 404) Comando |[MOVE.ABORT para o movimento do motor e permite
continuar a execugao do programa. (pagina 404)

MOVE.ACC (pagina 405) L/G |Define a maxima taxa de aceleragdo comandada quando a
velocidade é aumentada. (pagina 405)

MOVE.DEC (péagina 407) L/G |Define a maxima taxa de desaceleracdo comandada
quando a velocidade é diminuida. (pagina 407)

MOVE.DIR (pagina 409) L/G |OMOVE.DIR especifica a diregao que o motor gira quando
uma instrugdo MOVE.GOVEL é executada. (pagina 409)

MOVE.GOABS (pagina 411) Comando |O MOVE.GOABS move o motor para a posi¢éo
especificada pelo MOVE. TARGETPOS. (pagina 411)

MOVE.GOHOME (pagina412) |Comando|O MOVE.GOHOME faz com que o motor se mova para a
posicéo especificada em que o PL.FB = 0. (pagina 412)

MOVE.GOREL (pagina 413) Comando|O MOVE.GOREL move o motor a distancia especificada
pelo MOVE.RELATIVEDIST. (pagina 413)

MOVE.GOUPDATE (pagina Comando |MOVE.GOUPDATE atualiza um movimento em progresso

414) com novos parametros do movimento. (pagina 414)

MOVE.GOVEL (pagina 415) Comando |O MOVE.GOVEL move o motor a uma velocidade
constante especificada pelo MOVE.RUNSPEED e a
direcdo especificada pelo MOVE.DIR. (pagina 415)

MOVE.INPOSITION (pagina S/L Indica se o motor alcangou ou ndo a posigdo de comando.

416) (pagina 416)

MOVE.INPOSLIMIT (pagina L/G |Especifica a tolerancia de Erro de Posi¢ao (PL.ERR) onde

417) a sinalizagdo do MOVE.INPOSITION sera definida como 1
(Verdadeiro). (pagina 417)

MOVE.MOVING (pagina 418) S/L Indica se o perfil de movimento comandado foi concluido ou
ndo. (pagina 418)

MOVE.POSCOMMAND (pagina L/G |Comando de posi¢ao da corrente do gerador de trajetdria.

419) (pagina 419)

MOVE.RELATIVEDIST (pagina L/G |Especifica a que distancia o motor gira durante um

420) movimento relativo (MOVE.GOREL). (pagina 420)

MOVE.RUNSPEED (pagina L/G |Define a maxima velocidade permitida durante um

421) movimento relativo (MOVE.GOREL) ou absoluto
(MOVE.GOABS) e define a velocidade comandada durante
o movimento de velocidade (MOVE.GOVEL). (pagina 421)

MOVE.SCURVETIME (pagina L/G |Define a quantidade de suavizagdo da curva S aplicada a

todos os perfis de velocidade. (pagina 422)
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Parametro Tipo Descricao

MOVE.TARGETPOS (pagina L/IG |OMOVE.TARGETPOS especifica a posigao alvo para um
423) movimento absoluto (MOVE.GOABS). (pagina 423)
MOVE.VCMD (pagina 424) S/L  |Comando de velocidade gerador de trajetéria. (pagina 424)

Maquina Virtual (VM)

When (pagina 542)

Condicoes do When
PL.FB < valor

VM.AUTOSTART (pagina 533) L/G |VM.AUTOSTART especifica se o programa no AKD
BASIC inicia ou ndo a execucgdo automatica quando a
alimentagao CA é aplicada. (pagina 533)

VM.ERR (pagina 534) L/G |Indica o que causou o Erro de tempo de execugéo mais
recente. (pagina 534)

VM.INTRTIMER (pagina 536) L/G |Define o numero de milissegundos antes do INTR.TIMER
ser executado apés ser chamado. (pagina 536)

VM.RESTART (pagina 537) Comando |Faz com que a execug&o do programa comece novamente
a partir do inicio do programa. (pagina 537)

VM.START (pagina 538) Comando|Inicia a execugéao do programa se ele tiver sido parado.
(pagina 538)

VM.STATE (pagina 539) S/L  |Retorna o estado da Maquina Virtual do AKD . (pagina 539)

VM.STOP (pagina 540) Comando |Para a execugéo do programa (pagina 540)

Instrugédo

A instrugdo WHEN é usada para respostas muito rapidas a
determinadas condi¢des de entrada. (pagina 542)

PL.FB > valor

PL.CMD < valor

PL.CMD > valor

DRV.HANDWHEEL < valor

DRV.HANDWHEEL > valor

DRV.TIME > valor

DINXx.STATE=0o0u1

FB3.P < valor

FB3.P > valor

MOVE.MOVING=0o0u1

MOVE.INPOSITION =0ou 1
Acoes When
Continuar

DOUT1.STATEU=00u1

DOUT2.STATEU =0o0u 1

EGEAR.RATIO = valor

MOVE.ABORT

MOVE.GOABS

MOVE.GOREL

MOVE.GOVEL

MOVE.GOABSREG

MOVE.GOHOME

MOVE.GORELREG
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Parametro Tipo Descricao

MOVE.GOUPDATE

WHEN.DRVHANDWHEEL S/L  |Registra o valor de DRV.HANDWHEEL quando a condigao

(pagina 544) when é satisfeita. (pagina 544)

WHEN.DRVTIME (pagina 545) S/L  |Registra o valor do Tempo quando a condigéo when é
satisfeita. (pagina 545)

WHEN.FB1MECHPOS (pagina S/L  |Registra o valor de FB1.MECHPOS quando a condigao

546) when é satisfeita. (pagina 546)

WHEN.FB3P (pagina 547) S/L  |Registra o valor de FB3.P quando a condi¢do when é
satisfeita. (pagina 547)

WHEN.PLCMD (pagina 548) S/L  |Registra o valor de PL.CMD quando a condi¢ao when é
satisfeita. (pagina 548)

WHEN.PLFB (pagina 549) S/L  |Registra o valor da Posi¢&o quando a condigao when é

satisfeita. (pagina 549)
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5 AKD BASIC Funcoes

Esta segao descreve as fungdes disponiveis no AKD BASIC.

B ABS() oo 71
5.2 ASC() oo 72
5.3 ATAN ) 73
B CHRS) oo 74
5.5 CINT() oo 75
5.6 COS() oo 76
BT EXP ) oo 77
5.8 FIX() oo 78
5.0 HEXS() oo 79
540 INKEYS() oo 80
541 INSTR() oo 81
B2 INT() oo 82
543 LCASES() oo 83
544 LEFTS) oo 84
BA5  LEN() oo 85
BAG LOG() - 86
BAT LOGAO() - oo 87
58 LTRIMS() oo 88
549 MIDS 89
5,20 OCT ) oo 90
5,21 RIGHTS() oo 91
5.22 RTRIMS() oo 92
5,23 SON() oo 93
5.24 SIN() ..o 94
5,25 SPACES() ..o oo 95
5.26 SQR() oo 96
527 STR() oo 97
5.28 STRINGS() ..o 98
5,20 TAN() oo 99
5,30 TRIMS() oo 100
5.31 UCASES() oo 101
5,32 VAL oo 102
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51 ABS()

Tipo Funcéo

ABS(x) converte o valor associado (x) para um valor absoluto. Se o valor é
Descrigao | negativo, ele é convertido para um valor positivo. Se o valor é positivo, ele ndo é
alterado.

Instrucoes

Insira o argumento (valor) entre parénteses imediatamente apds o termo ABS.

Exemplo

For x = -10 To 10
Print ABS (x)
Next
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52 ASC()

Tipo Funcéo
ASC (expressao de cadeia de caracteres) retorna um valor numérico decimal que
Descrigao| é o codigo ASCII para o primeiro caractere da expressao de cadeia de caracteres

(x$).

Sintaxe
x = ASC(s$)

Instrucoes

Se a cadeia comega com uma letra maiuscula, o valor de ASC() sera entre 65 e 90.
Se a cadeia comega com uma letra mindscula, o valor de ASC() sera entre 97 e 122.
Valores de "0" a "9" retornam 48 a 57.
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5.3 ATAN()

Tipo Funcéo

Descrigao | ATAN() (arco tangente) retorna o arco tangente de seu argumento em radianos.

Instrugodes

O resultado é sempre entre -pi/2 e pi/2.

O valor de x pode ser qualquer tipo numérico.

Para converter de graus para radianos, multiplique por 0,01745329
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5.4 CHRS$()

Tipo Funcéo
Descrigao | Retorna uma cadeia de um caractere cujo valor ASCII é o argumento.

Sintaxe
s$ = CHR$(x)

Instrugoes
O argumento para Chr$() deve ser um valor numérico no intervalo de 0 a 255.

Exemplo

'this example will print an uppercase B
Dim a$ as string

a$ = CHRS (66)

Print a$
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5.5 CINT()

Tipo Funcéo

Descrigao | Converte uma expressao numérica para numero inteiro mais proximo.

Instrugodes
X = CINT( expresséao numérica )

Topicos relacionados
INT() (pagina 82) | FIX() (pagina 78)
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5.6 COS()

Tipo Funcéo
Descrigao | COS(x) retorna o cosseno de x, onde x esta em radianos.

Instrugodes
X deve estar em radianos. Para converter de graus para radianos, multiplique por 0,017453.
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5.7 EXP()

Tipo Funcéo
Descrigao | Retorna e (a base de logaritmos naturais) elevado a uma poténcia.

Instrugodes

A fungao Exp() complementa a agao da fungao Log(). Para aqueles que estdo mantendo a
contagem, o valorde e € 2,71828182.

Topicos relacionados
LOG() (pagina 86) | LOG10() (pagina 87)
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5.8 FIX()

Tipo Funcéo
Descrigao | Fix() retorna o numero inteiro truncado parte de x.

Instrugodes

Fix() ndo arredonda numeros, ele simplesmente elimina o ponto decimal e todos os digitos a
direita do ponto decimal.

Topicos relacionados
ABS() (pagina 71) | CINT() (pagina 75) | INT() (pagina 82)
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5.9 HEX$()

Tipo Funcéo
HEX$() converte um niimero inteiro para a sua cadeia ASCII hexadecimal
equivalente.

Descrigao

Sintaxe
result$ = HEX$(x)

Instrugodes
Numeros hexadecimais s&o numeros para a base 16 (ao invés da base 10).

O argumento para HEX$() é arredondado para um nimero inteiro antes de HEX$(x) ser
avaliado.

Exemplo

Dim x,y as integer
Dim resultl$, result2$ as string

x = 20

y = $H6A

resultl$ = HEXS (x)
result2$ = HEXS (y)

Print resultl$, result2$
'prints 14 6A

Topicos relacionados
OCT$() (pagina 90) | STR$() (pagina 97)
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5.10 INKEY$()

Tipo Funcéo

Retorna uma cadeia de 1 caractere correspondendo ao caractere no buffer de
recepcao da porta serial. Se ndo existe caractere esperando o INKEY$ serda a
cadeia de caracteres nula (""). Se varios caracteres estao pendentes somente o
primeiro é retornado.

Descricao

Sintaxe
x$ = INKEY$

Instrucoes
Atribuir uma cadeia do INKEY$ remove o caractere do buffer de recepgéo da porta serial.

Exemplo

' remove all characters from the receive buffer and put them into
'AS.
new$ = INKEYS
While new$ <> ""
AS = AS + new$
new$ = INKEYS
Wend
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5.11 INSTR()

Tipo Funcéo
. ._|Retorna olocal de inicio de uma subcadeia de caracteres dentro de
Descrigao .
uma cadeia de caracteres.

Sintaxe

result = INSTR([n], x$, y$)

x$ é a cadeia

y$ é a subcadeia
n define de maneira opcional 0 comego da pesquisa

Instrugoes
n deve estar no intervalo de 1 a 255
INSTR() retorna O se:

n>LEN(x$)
y$ ndo pode ser encontrado em x$

Se y$ é nulo (vazio, "), INSTR() retorna n

Topicos

relacionados

LEN() (pagina 85)
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5.12 INT()

Tipo Funcéo
INT() (converte para o maior nUmero inteiro) trunca uma expressao para um
namero inteiro.

Descrigao

Instrucoes

INT() se comporta da mesma forma que FIX() para numeros positivos. Eles se comportam de
maneira diferente para nUmeros negativos.

Exemplo

Print INT (12.34) 'prints the value 12
Print INT(-12.34) 'prints the value -13

Topicos relacionados
CINT() (pagina 75) | FI1X() (pagina 78)
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5.13 LCASE$()

Tipo Funcéo

Descrigao | Converte uma expressao de cadeia de caracteres para caracteres minusculos.

Sintaxe

result$ = LCASES$(expresséo de cadeia de caracteres)

Instrugoes

LCASE$() s6 afeta letras na expresséo de cadeia de caracteres. Outros caracteres (tais como
nuameros) nao sao alterados.

Exemplo

Dim x$ as string
x$ = "U.S.A"
Print LCASES (x$) 'prints: u.s.a

Topicos relacionados
UCASE$() (pagina 101)
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5.14 LEFT$()

Tipo Funcéo
Retorna uma cadeia dos caracteres mais a esquerda n em uma expresséao de
cadeia de caracteres.

Descrigao

Sintaxe
result$ = LEFT$(x$, n)

Instrugodes
Se n é maior que LEN( x$ ) entdo toda a cadeia sera retornada.

Exemplo

a$ = "Mississippi"
Print LEFTS (a$, 5) 'prints: Missi

Topicos relacionados
LEN() (pagina 85) | MID$ (pagina 89) | RIGHT$() (pagina 91)
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5.15 LEN()

Tipo Funcéo

Descrigao | Retorna o nUmero de caracteres em uma expressao de cadeia de caracteres.

Sintaxe
result = Len(x$)

Instrugoes

Espacos e caracteres ndo imprimiveis s&o incluidos.

Exemplo

x$ = "New York, New York"
Print LEN(x$) 'prints 18
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516 LOG()

Tipo Funcéo

Descricao | Retorna o logaritmo natural de uma expressao numérica.

Instrugodes
X deve ser maior que 0.

Exemplo

Print LOG (45.0 / 7.0) 'prints 1.860752
Print LOG(l) 'prints O

Topicos relacionados
EXP() (pagina 77) | LOG10() (pagina 87)
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517 LOG10()

Tipo Funcéo
Descrigao | Retorna o logaritmo de base 10 de uma expresséao numérica.

Instrugodes
X deve ser maior que 0.

Exemplo

Print LOG10(100) 'prints 2
Print LOG10(l) 'prints O

Topicos relacionados
EXP() (pagina 77) | LOG() (pagina 86)
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5.18 LTRIM$()

Tipo Funcéo

Retorna uma cdpia da cadeia original com espagos em branco iniciais

Descrigao .
removidos.

Sintaxe
result$ = LTRIM$(x$)

Instrugodes
x$ pode ser qualquer expressao de cadeia de caracteres

Exemplo

x$ =" Hello "
Print " (" + LTRIMS (x$) + ")"
'prints: (Hello )

Topicos relacionados
RTRIM$() (pagina 92) | TRIM$() (pagina 100)
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5.19 MID$

Tipo Funcéo
Retorna uma subcadeia da cadeia de caracteres original que comega na
localizagao de desvio especificado e € de comprimento especificado (opcional).

Descrigao

Sintaxe
result = MID$(x$, inicio, [comprimento])

Instrugodes
Inicio e comprimento devem ser expressdes numéricas.

Se o comprimento é omitido, entao MID$() retorna uma subcadeia que comega no inicio e vai
para o fim de x$.

Exemplo

x$ = "abcdefghi"
Print MIDS (x$, 1, 5) 'prints: abcde
Print MID$ (x$, 6) 'prints: fghi

Topicos relacionados
INSTR() (pagina 81) | LEFT$() (pagina 84) | LEN() (pagina 85) | RIGHT$() (pagina 91)

Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programacgao do AKD BASIC | 5.20 OCT$()

5.20 OCT$()

Tipo Funcéo
Descrigdo | OCT$() converte um numero inteiro para a sua cadeia ASCII octal equivalente.

Sintaxe
result$ = OCT$(x)

Instrugoes
Numeros octais s&o nimeros para a base 8 (ao invés da base 10).

O argumento para HEX$() é arredondado para um nimero inteiro antes de OCT$(x) ser
avaliado.

Exemplo

Dim x, y as integer
Dim resultl$, result2$ as string

x = 20

y = &H6A

resultl$ = OCTS (x)
result2$ = OCTS (y)

print resultl$, result2$ 'prints: 24 152

Topicos relacionados
HEX$() (pagina 79) | STRS() (pagina 97)
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5.21 RIGHT$()

Tipo Funcéo
Retorna uma cadeia dos caracteres mais a direita n em uma expressao de cadeia
de caracteres.

Descrigao

Sintaxe
result$ = RIGHT$(x$, n)

Instrugodes
Se n é maior que Len( x$ ) entéo toda a cadeia sera retornada.

Exemplo

a$ = "Mississippi"
Print RIGHTS (a$, 5) 'prints: sippi

Topicos relacionados
LEN() (pagina 85) | MID$ (pagina 89) | LEFT$() (pagina 84)

Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 5.22 RTRIM$()

5.22 RTRIMS$()

Tipo Funcéo
Retorna uma cdpia da cadeia original com espagos em branco a direita
removidos.

Descrigao

Sintaxe
result$ = RTRIM$(x$ )

Instrugodes
x$ pode ser qualquer expressao de cadeia de caracteres.

Exemplo

x$ =" Hello "
Print " (" + RTRIMS (x$) + ")"
'prints: ( Hello)

Topicos relacionados
LTRIM$() (pagina 88) | TRIM$() (pagina 100)
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5.23 SGN()

Tipo

Funcéo

Descrigao | Retorna o sinal de uma expressao numeérica.

Instrugodes
X é qualquer expressao numérica

Exemplo

Print SGN(-33) 'prints -1
Print SGN(0) 'prints 0
Print SGN(45.77) 'prints 1
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5.24 SIN()

Tipo Funcéo
Descrigao | SIN(x) retorna o seno de x, onde x esta em radianos.

Instrugodes
X deve estar em radianos. Para converter de graus para radianos, multiplique por 0,017453.
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5.25 SPACE$()

Tipo Funcéo

Descrigao | Retorna uma cadeia de n espacos.

Sintaxe

result$ = SPACES$(n)
né0a255

Instrugoes

N é arredondado para um inteiro antes de SPACE$() ser avaliado.

Exemplo

x$ = "(" + SPACES (1) + "hello" + SPACES(4) + ")"
Print x$

'prints: ( hello )

Tépicos relacionados
STRINGS() (pagina 98)
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5.26 SQR()

Tipo Funcéo

Descrigao | Retorna a raiz quadrada de uma expressao numeérica.

Instrugodes

X deve ser maior ou igual a zero.

Exemplo

x = 10
print SQRT (x) 'prints 3.162278
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5.27 STR$()

Tipo Funcéo

Descricao | Retorna uma cadeia representando o valor de uma expressao numérica.

Sintaxe
result$ = STR$(x)

Instrugoes

Insira uma expressao numérica como x e STR$ retornara seu resultado como uma cadeia.

Exemplo

x = 45.2 / 7
Print STRS (x) 'prints: 6.457

Topicos relacionados
HEX$() (pagina 79) | OCT$() (pagina 90)
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5.28 STRING$()

Tipo Funcéo

Retorna uma cadeia contendo o nimero especificado de ocorréncias do

Descrigao .
caractere especificado.

Sintaxe
1)x$ = STRING$(n, a$)
ou

2)x$ = STRINGS$(n, m)

Instrucoes

n € o numero de ocorréncias do caractere desejado (o comprimento da cadeia retornada).
Em 1), a cadeia retornada consistira do primeiro caractere em a$
Em 2), a cadeia retornada consistira do valor ASCII de m.

Exemplo

Print String$ (5, 45) 'prints: —--—-—--
Print String$ (5, "A") 'prints: AAAAA

Topicos relacionados
SPACE$() (pagina 95)
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5.29 TAN()

Tipo Funcéo
Descrigao | TAN(x) retorna a tangente de x, onde x esta em radianos.

Instrugodes
X deve estar em radianos. Para converter de graus para radianos, multiplique por 0,017453.
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5.30 TRIMS$()

Tipo Funcéo
Retorna uma cdpia da cadeia original com espag¢os em branco iniciais e finais
removidos.

Descrigao

Sintaxe
result$ = TRIM$(x$)

Instrugodes
x$ pode ser qualquer expressao de cadeia de caracteres

Exemplo

x$ =" Hello "
Print " (" + TRIMS(xS$) + ")"
'prints: (Hello)

Topicos relacionados
LTRIMS$() (pagina 88) | RTRIMS() (pagina 92)
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5.31 UCASE$()

Tipo Funcéo

Descrigao | Converte uma expressao de uma cadeia para caracteres em letra maiuscula.

Sintaxe

result$ = UCASE$(expressao de cadeia de caracteres)

Instrugoes

UCASE$() s6 afeta letras na expressao de cadeia de caracteres. Outros caracteres (tais como
nuameros) nao sao alterados.

Exemplo

Dim x$ as string
x$ = "u.s.a"
Print UCASES( x$) 'prints: U.S.A

Topicos relacionados
LCASE$() (pagina 83)
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5.32 VAL()

Tipo Funcéo
Descrigao | Retorna o valor numérico de uma cadeia de caracteres.

Sintaxe
result = VAL(a$)

Instrugoes

Se o primeiro caractere de a$ ndo é numérico, entéo Val() ira retornar 0.

Topicos relacionados
STR$() (pagina 97)
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6 Operadores

Esta segdo descreve os detalhes de alguns operadores disponiveis em AKD BASIC.

6.1 AN i 104
6.2 BAND 105
6.3 BNOT L 106
6.4 BOR 107
6.5 BXOR .. 108
6.6 MO . 109
6.7 NOT 110
6.8 OR L 111
6.9 SHL 112
6.10 SHRA 113
6.11 SHRL L 114
6.12 X OR . 115
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6.1 AND

Tipo Operador
Descrigao | Executa uma logica binaria AND em duas expressoes.

Sintaxe
result = A AND B

Instrugoes

O resultado avalia como Verdadeiro, se, e somente se, as duas expressodes forem
Verdadeiras. Caso contrario, o resultado é Falso.

Exemplo
x = 17
y = 27
if (x > 20) AND (y > 20) then
print "This won't get printed"
end if
if (x < 20) AND (y > 20) then
print "This will get printed"
end if
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6.2 BAND

Tipo Operador
Descrigao | Executa um operador binario AND de duas expressdes de numero inteiro.

Sintaxe
result =x BAND y

Instrugoes

O operador Band executa uma loégica binaria And em duas expressdes numéricas. As
expressdes sao convertidas para inteiros (32 bits) antes da operagao Band ocorrer.

Para cada um dos 32 bits no resultado, o bit sera definido como 1 se, e somente se, o bit
correspondente nos dois argumentos for 1.

Exemplo

x = 45 '0010 1101 binary
y = 99 '0110 0011 binary
print x BAND y 'prints: 33 (0010 0001)
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6.3 BNOT

Tipo Operador
Descrigao | Executa um operador binario NOT da expressao de nimero inteiro.

Sintaxe
result = Bnot x

Instrugoes

O operador Bnot executa uma légica binaria NOT em uma expressao numérica. A expressao é
convertida para um nimero inteiro (32 bits) antes da operagdo BNOT ocorrer.

Para cada um dos 32 bits no resultado, o bit sera definido como 1, se o bit correspondente no
argumento for 0; o bit sera definido como 0 se o bit correspondente no argumento for 1.

Exemplo

x = 45 '0010 1101 binary
print BNOT x 'prints: -46
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6.4 BOR

Tipo Operador
Descrigao | Executa um operador binario OR de duas expressdes de nimero inteiro.

Sintaxe
result=x BORy

Instrugoes

O operador Bor executa uma légica binaria OR em duas expressdes numéricas. As
expressoes sdo convertidas para inteiros (32 bits) antes da operagao BOR ocorrer.

Para cada um dos 32 bits no resultado, o bit sera definido como 1 se o bit correspondente em
qualquer um dos argumentos for 1.

Exemplo

x = 45 '0010 1101 binary
y = 99 '0110 0011 binary
print x BOR y 'prints: 111(0110 1111)
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6.5 BXOR

Tipo Operador
Descrigao | Executa um operador binario XOR de duas expressdes de numero inteiro.

Sintaxe
result = x BXORy

Instrugoes

O operador Bxor executa uma légica binaria XOR em duas expressdes numéricas. As
expressdes sado convertidas para inteiros (32 bits) antes da operagao BXOR ocorrer.

Para cada um dos 32 bits no resultado, o bit sera definido como 1 se os bits correspondentes
nos dois argumentos forem diferentes um do outro. Se os bits correspondentes forem idénticos
(ambos 0 ou ambos 1), entéo o bit sera definido como 0.

Exemplo

x = 45 '0010 1101 binary
y = 99 '0110 0011 binary
print x BXOR y 'prints: 78 (0100 1110)
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6.6 MOD

Tipo Operador

Este é o operador modulus ou "restante". Ele divide um numero por outro e

Descrigao
retorna o restante.

Sintaxe
x=y MOD z

Instrugodes
Este operador MOD s6 é usado em expressfes numéricas.

Exemplo

Print 19 MOD 5 'prints: 4
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6.7 NOT

Tipo Operador

Descrigao | Executa uma logica binaria NOT em uma expressao booleana.

Sintaxe
result = not (expresséao booleana)

Instrugoes

O resultado avalia como Verdadeiro se, e somente se, a expressao booleana for Falsa. Caso
contrario, o resultado é Falso.

Exemplo

Main
if (1=1) then
print "This will be printed"
end 1if
if NOT (1=1) then
print "This will not be printed"
end if
if NOT (1=2) then
print "This will also be printed"
end 1if
End Main
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6.8 OR

Tipo Operador

Descrigao | Executa uma logica binaria OR em duas expressoes.

Sintaxe
result=aORb

Instrugoes

O resultado avalia como Verdadeiro se uma das expressoes for Verdadeira. Caso contrario, o
resultado é Falso.

Exemplo
x = 17
y = 27
if (x > 20) OR (y > 20) then
print "This will get printed”
end 1if
if (x < 20) OR (y > 20) then
print "...s0 will this"
end 1if
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6.9 SHL

Tipo Operador
Descrigao | Operador Shift a Esquerda

Sintaxe
operand1 SHL operand2

Instrugoes

Este operador executa um shift a esquerda pelos locais do operand2 do operand1. Isso
equivale a multiplicar o operand1 por 2 vezes o nimero do operand2.
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6.10 SHRA

Tipo Operador
Descrigao | Operador aritmético shift a direita

Sintaxe
operand1 SHRA operand2

Instrugoes

Este operador executa um shift aritmético a direita do operand1 pelo nimero de locais do
operand2. Isso equivale a dividir o operando1 por 2 vezes o numero do operand2.
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6.11 SHRL

Tipo Operador
Descrigao | Operagao logica shift a direita

Sintaxe
operand1 SHRL operand2

Instrugoes

Este operador executa um shift 16gico a direita do operand1 pelo numero de locais do operand2.
Em uma shift l6gica direita os zeros sédo deslocados para a esquerda.
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6.12 XOR

Tipo Operador
Descrigao | Executa uma logica binaria XOR em duas expressoes.

Sintaxe
result=aXOR b

Instrugoes

O resultado avalia como Verdadeiro, se e somente se, uma das expressdes booleanas for
Verdadeira e a outra expressao booleana for Falsa.

Caso contrario, o resultado é Falso.

Exemplo
x = 17
y = 27
if (x > 20) XOR (y > 20) then
print "This will get printed."
end 1if
if (x < 20) XOR (y > 20) then
print "This won't get printed."
end 1if
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7 AKD BASIC Parametros, operadores, instrucoes

Esta secdo é uma referéncia em ordem alfabética aos parametros do AKD BASIC.

Informagdes gerais sobre cada parametro estéo listadas na parte superior de cada pagina. O
parametro é entdo descrito e, em alguns casos, sdo dados exemplos junto com referéncias aos
parametros relacionados.
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117

7.1 Instrucoes adicionais

Esta segdo descreve as instrugdes indiretamente relacionadas ao pardmetro definido.

711
7.1.2
7.1.3
7.1.4
7.1.5
7.1.6
71.7
7.1.8
7.1.9
7.1.10
7.1.11
7.1.12
7.1.13
7.1.14
7.1.15
7.1.16
7117
7.1.18
7.1.19
7.1.20
7.1.21
7.1.22

SInclude .. 118
AlIaS . 119
Call L 120
IS 121
CONSt . 122
DM 123
[ (| S 124
For.. .NeXt . . 125
FUNGAO 126
GO0 127
.. Then...Else ... .. . L 128
DU 129
ON Error GO0 ... 130
PaUS () ... 131
PNt .. 132
Restart . 133
Select Case ... ... 134
Static ... 135
SO 136
Sub...End Sub ... 137
WD . 138
While.. Wend 139
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7.1.1 S$Include

Tipo Instrugcéo

A instrugdo $Include permite que vocé inclua textualmente varios arquivos
separados em um unico arquivo fonte.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D

Descrigéo

Valo[ N/D
padréo

Tipode

dados N/D
verséo | ap
inicial
Descricao

A instrucdo $Include permite que vocé inclua textualmente varios arquivos separados em um
unico arquivo fonte. Um arquivo ndo pode incluir-se, nem direta, nem indiretamente. O
agrupamento de arquivo incluir &€ permitido para uma profundidade de 16. Caminhos relativos
em um agrupamento de arquivo incluir relacionam-se ao local do diretério do arquivo incluir, ndo
ao diretodrio de operagao atual do compilador.

Exemplo

Este exemplo mostra dois arquivos, myinc.inc e myfile.bas. O arquivo myinc.inc tem um sub
procedimento para fazer e movimentar o incremento que € usado pelo programa principal no
myfile.bas.

Mylnc.Inc:

Sub DoIndexMove ( Distance as integer)
MOVE .RELATIVEDIST = Distance
MOVE . GOREL

while MOVE .MOVING : wend
End Sub
MyFile.Bas"
$Include "myinc.inc"
Main
while 1
call DoIndexMove (4096)
Pause (0.5)
wend
End Main

Topicos relacionados
Tabela de instrugao (pg 1)
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7.1.2 Alias

Tipo Instrugcéo

Permite que vocé defina seus proprios nomes
Descrigéo | para os recursos do sistema, como os pinos de
Entrada ou Saida.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D

Valo[ N/D
padréo

Tipo de

dados N/D
versao g
inicial
Descricao

Permite que vocé defina seus proprios nomes para os recursos do sistema, como os pinos de
Entrada ou Saida. ALIAS é muito mais poderoso que o CONST. Expressdes constantes sao
calculaveis em um tempo de compilagao, enquanto que um alias tem um valor que s6 pode ser
conhecido no momento que esta sendo usado. Por esta razao as réplicas devem ser usadas
com cuidado — o uso excessivo de réplicas pode dificultar a leitura de um programa.

Exemplo
Alias CONVEYOR IS RUNNING = (DINL.STATE = 0)
if CONVEYOR IS RUNNING then

print "The conveyor is running"
end if

Topicos relacionados
Const (pagina 122)
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7.1.3 Call

Tipo Instrugcéo
Transfere o controle do programa para uma sub-rotina. Quando a sub-rotina é
concluida, o controle é transferido para a linha apés o CALL.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D

Descrigéo

Valo[ N/D
padréo

Tipode

dados N/D
verséo g
inicial
Descricao

Transfere o controle do programa para uma sub-rotina. Quando a sub-rotina é concluida, o
controle é transferido para a linha apds o CALL. Uma sub-rotina basicamente é uma fungao
sem valor de retorno. Os argumentos para sub-rotina sdo passados "pelo valor". Isto significa
que a sub-rotina recebe uma copia desses argumentos. Quaisquer designagdes para esses
argumentos feitas pela sub-rotina ndo teréo efeito nessas variaveis na fungao ou sub-rotina
chamado.

Exemplo

Call PrintSum(3,4)
o Subroutines and Functions ------------
Sub PrintSum (i, j,as integer)
print i+j
End Sub

Topicos relacionados
Sub...End Sub (pagina 137)
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7.1.4 Cls

Tipo Instrugcéo
Esta instrugéo transmite 40 caracteres de alimentagao de linha (cédigo ASCII =
10) para a porta serial. Cls limpa o display de um terminal.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D

Descrigao

Valor

padréo N/D

Tipode

dados N/D

versdo g

inicial
Descricao

Estainstrugao transmite 40 caracteres de alimentagéo de linha (cédigo ASCII = 10) paraa
porta serial. Cls limpa o display de um terminal.

Exemplo

Print "Take a good look now..."
pause (2)

cls

Topicos relacionados
Tabela de instrugao(pg 1)
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7.1.5 Const

Tipo Instrugcéo
Declara constantes simbdlicas a serem usadas em
vez de valores numéricos.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D

Descrigao

Valo[ N/D
padréo

Tipode

dados N/D
verséo | ap
inicial
Descricao

Declara constantes simbdlicas a serem usadas em vez de valores numéricos. O uso da
instrugao CONST pode tornar o seu programa muito mais legivel e de autodocumentacgao.

Diferente das variaveis, CONSTANTS podem assumir somente um valor em um programa.

Exemplo

Const SLEW SPEED = 2500
Const WORK SPEED = 100

MOVE .RUNSPEED
Pause (0.5)
MOVE . RUNSPEED

SLEW SPEED : MOVE.GOVEIL

WORK_SPEED : MOVE.GOVEL

Topicos relacionados
Alias (pagina 119)
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7.1.6 Dim

Tipo Instrugcéo
Usada para declarar as varidveis antes do uso. Todas as variaveis (exceto as
predefinidas) devem ser declaradas antes que elas possam ser usadas.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D

Tipode

dados N/D
Descricao

Usada para declarar as variaveis antes do uso. Todas as variaveis (exceto as predefinidas)
devem ser declaradas antes que elas possam ser usadas. A instrugao DIM também pode ser
usada para especificar que uma variavel global n&o é volatil. Quando o controlador realiza o
ciclo de energia, variaveis ndo-volateis retém o valor presente quando o controlador foi
desligado. Todas as outras variaveis do usuario s&o inicializadas como zero.

O comprimento padrao para cadeias é de 32 caracteres. Este padrdo pode ser substituido pelo
seguinte designador de tipo de STRING com um * (ver exemplo).

Ha 500 bytes disponiveis para usuarios das variaveis NV .

Veja os exemplos de como usar o DIM para dimensionar uma matriz.

Exemplo

Dim x,y,z as Integer NV '3 non-volatile integers
Dim g as float 'l floating point

Dim Arrayl(4,5) as Integer 'a 4x5 array

Dim AS$ as String*50 'a 50 character string

Topicos relacionados
Static (pagina 135)
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7.1.7 Exit

Tipo Instrucéo
A instrugao Exit é usada para sair de uma sub-rotina, fungao, interrupcgao,
For...Next ou While...Wend.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D

Tipode

dados N/D

verséo | g

inicial
Descricao

A instrugdo Exit é usada para sair de uma sub-rotina, fungao, interrupgao, For...Next ou
While...Wend. Nao confunda a instrugao Exit com a instrugéo End. A instrugao Exit faz com
que o controle do programa passe para o final da estrutura do bloco, enquanto que a instrugéo
End define o fim da estrutura.

Topicos relacionados

Sub...End Sub (pagina 137) | Fungéo (pagina 126) | Interrupt...End Interrupt (pagina 374) |
For...Next (pagina 125) | While...Wend (pagina 139)
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7.1.8 For...Next

Tipo Instrucéo
. . | Permite uma série de linhas a serem executadas em um circuito um determinado
Descricéo | .
numero de vezes.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D
Valor

padréo N/D

Tipode

dados N/D

verséo | g

inicial
Descricao

Permite uma série de linhas a serem executadas em um circuito um determinado nimero de
vezes. Vocé pode sair de um For...Next loop usando a instrugéo Exit. Se o incremento da
Etapa é omitido, entdo o incremento tem como padrao 1. O loop_counter pode ser um ponto
flutuante ou ndmero inteiro. O incremento da Etapa pode ser positivo ou negativo, nimero
inteiro ou ponto flutuante.

Exemplo

'print 2 to 100 in 2's

Dim x as integer

For x = 1 to 100 step 2
print x

next

'print 0.5 to 1.2 in 0.1 increments
Dim x as float
For x = 0.5 to 1.2 step 0.1
print x
next

Topicos relacionados
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7.1.9 Funcao

Tipo Instrugcéo

A instrugéo Fungao é usada para declarar e definir o nome, os argumentos e o
tipo de uma fungao de usuario definida.

Unidades |N/D

Intervalo |N/D

Descrigéo

Valo[ N/D
padréo

Tipode

dados N/D
verséo | ap
inicial
Descricao

A instrugdo Fungao é usada para declarar e definir o nome, os argumentos e o tipo de uma
funcao de usuario definida. O codigo para a fungéo segue imediatamente a instrugdo da fungéo
e deve ser terminada por uma instrugéo End Function.

Na entrada da funcao todas as variaveis locais sao inicializadas como zero incluindo todos os
elementos das matrizes locais. Todas as variaveis da cadeia local s&o inicializadas por uma
cadeia de caracteres nula("").

Se uma fung&o nao tem argumentos, entéo a lista de argumentos (incluindo os parénteses)
devem ser omitidos, ao declarar e ao usar a fungéo.

O valor de retorno para a fungéo é especificado fazendo uma designagao para o nome da
funcdo. Ver exemplo (cubo) abaixo.

Argumentos, incluindo argumentos de matriz, sdo passados pelo valor. As matrizes sao
retornadas pelas fungoes.

Exemplo
Este exemplo declara uma fungéo que calcula o cubo de um ndmero do ponto flutuante.

Main
dim LocalFloat as float
LocalFloat = 1.234
LocalFloat = cube (LocalFloat)
print LocalFloat

End Main

Function cube( x as float) as float
cube = x "3
End Function

Topicos relacionados
Dim (pagina 123) | Static (pagina 135) | Exit (pagina 124) | Sub...End Sub (pagina 137)
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7.1.10 GoTo

Tipo Instrucéo
GOTO faz com que o software pule para a marca especifica e continue a
executar a partir dai.

Unidades |N/D
Intervalo N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D

Tipode

dados N/D

verséo  fpp

inicial
Descricao

GoTo faz com que o software pule para a marca especifica e continue a executar a partir dai.
GoTo nao é recomendado como uma técnica de loop. O uso excessivo da instrugdo GoTo pode
desorganizar e confundir os programas. As técnicas de loop preferidas sao:

e For...Next
e If...Then...Else
¢ While...Wend

Topicos relacionados
On Error GoTo (pagina 130)
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7.1.11 If...Then...Else

Tipo Instrugcéo
As instrugdes If...Then...Else controlam a execug¢ao do programa baseado na
avaliacdo das expressdes numéricas ou sequéncia.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D

Tipode

dados N/D

verséo | ap

inicial
Descricao

As instrugdes If...Then...Else controlam a execugao do programa baseado na avaliagéo das
expressdes numeéricas ou sequéncia. A sintaxe das instrugdes If...Then...Else sdo as
seguintes:

IF a condigao1 THEN

...bloco de instrugao1...
[ Elself condigdo2 Then

...bloco de instrugcao?...]
[Else

...bloco de instrugao3...]
End If

Se a condigédo1 é Verdadeira entao o bloco de instrugdo1 é executado. De outro modo, se a
condigao2 é Verdadeira, entdo o bloco de instrugdo2 é executado. Se a condigao IF original é
Falsa e todas as condigdes ELSEIF s&o Falsas, entao o bloco de instrugdo ELSE (bloco de
instru¢cao3) é executado.

Topicos relacionados
Select Case (pagina 134) | While...Wend (pagina 139) | Exit (pagina 124)
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7.1.12 Input

Tipo Instrugcéo

A instrugdo Input 1& uma cadeia de caracteres recebida da tabela de guia de
Descrigao | console abaixo da janela do editor de programa, finalizada por um retorno do
transportador.

Unidades |N/D

Intervalo |N/D

Valor —1\ip
padréo

Tipo de

dados N/D
versdo | rgp
inicial
Descricao

A instrugdo de Input I&€ uma cadeia de caracteres recebida da tabela de guia de console abaixo
da janela do editor de programa, finalizada por um retorno do transportador. A variavel da
entrada pode ser um numero inteiro, um ponto flutuante ou uma cadeia. Como uma opgéo, a
cadeia pronta é transmitida quando a instrugao de entrada € encontrada. Esta cadeia pronta
pode ser uma constante ou variavel de cadeia. Se uma cadeia pronta é seguida de um ponto e
virgula, entdo um ponto de interrogagao sera impresso no final da cadeia pronta. Se a cadeia
pronta é seguida de uma virgula, entdo nenhum ponto de interroga¢ao sera impresso.

Exemplo

Main
dim YourName$ as string

input "What's your name"; YourName$
print "Hello ";YourName$;", I'm leaving..."
End Main

Topicos relacionados
Tabela de instrugao(pg 1)
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7.1.13 On Error GoTo

Tipo Instrugcéo

On Error Goto permite que vocé defina um manipulador de erro de tempo de
execugao para evitar erros de tempo de execugao durante a parada do programa.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D

Descrigéo

Valor /b
padréo

Tipode

dados N/D
Descricao

On Error Goto permite que vocé defina um manipulador de erro de tempo de execugao para
evitar erros de tempo de execugédo durante a parada do programa. Diferentes manipuladores de
erro podem ser definidos para diferentes partes do programa. Um manipulador de erros esta
ativo desde quando a instrugao On Error Goto é executada até uma outra ser executada.

Um manipulador de erro tem a mesma estrutura que uma sub-rotina, mas deve terminar com
uma instrugdo Restart. Se o manipulador de erro ndo termina com uma instrugéo Restart,
entdo a execucgdo do programa terminara na instrugdo End Sub.

Usar a forma On Error Goto desabilita qualquer manipulador de erro no tempo de execugao
definido e reinstala o manipulador padrdo. Qualquer erro no tempo de execugao subsequente
ird imprimir uma mensagem de erro e interromper o programa.

Erros que ocorrem no manipulador de erro sao controlados pelo manipulador de erro padrao.
Isto significa que eles irdo interromper a execugao do programa.

Exemplo

dim Count as integer
Main
dim y as integer
if Count < 10 then
on error goto MyHandler
else
on error goto 0
end if
y =0
pause (0.5)
y = 1/y
print "I'll never get here"
end main

Sub MyHandler
Count = Count+1l
print Count
restart

End Sub

Topicos relacionados
Restart (pagina 133)
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7.1.14 Pause()

Tipo Instrugcéo
Faz com que a execugéo do programa pause por um determinado periodo de
tempo. O movimento do motor n&o é afetado.

Descrigao

Unidades |segundos
Intervalo |N/D

Valo[ N/D
padréo

Tipode

dados N/D
verséo | ap
inicial
Descricao

Faz com que a execugéo do programa pause por um determinado periodo de tempo. O
movimento do motor ndo é afetado. As interrupgdes estdo ativas durante uma instrugédo Pause

0
Exemplo

dim x as float

for x = 0.1 to 2.0 step 0.1
DOUT1.STATEU = 1
Pause (x)
DOUT1.STATEU = 0
Pause (x)
next

Topicos relacionados
Tabela de instrugao(pg 1)
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7.1.15 Print

Tipo Instrugao
. Exibe a saida formatada através do console enquanto o programa esta sendo
Descrigéo
executado.

Unidades |N/D
Intervalo N/D
Valor
padréo
Tipode
dados
Versao
inicial

N/D

N/D

TBD

Descricao
AKD BASIC define zonas de 13 caracteres que podem ser usadas para produzir saidas nas
colunas.

Se umal lista de expressodes é separada por virgulas (,) entdo cada expressao subsequente é
impressa na zona seguinte.

Se uma lista de expressdes € separada por ponto e virgula (;) entdo as zonas s&o ignoradas e
as expressodes consecutivas sao impressas no proximo espaco de caractere disponivel.

Se umainstrugdo PRINT termina com uma virgula ou ponto e virgula, entdo o retorno do
transportador/alimentagao de linha no fim da saida serial € suprimida.

Exemplo

Print "Hello" , "Goodbye"
Print "Hello" ; "Goodbye"
Print "Hello" , "Goodbye";
Print "...The End."

Topicos relacionados
Tabela de instrugao(pg 1)
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7.1.16 Restart

Tipo Instrugao
Descriggo Faz com que a execugao do programa comece novamente a partir do inicio do
programa.

Unidades N/D
Intervalo N/D
Valor

padréo N/D

Tipode

dados N/D

versao TBD

inicial
Descricao

Faz com que a execugéo do programa comece novamente a partir do inicio do programa.
Reiniciar é a Unica forma de sair de uma rotina de manipulador de erro. Todas as interrupgdes,
instrucées WHEN ou loops em andamento serdo abortadas. Se a instrugdo RESTART é
usada para sair de um manipulador de erro do usuario, entdo um loop infinito ocorrera se a
condic¢&o do erro ndo for limpa.

Observagao: RESTART nao limpa as variaveis de programa do usuario ou altera sozinho
quaisquer variaveis do programa, quaisquer variaveis predefinidas, ou tém qualquer efeito no
movimento de motor.

Topicos relacionados
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7.1.17 Select Case

Tipo Instrucéo

Select Case executa um dos diversos blocos de instrugdo dependendo do valor
de uma expressao.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D

Descrigéo

Valor

padréo N/D

Tipode

dados N/D

verséo | g

inicial
Descricao

Selecionar caso executa um dos diversos blocos de instrugao dependendo do valor de uma
expressao. A expressao de teste deve avaliar um valor numérico ou de ponto flutuante. Podem
haver quantos casos vocé desejar na instrugéo Select Case. Pode haver apenas um Outro
caso e ele deve ser o Ultimo caso na sequéncia. O bloqueio da instrugéo Else caso é
executado se todos os outros testes falharem.

As instrugdes Select Case em que as listas de expressao sao constantes de numeros inteiros
sao executadas mais rapidamente no tempo de execugéo.

Exemplo
Este exemplo imprime informagdes sobre os numeros entre 1 e 20.
Main
dim x as integer
for x = 1 to 20
print x;" is ";
select case x
case 1, 3, 5, 7, 9
print "odd"
case 4, 8
print "4 or 8"
case 12 to 18
print "between 12 and 18"
case else
print "other"
end select
next
End Main

Topicos relacionados
If...Then...Else (pagina 128)
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7.1.18 Static

Tipo Instrugcéo

A instrugao Static € usada em uma Function, Sub ou Interrupt para especificar
Descrigéo | que o valor das variaveis especificadas seja lembrado mesmo quando a Function
ou Sub esta concluida.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D

Valor —1\ip
padréo

Tipo de

dados N/D
versdo | rgp
inicial
Descricao

A instrugao Static € usada em uma Function, Sub ou Interrupt para especificar que o valor das
variaveis especificadas seja lembrado mesmo quando a Function ou Sub esta concluida. A
préoxima vez que a Function, Sub ou Interrupt for executada, o valor estara disponivel.

Exemplo
Este exemplo ilustra a diferenga entre usar o Dim e o Static em um procedimento Sub. 'x'

sempre é redefinido como zero, enquanto que "y" é incrementado continuamente.

Main
while 1
call MySub
pause (1)
wend
End Main

Sub MySub
dim x as integer 'value is forgotten
static y as integer 'value is remembered
x =x + 1
y=y +1
print x,y

End Sub

Topicos relacionados
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7.1.19 Stop

Tipo Instrucéo
Descricao Para a execugéo do programa de usuario.
Unidades N/D

Intervalo N/D
Valor padrao |N/D
Tipo de

dados N/D

Versao inicial | TBD

Descricao

Para a execugao do programa de usuario. Quando o programa do usuario para AKD BASIC
retorna para o modo de mensagem, esperar por um comando através do link de comunicagao.

Topicos relacionados
MOVE.ABORT (pagina 404)
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7.1.20 Sub...End Sub

Tipo Instrugao
A instrugéo Sub declara um sub procedimento e define o formato dos
procedimentos sub.

Unidades |N/D
Intervalo N/D
Valor
padréo
Tipode
dados
Versao
inicial

Descrigéo

N/D

N/D

TBD

Descricao

A instrugao Sub declara um sub procedimento e define o formato dos procedimentos sub. Um
procedimento sub é invocado pela instrugéo Call. Um sub-procedimento pode aceitar
argumentos como uma fungao, mas nao retorna nenhum valor. Se o sub-procedimento nao
recebe nenhum argumento, entéo € ilegal fornecer uma lista de argumento vazia "( )" ao definir
0 sub-procedimento ou ao chama-lo.

Exemplo
Este exemplo define um sub-procedimento que recebe um argumento de ndmero inteiro.

Main
dim x as integer
for x =1 to 10
call MySub (x)
pause (1)
next
End Main

Sub MySub (a as integer)
print a;"---> ";
if a <= 5 then

print a * 0.5

else
print a * 2.0
end if
End Sub

Topicos relacionados
Call (pagina 120) | Fungéo (pagina 126) | Exit (pagina 124)
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7.1.21 Swap

Tipo Instrucéo

Descricao Troca o valor de duas variaveis.
Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrao |N/D

Tipode

daF:jos N/D

Versao inicial | TBD

Descricao

Troca o valor de duas variaveis. As duas varidveis podem ser dois numéricos (ponto flutuante

de numero inteiro) ou duas cadeias.

Exemplo

Main
dim AS$, BS$ as string
AS = "Hello"
B$ = "Good-bye"

print AS$, BS

Swap AS, BS

print AS$, BS
End Main

Topicos relacionados
Tabela de instrugao(pg 1)
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7.1.22 While...Wend

Tipo Instrucéo
. Executa uma série de linhas enquanto a condi¢ao apés o WHILE for
Descrigao .
Verdadeira.
Unidades N/D
Intervalo N/D
Valor padrdao |N/D
Tipode
dados N/D
versao TBD
inicial
Descricao

Executa uma série de linhas enquanto a condigdo apds o WHILE for Verdadeira. As instrugées
While...proceder podem ser agrupadas. Cada Wend corresponde ao While mais recente.
Instrugdes While ou Wend inigualaveis fazem com que os erros de tempo sejam compilados.

Exemplo

DRV.TIME = 0
While DRV.TIME < 5
MOVE.DIR = DIN1.STATE : MOVE.GOVEL
Wend
MOVE . ABORT

Topicos relacionados
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7.2 Parametros AIN

Esta secéo descreve os parametros (AIN) de entrada analdgica. Fung&o de parametros AIN
como mostra o diagrama de bloco abaixo:

H Comando ASCII
Hardware Firmware AIN.VALOR
AIN.PASSA-BAIXA
A I O—Corrente
Sinal da AIN.ESCALAENT
Entrada
—| FitoHW fnadgea, D )_( > | O— Velocidade
AIN.ESCALAV
T T O_Posigéo
AIN.DESVIO AIN.BANDA MORTA AIN.ESCALAP
720 AINCCUTOFF Lo 141
7.2.2 AIN.DEADBAND . 142
7.2.3 AIN.DEADBANDMODE ... 144
7.2.4 AIN.ISCALE 146
7.2.5 AIN.MODE ... 147
7.2.6 AIN.OFFSET . 148
T.2.7 AIN.PSC ALE 149

7.2.8 AINNVALUE 151
7.2.9 AIN.VSCALE
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7.2.1 AIN.CUTOFF

Tipo Parametros NV
. Define a frequéncia de corte do filtro passa-baixa de entrada
Descrigéo o
analdgica.
Unidades Hz
Intervalo 0a10.000 Hz
Valor padrao | 5.000 Hz
g;%%:e Flutuagao
Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 0 Né&o 32 bit Né&o M_01-03-00-000

Descricao

AIN.CUTOFF define a frequéncia de freio em Hz para dois filtros de passa-baixa de um polo
em cascata na entrada de comando do hardware. Como os dois polos estdo cascateados na
mesma frequéncia, a frequéncia de 3 dB € 0,64*AIN.CUTOFF em hertz e o tempo de aumento
de resposta da etapa de 10% a 90% é de 0,53/AIN.CUTOFFem segundos.

Os valores de operagao sugeridos sao os seguintes:
e Modo de operagao analdgico de torque: 5 kHz

o Modo de operagdo analdgico de velocidade: 2,5 kHz
o Objetivo geral da entrada analdgica de alta resolugao: 500 Hz
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7.2.2 AIN.DEADBAND

Tipo Parametros NV

Descriggo Defir)e-a banda morta do sinal de entrada
analdgico.

Unidades Vv

Intervalo 0a12,5V

Valorpadrao |0V

gg;ooge Flutuagao

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variante Suportada

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 2 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

AIN.DEADBAND define a banda morta do sinal de entrada analégica. Quando o
AIN.DEADBAND¢E definido como 0, e o valor da entrada analdgica € menor que o valor de
AIN.DEADBAND, o comando analdgico sera 0. Quando a entrada analdgica € maior ou igual
ao AIN.DEADBAND, o comando analégico sera gerado usando o dimensionamento
especificado.

Quando o AIN.DEADBANDMODE ¢ definido como 1, o comando analdgico é 0 se a entrada
for menor que o valor de banda morta. Quando a entrada € maior que a banda morta, a saida é
igual ao Dimensionamento (Entrada - banda morta) *. As ilustragées desse comportamento sdo
mostradas abaixo.
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7.2.3 AIN.DEADBANDMODE

Tipo Parametros NV

Descriggo Defir)e-a banda morta do modo de entrada
analdgico.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

gg;ooge Inteiro

Vertambém | AIN.DEADBAND (pagina 142)

Versao inicial | M_01-03-06-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1186 Nao 16 bit Nao

Descricao

Quando o AIN.DEADBANDMODE é definido como 0, e o valor da entrada analégica € menor
que o valor do AIN.DEADBAND, o comando analdgico sera 0. Quando a entrada analdgica é
maior ou igual ao AIN.DEADBAND, o comando analégico sera gerado usando o
dimensionamento especificado.

Quando o AIN.DEADBANDMODE ¢ definido como 1, o comando analégico € 0 se a entrada
for menor que o valor de banda morta. Quando a entrada € maior que a banda morta, a saida é
igual ao Dimensionamento (Entrada - banda morta) *. As ilustragcdes desse comportamento séo
mostradas abaixo.
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Ain.Deadbandmode= 0 | Ain.Deadband= 1V
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7.2.4 AIN.ISCALE

Tipo Parametros NV
. Define o fator de escala de corrente
Descrigéo o
analdgica.

Unidades AV
Intervalo 0,001 a22,4 AV
Valor padrdao |0,001 A/V

Tipode
dados

Verséo inicial | M_01-01-01-000

Flutuagao

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 4 Né&o 32 bit Né&o M_01-03-00-000

Descricao
AIN.ISCALE define o fator de escala de corrente analdgica que redimensiona a entrada
analogica (AIN.VALUE) para o DRV.OPMODE (pagina 284) = 1 (modo analdgico de torque).

O valor inserido é a corrente do motor para a entrada analégica de 10 V. Este valor pode ser
maior que 100%, mas a entrada analdgica real sera limitada pelo limite da corrente de aplicagéo
(IL.LIMITN (pagina 362) e IL.LIMITP (pagina 363)).
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7.2.5 AIN.MODE

Tipo Parametros NV
Descrigao Modo de entrada analégica
Unidades N/D

Intervalo O0a2
Valor padrao | 1

Tipo de .
dados Inteiro

Parametros AIN (pagina
140)

Versao inicial | M_01-04-09-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1188 Nao 8 bit Nao

AKD SynqgNet
Intervalo 0

AKD BASIC
Intervalo 0a1

Descricao

O parametro AIN.MODE ¢ usado para designar uma funcionalidade para a tensdo medida no
pino da entrada analdgica.

0— O valor da entrada analégica nao € usado por nenhuma fungéo.

1 —Este modo s6 funciona quando o DRV.CMDSOURCE esta definido como 3 (analdgico). A
tensao medida sera dimensionada com:

e AIN.ISCALE se o DRV.OPMODE tiver sido definido como 0 ( modo de torque)
e AIN.VSCALE se o DRV.OPMODE tiver sido definido como 1 ( modo de velocidade)
e AIN.PSCALE se o DRV.OPMODE tiver sido definido como 2 (modo de posigao).

Depois, o valor sera enviado como um valor de comando para os circuitos de controle.

2 — Este modo é usado para gerar uma velocidade alvo de uma tarefa de movimento. Este
modo funciona quando o DRV.OPMODE é definido como 2 (posi¢&o) e o DRV.CMDSOURCE
€ definido como 0 ( servigo). A tensdo medida sera dimensionada com AIN.VSCALE.
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7.2.6 AIN.OFFSET

Tipo Parametros NV

Descricao Defir)e-o desvio de entrada
analdgica.

Unidades Vv

Intervalo —-10a+10V

Valorpadrao |0V

g;p;c;:e Flutuagéo

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 6 Nao 16 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao

AIN.OFFSET define o desvio analdgico, que é adicionado ao comando de entrada analdgica
para o drive. Este valor compensa o desvio ou ajuste do sinal de entrada analégica do
(AIN.VALUE (pagina 151)).
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7.2.7 AIN.PSCALE

Tipo Parametros NV
Descrigdo | Define o fator de escala de posi¢ao analégica.
Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)

Rotativo: contagens/V,rad/V, graus/V, (unidades personalizadas)/V, contagens
Unidades | de 16-bits/V

Linear: contagens/V, mm/V, um/V, (unidades personalizadas)/V, contagens de
16-bits/V

Rotativo:

1a9.223.372.036.854.775 contagens/V
0 a 13.493.026,816 rad/V

0,06 a 179,0 graus/V
0a10.737.418,240 (PIN/POUT)YV

0 a 140.737.488.355,327 contagens de 16-bits/V
Linear:

1a9.223.372.036.854.775 contagens/V
0a2.147.483,648 mm/V
0a2.147.483.648,000 pm/V
0a10.737.418,240 (PIN/POUT)YV

0 a 140.737.488.355,327 contagens de 16-bits/V
Rotativo:

1 contagem/V

0 rad/V

0 grau/V

0 (PIN/POUT)V

Valor 0 contagens de 16 bits/V

padréo Linear:

1 contagem/V

0 rad/V

0 grau/V

0 (PIN/POUT)V

0 contagens de 16 bits/V

Intervalo

Tipode
dados
Versao
inicial

Flutuacao

M_01-01-01-000

Variantes suportadas

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3472h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 8 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

AIN.PSCALE é um fator de escala de posi¢ao analdgica que dimensiona a entrada analdgica
(AIN.VALUE (pagina 151)) para o DRV.OPMODE (pagina 284) = 2, DRV.CMDSOURCE
(pagina 258) = 3 (modo de posicao analdgica).
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7.2.8 AIN.VALUE

Tipo Parametro S/L

Descricao Léo ’vaTIor do sinal de entrada
analdgica.

Unidades Vv

Intervalo -12,5a+12,5V

Valor padrdao | N/D

g;p;c;:e Flutuagao

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3470h/4
M_01-00-00-000
CANopen 3509h/0 -
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 12 Néo 16 bit Néo M_01-03-00-000
Descricao

O AIN.VALUE |é o valor de entrada analégica depois do valor ser filtrado (como mostrado no
diagrama de blocos da entrada analdgica).
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7.2.9 AIN.VSCALE

Tipo Parametros NV

Descrigao | Define o fator de escala de velocidade analdgica.

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)
Unidades | Rotativo: rpm/V, rps/V, (graus/s)/V, [(unidades personalizadas)/s]/V, (rad/s)/V
Linear: contagens/s/V, (mm/s)/V, (um/s)/V, [(unidades personalizadas)/s]/V
Rotativo:

0,060 a 60.000 rpm/V

0,001 a1.000 rps/V

0,359 a 360.000 (graus/s)/V

0,005 a 5.000 [(unidades personalizadas)/s]/V

0,006 a 6.283,186 (rad/s)/V

Intervalo Linear:

0,001 a 1,000 contagens/s/V

0.001*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 1.000,000*MOTOR.PITCH (pagina 393)
(mm/s)V

0.998*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 1.000.000,000*MOTOR.PITCH (pagina
393) (um/s)/V

0,005 a 5.000 [(unidades personalizadas)/s]/V
Rotativo:

0,060 rpm/V

0,001 rps/V

0,359 (graus/s)/V

0.005 [(unidades personalizadas)/s]/V

0,006 (rad/s)/V

Linear:

0,001 contagens/s/V

0.001*MOTOR.PITCH (pagina 393) (mm/s)/V
0.998*MOTOR.PITCH (pagina 393) (um/s)/V
0,005 a 5.000 [(unidades personalizadas)/s]/V

Valor
padréo

Tipode
dados
Versao
inicial

Flutuacao

M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3629h/0 M_01-00-00-000
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Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 14 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

AIN.VSCALE é um fator de escala de velocidade analdgica que dimensiona a entrada

analogica AIN.VALUE (pagina 151)) para o DRV.OPMODE (pagina 284) = 1 (modo de
velocidade analégica).

O valor inserido é a velocidade do motor por uma entrada analégica de 1 V. Este valor pode ser
maior ou menor que o limite de velocidade da aplicagéo (VL.LIMITP (pagina 527) ouVL.LIMITN

(pagina 525)), mas a E/S analégica sera limitada pelo VL.LIMITP (pagina 527) ou VL.LIMITN
(pagina 525).
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7.2.10 AIN.ZERO

Tipo Comando
Descrigao Zera o sinal de entrada analdgica.
Unidades N/D

Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
Tipo de

dados N/D

AIN.VALUE (pagina 151), AIN.OFFSET (pagina
148)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e N/D M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 16 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000
Descricao

AIN.ZERO zera o sinal de entrada analdgica do drive (AIN.VALUE (pagina 151)). Pode ser
necessario executar este comando mais de uma vez para alcangar o desvio zero, e 0
AIN.OFFSET é modificado neste processo.

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 154




155

Manual de programagao do AKD BASIC | 7.3 Paradmetros AIN

7.3 Parametros AIN

Esta sec&o descreve os parametros entrada analdgica 2 (AIN2).

7.31
7.3.2
7.3.3
7.3.4
7.3.5
7.3.6
7.3.7

AIN2. CUTOFF 156
AIN2. DEADBAND 157
AIN2.DEADBANDMODE . .. 158
AIN2. MODE . i 159
AIN2. OFFSET 160
AIN2 V ALUE 161
AIN2. ZERO . 162
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7.3.1 AIN2.CUTOFF

Tipo Parametros NV
. Define a frequéncia de corte do filtro passa-baixa de entrada analégica
Descrigéo 5
Unidades Hz
Intervalo 0a10.000 Hz
Valor padrao | 5.000 Hz
Tipo de =
dados Flutuagao
Verséo inicial | M_01-06-03-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1234 Né&o 32 bit Né&o M_01-06-03-000

Descricao

AIN2.CUTOFF define a frequéncia de freio em Hz para dois filtros de passa-baixa de um polo
em cascata na entrada de comando do hardware. Como os dois polos estdo cascateados na
mesma frequéncia, a frequéncia de 3 dB € 0,64*AIN.CUTOFF em hertz e o tempo de aumento
de resposta da etapa de 10% a 90% é de 0,53/AIN2.CUTOFF em segundos.

Os valores de operagao sugeridos sao os seguintes:

e Modo de operagdo analdgico de torque: 5 kHz
o Modo de operagdo analdgico de velocidade: 2,5 kHz
o Objetivo geral da entrada analdgica de alta resolugao: 500 Hz
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7.3.2 AIN2.DEADBAND

Tipo Parametros NV
. Define a banda morta do sinal de entrada analégica
Descrigéo 5
Unidades Vv
Intervalo 0a12,5V
Valorpadrao |0V
Tipo de =
dados Flutuagao
Verséo inicial | M_01-06-03-000

Variante Suportada
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1236 Nao 16 bit Nao M_01-06-03-000

Descricao

AIN2.DEADBAND define a banda morta do sinal de entrada analdgica 2. Quando o
AIN2.DEADBANDMODE (péagina 158) é definido como 0, e o valor da entrada analégica 2 é
menor que o valor de AIN2.DEADBAND, o comando analdgico sera 0. Quando a entrada
analogica 2 € maior ou igual ao AIN2.DEADBAND, o comando analdgico sera gerado usando o
dimensionamento especificado.

Quando o AIN2.DEADBANDMODE ¢ definido como 1, o comando analdgico é 0 se a entrada
for menor que o valor de banda morta. Quando a entrada € maior que a banda morta, a saida é
igual ao Dimensionamento (Entrada - banda morta) *.
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7.3.3 AIN2.DEADBANDMODE

Tipo Parametros NV
. Define a banda morta do modo de entrada analégica
Descrigéo 5
Unidades N/D
Intervalo Oa1
Valor padrao | 0
Tipode .
dados Inteiro
Vertambém | AIN2.DEADBAND (pagina 157)
Versao inicial | M_01-06-03-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1238 Nao 16 bit Nao

Descricao

Quando o AIN2.DEADBANDMODE ¢ definido como 0, e o valor da entrada analégica 2 é
menor que o valor do AIN2.DEADBAND (pagina 157), o comando analdgico sera 0. Quando a
entrada analdgica 2 € maior ou igual ao AIN2.DEADBAND, o comando analégico sera gerado
usando o dimensionamento especificado.

Quando o AIN2.DEADBANDMODE ¢ definido como 1, o comando analdgico é 0 se a entrada
for menor que o valor de banda morta. Quando a entrada € maior que a banda morta, a saida é
igual ao Dimensionamento (Entrada - banda morta) *.
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7.3.4 AIN2.MODE

Tipo Parametros NV
Descrigao Modo de entrada analdgica 2
Unidades N/D

Intervalo 0
Valor padrao | 0
Tipode .
dados Inteiro

Parametros AIN (pagina
140)

Versao inicial | M_01-06-03-000

Ver também

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1242 Nao 8 bit Nao

AKD BASIC
Intervalo 0Oa1

Descricao

O parametro AIN2.MODE ¢ usado para designar uma funcionalidade para a tensao medida no
pino da entrada analdgica 2.

0— O valor da entrada analégica nao € usado por nenhuma fungéo.
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7.3.5 AIN2.OFFSET

Tipo Parametros NV
. Define o desvio da entrada analégica
Descrigéo 5
Unidades Vv
Intervalo -10a+10V
Valorpadrao |0V
Tipo de =
dados Flutuagao
Verséo inicial | M_01-06-03-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1244 Nao 16 bit Sim M_01-06-03-000

Descricao

AIN2.OFFSET define o desvio analégico, que € adicionado ao comando de entrada analdgica 2
para o drive. Este valor compensa o desvio ou ajuste do sinal de entrada analdgica 2 do
(AIN.VALUE (pagina 151)).
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7.3.6 AIN2.VALUE

Tipo Parametro S/L
. Lé o valor do sinal de entrada analdgica
Descrigéo 5
Unidades Vv
Intervalo -12,5a+12,5V
Valor padrdao | N/D
Tipo de =
dados Flutuagao
Verséo inicial | M_01-06-03-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3470h/4
M_01-00-00-000
CANopen 3509h/0 -
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1250 Néo 16 bit Néo M_01-06-03-000
Descricao

O AIN2.VALUE Ié o valor de entrada analdgica 2 depois do valor ser filtrado (como mostrado no
diagrama de blocos da entrada analdgica).
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7.3.7 AIN2.ZERO

Tipo Comando
Descrigao Zera o sinal de entrada analdgica 2.
Unidades N/D

Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
Tipo de

dados N/D

AIN2.VALUE (pagina 161), AIN2.OFFSET (pagina
160)

Versao inicial | M_01-06-03-000

Ver também

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e N/D M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1258 Nao Comando|Nao M_01-06-03-000
Descricao

AIN2.ZERO zera o sinal de entrada analégica 2 do drive (AIN2.VALUE (pagina 161)). Pode ser
necessario executar este comando mais de uma vez para alcangar o desvio zero, e 0
AIN2.OFFSET (pagina 160) é modificado neste processo.
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7.4 Parametros AOUT

Esta segao descreve os parametros AOUT.

7.41 AOUT.CUTOFF . 164
7.42 AOUT.DEBUGADDR .. .. 165
7.4.3 AOUT.DEBUGDATATYPE . o 166
7.4.4 AOUT.DEBUGSCALE . . L 167
7.4.5 AOUT.ISCALE .. L 168
7.4.6 AOUT.MODE . . L 169
7.4.7 AOUT.OFFSET . 171
7.4.8 AOUT.PSCALE . 172
7.4.9 AOUT.VALUE . 174
7.410 AOUT.VALUEU . L 175
7.4.11 AOUT.VSCALE . 176
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7.4.1 AOUT.CUTOFF

Tipo Parametros NV
. Define a frequéncia de corte do filtro passa-baixa de saida
Descrigéo o
analdgica.

Unidades Hz
Intervalo 0a10.000 Hz
Valor padrao | OHz

Tipode
dados

Verséo inicial | M_01-04-01

Flutuagao

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1270 Nao 32bits |Nao M_01-06-03-000

Descricao

AOUT.CUTOFF define a frequéncia de corte em Hz para um filtro de passa-baixa de um polo
na Saida Analdgica.

Um valor de 0 Hz desligara o filtro e permitira que todas as frequéncias passem através dele.
O filtro pode ser usado com todos os modos de Saida Analdgica.
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7.4.2 AOUT.DEBUGADDR

Tipo Paréametros NV
. Define o enderego de memdaria para
Descrigao ~
depuragao.

Unidades N/D
Intervalo 4a4.292.870.142
Valor padrao | 4

Tipode
dados

Verséo inicial | M_01-01-01-000

Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao

O AOUT.DEBUGADDR define o enderego de memoaria para depuragao quando o
AOUT.MODE (pagina 169) = 9 (modo de depuragao).
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7.4.3 AOUT.DEBUGDATATYPE

Tipo Parametros NV

Descriggo Define o tipo de dados do valor a ser
depurado.

Unidades N/D

Intervalo 0a10

Valor padrao | 0

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-01-01-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Descricao

AOUT.DEBUGDATATYPE ¢é usado no AOUT.MODE (pagina 169) = 9 (modo de depuragéo).
Este parametro define o tipo de dados do valor a ser depurado de acordo com a tabela abaixo:

Valor Tipo de dados

0 | Tipoilegal

Sinalizado (1 byte)
N&o sinalizado (1 byte)
Sinalizado (2 bytes)
N&o sinalizado (2
bytes)

Sinalizado (4 bytes)
N&o sinalizado (4
bytes)

Sinalizado (8 bytes)
Nao sinalizado (8
bytes)

Indicador para um byte
Mudanga fixa

O] o N O o] & JWOIN]-

-
o
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7.4.4 AOUT.DEBUGSCALE

Tipo Parametros NV
. Define a escala a serusada na
Descricéo ~
depuragao.

Unidades N/D

Intervalo 0,001 29.223.372.036.854.775,000
Valor padrao | 1

Tipode
dados
Vertambém | AOUT.MODE (pagina 169)
Versao inicial | M_01-01-01-000

Flutuagao

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao

O AOUT.DEBUGSCALE define a escala a ser usada para depuragao quando o AOUT.MODE
(pagina 169) = 9 (modo de depuragéo).
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7.4.5 AOUT.ISCALE

Tipo Parametros NV

Descriggo Defir)e-o fator de escala de corrente
analdgica.

Unidades AN

Intervalo 0,001 a22,4 AV

Valor padrdao | 0,001 a22,4 A/V

gg;ooge Flutuagao

Vertambém | AOUT.VALUE (pagina 174)

Versao inicial | M_01-01-01-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 18 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000

Descrigao

AOUT.ISCALE define o fator de escala da corrente analdgica que dimensiona a saida
analégica (AOUT.VALUE) para o AOUT.MODE =4 ou 5. O valor inserido € a corrente do motor
para 10 V da entrada ou saida analégica. Este valor pode ser maior ou menor que 100%, mas a
E/S analogica real sera limitada pelo limite da corrente de aplicagao (IL.LIMITN (pagina 362) e
IL.LIMITP (pagina 363)).
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7.4.6 AOUT.MODE

Informagao geral

Tipo Parametros NV

Descrigdo Defir)e-o modo da saida
analdgica.

Unidades N/D

Intervalo 0a11

Valor padrao | 0

'(Ij';r;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Informagoes do SynqNet
Intervalo 12

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3470h/1 M_01-00-00-000

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 20 Né&o 16 bit Né&o M_01-03-00-000

Descricao
O AOUT.MODE define a funcionalidade da saida analdgica.

AOUT.MODE Descrigao

0 Variavel do usuario. O sinal de saida analogica é
determinado pelo usuario (usando AOUT.VALUEU).

1 Velocidade real. O sinal analdgico descreve o valor da
velocidade atual (VL.FB).

2 Erro de velocidade. O sinal analégico descreve o valor do
erro de velocidade.

3 Comando de velocidade. O sinal analégico descreve o valor
do comando de velocidade.

4 Corrente real. O sinal analdgico descreve o valor da corrente
real.

5 Comando atual. O sinal analdgico descreve o valor do
comando atual.

169 Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.4.6 AOUT.MODE

AOUT.MODE Descrigao

6 Posicao real. O sinal analégico descreve o valor da posi¢cao
real.

7 Erro de posigdo. O sinal analdgico descreve o valor do erro
de posigéao.

8 Onda triangular. O sinal analégico € uma onda triangular
(padréo de dente de serra).

9 Modo de depuragao. Neste modo, o usuario pode definir a
variavel do drive para monitorar através da saida analégica
(AOUT.VALUEU).

10 Velocidade néo filtrada (VL.FBUNFILTERED)
11 Velocidade filtrada - 10Hz Passa-baixa (VL.FBFILTER)
Exemplo

Vocé pode usar o AOUT.MODE e AOUT.VALUEU para configurar um sinal de saida da
seguinte forma:

-->A0UT.MODE 0
-->AOUT.VALUEU 5
-->AOUT.VALUEU 4.33
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7.4.7 AOUT.OFFSET

Tipo Paréametros NV

Descrigio Defir)e-o desvio de saida
analdgica.

Unidades Vv

Intervalo -10a+10V

Valorpadrao |0V

gg;ooge Flutuagao

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 22 Nao 16 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
Este parametro define o desvio de saida analdgica.
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7.4.8 AOUT.PSCALE

Tipo Parametros NV
Descrigdo | Define o fator de escala de posi¢ao analégica.
Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)

Rotativo: contagens/V,rad/V, graus/V, (unidades personalizadas)/V, contagens
Unidades | de 16-bits/V

Linear: contagens/V, mm/V, um/V, (unidades personalizadas)/V, contagens de
16-bits/V

Rotativo:

1a9.223.372.036.854.775 contagens/V

0 a 13.493.026,816 rad/V

0a773.094.113,280 graus/V

0a 10.737.418,240 (unidades personalizadas)/V
0 a 140.737.488.355,327 contagens de 16-bits/V
Linear:

1a9.223.372.036.854.775 contagens/V
0a2.147.483,648 mm/V

0a2.147.483.648,000 pm/V

0a 10.737.418,240 (unidades personalizadas)/V
0 a 140.737.488.355,327 contagens de 16-bits/V
Rotativo:

1 contagem/V

0 rad/V

0 grau/V

0 (unidades personalizadas)/V

Valor 0 contagens de 16 bits/V

padréo Linear:

1 contagem/V

0 rad/V

0 grau/V

0 (unidades personalizadas)/V

0 contagens de 16 bits/V

Intervalo

Tipode
dados
Ver
também
Versao
inicial

Flutuacao

AOUT.VALUE (pagina 174)

M_01-01-01-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3471h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 24 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O AOUT.PSCALE é um fator de escala da posi¢c&o analdgica que dimensiona a saida
analégica (AOUT.VALUE (pagina 174)) para o AOUT.MODE (péagina 169) = 6, ou 7 (posi¢céo
atual ou erro de posigao) para 10 V da entrada ou saida analdgica.
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7.4.9 AOUT.VALUE

Tipo Parametro S/L

Descriggo Léo ’vaTIor da saida
analdgica.

Unidades Vv

Intervalo -10a+10V

Valor padrao | 0

gg;ooge Flutuagao

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3470h/2 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 28 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

O AOUT.VALUE Ié o valor de saida analdgica.
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7.4.10 AOUT.VALUEU

Tipo Parametro L/G

Descricao Defir)e.o valor de saida
analdgica.

Unidades Vv

Intervalo -10a+10V

Valor padrao | 0

g:;%:e Flutuagéo

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3470h/3 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 32 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

O AOUT.VALUEU Ié/grava o valor de saida analégica quando o AOUT.MODE (pagina 169) = 0
(o sinal da saida analdgica € determinado pelo usuario).
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7.4.11 AOUT.VSCALE

Tipo Parametros NV

Descrigcao Define o fator de escala da velocidade para a saida analdgica.
Depende de UNIT.VROTARY ou UNIT.ACCLINEAR

Rotativo: rpm/V, rps/V, (graus/s)/V, [(unidades personalizadas)/s]/V, (rad/s)
v

Linear: contagens/s/V, (mm/s)/V, (um/s)/V, [(unidades personalizadas)/s]/V
Rotativo:

0,060 a 60.000 rpm/V

0,001 a 1.000 rps/V

0,359 a 360.000 (graus/s)/V

0.005 a 5,000 [(unidades personalizadas)/s]/V

Intervalo 0,006 a 6.283,186 (rad/s)/V

Linear:

0,001 a 1,000 contagens/s/V

0,001*MOTOR.PITCH a 1.000,000*‘MOTOR.PITCH (mm/s)/V
0,998*MOTOR.PITCH a 1.000.000,000*MOTOR.PITCH(um/s)/V
0,005 a 5,000 [(unidades personalizadas)/s]/V

Rotativo:

0,060 rpm/V

0,001 rps/V

0,359 (graus/s)/V

0,005 [(unidades personalizadas)/s]/V

Valor padrao | 0,006 (rad/s)/V

Linear:

0,001 contagens/s/V

0,001*MOTOR.PITCH (mm/s)/V

0,998*MOTOR.PITCH (um/s)V

0,005 [(unidades personalizadas)/s]/V

Unidades

Tipo de
dados

Vertambém | AOUT.VALUE
Verséo inicial | M_01-00-00-000

Flutuacao

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3470h/5 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 36 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
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Descricao

O AOUT.VSCALE é um fator de escala da velocidade analégica que dimensiona a saida
analégica

(AOUT.VALUE) para o AOUT.MODE =1, 2, ou 3. O valor inserido é a velocidade do motor
para 10V

da saida analdgica. Este valor pode ser maior ou menor que o limite de velocidade da aplicagao

(VL.LIMITP ou VL.LIMITN), mas a E/S analégica real sera limitada pelo VL.LIMITP ou
VL.LIMITN.
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7.5 Parametros AOUT2

Esta segao descreve os parametros AOUT2.

7.5.1 AOUT2.CUTOFF 179
7.5.2 AOUT2.MODE . . . 180
7.5.3 AOUT2.0FFSET . . o 181
7.5.4 AOUT 2. VALUE 182
7.5.5 AOUT.VALUEU L 183
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7.5.1 AOUT2.CUTOFF

Tipo Parametros NV
. Define a frequéncia de corte do filtro passa-baixa de saida analégica
Descrigéo 5

Unidades Hz
Intervalo 0a10.000 Hz
Valor padrao | OHz

Tipode
dados

Verséo inicial | M_01-06-03-000

Flutuagao

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1272 Sim 32 bits Néao M_01-06-03-000
Descricao
O AOUT2.CUTOFF define a frequéncia de corte em Hz para um filtro de passa-baixa de um
polo

na Saida Analdgica 2.
Um valor de 0 Hz desligara o filtro e permitira que todas as frequéncias passem através dele.
O filtro pode ser usado com todos os modos de Saida Analdgica 2.

179 Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.5.2 AOUT2.MODE

7.5.2 AOUT2.MODE

Tipo Parametros NV
. Define o modo da saida analdgica
Descrigéo 5
Unidades N/D
Intervalo 0
Valor padrao | 0
Tipode .
dados Inteiro
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-06-03-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1276 Nao 16 bit Nao M_01-06-03-000

Descricao
O AOUT2.MODE define a funcionalidade da saida analégica.

Modo 0: Variavel do usuario. O sinal de saida analégica 2 é determinado pelo usuario (usando o
AOUT.VALUEU (pagina 183)).

Exemplo
Vocé pode usar o AOUT.MODE e AOUT.VALUEU para configurar um sinal de saida da
seguinte forma:

-->AOUT.MODE O
-->AOUT.VALUEU 5
-->AOUT.VALUEU 4.33

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 180




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.5.3 AOUT2.0FFSET

7.5.3 AOUT2.0FFSET

Tipo Parametros NV

Descricdo Defir)e-o desvio 2 da saida
analdgica.

Unidades \Yj

Intervalo 10a+10V

Valor padrdo |0V

g;p;c;:e Flutuagéo

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-06-03-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1278 Nao 16 bit Sim M_01-06-03-000

Descricao
Este parametro define o desvio 2 de saida analdgica.
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7.5.4 AOUT2.VALUE

Tipo Parametro S/L
. Lé o valor da saida analdgica
Descrigéo 5
Unidades Vv
Intervalo -10a+10V
Valor padrao | 0
Tipode ~
dados Flutuagao
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-06-03-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1284 Sim 64 bit Sim M_01-06-03-000

Descricao
O AOUT2.VALUE |é o valor da saida analdgica 2.
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7.5.5 AOUT.VALUEU

Tipo Parémetro L/G
. Define o valor da saida analdgica
Descrigéo 5
Unidades Vv
Intervalo -10a+10V
Valor padrao | 0
Tipode ~
dados Flutuagao
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-06-03-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1288 Sim 64 bit Sim M_01-06-03-000

Descricao

O AOUT2.VALUEU lé/grava o valor de saida analégica 2 quando o AOUT2.MODE (pagina
180) = 0 (o sinal da saida analégica é determinado pelo usuario).
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7.6 Parametros CAM

Esta secdo descreve os parametros CAM.

7.6.1
7.6.2
7.6.3
7.6.4
7.6.5
7.6.6
7.6.7
7.6.8
7.6.9
7.6.10
7.6.11
7.6.12
7.6.13
7.6.14
7.6.15
7.6.16

CAM. ACTIVATE 185
CAM. ADDPOINT 187
CAM.CORRECTDIR ... o 189
CAM.CREATE . 190
CAM.MASTER .. 192
CAM.MASTERPOS .. L 193
CAM.SLAVEOFFSET ... 194
CAMVM.DIR . 195
CAMVM.FREQ .. 196
CAMVM.GOREL ... . 197
CAMVM.GOUPDATE ... 198
CAMVM.GOVEL .. L 199
CAMVM.MOVING 200
CAMVM.POSITION . 201
CAMVM.RELATIVEDIST .. e 202
CAMVM.STOP 203
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185

7.6.1

CAM.ACTIVATE

Tipo Parametro

Descrigao Ativa a tabela came especificada.
Unidades Nenhum

Intervalo 0a8

Valor padrdao |0

Z;%%ge Inteiro

Verséo inicial | M_01-06-00-000

Descricao

CAM.ACTIVE ativa a tabela cam especificada. O comando de posigao é calculado de acordo
com a posi¢cao mestre e os pontos na tabela came especificada.

Quando vocé ativa um novo came, o drive acelera (em EGEAR.ACCLIMIT) ou desacelera (em
EGEAR.DECLIMIT) conforme necessario para a velocidade exigida pelo movimento presente
do Cam Mestre e o perfil de posi¢ao escravo definido na tabela came.

Quando a sincronizagao da velocidade é alcangada, EGEAR.LOCK é definida para um e um
movimento de corregao é realizado para colocar o escravo em bloqueio de posi¢gao com a
tabela came. A diregdo desse movimento é controlada por CAM.CORRECTDIR. Os
parametros desse movimento de corregdo sao 0s mesmos que para qualquer outro movimento
(ou seja, MOVE.ACC, MOVE.DEC, MOVE.RUNSPEED).

Se 0 mestre ndo esta movendo ou se o perfil da posi¢cao escravo na tabela came nao requer
movimento cam quando o cam € ativado, a sincronizagao da velocidade ocorre
instantaneamente e 0 movimento de corregao é executado assim que o cam ¢ ativado.

CAM.ACTIVATE é automaticamente definido para zero (ou seja, qualquer came é desativado)
quando o drive é desabilitado.

Para desabilitar o movimento de corregao, defina CAM.CORRECTDIR = 3.

Vocé deve declarar e criar uma tabela came antes de torna-la ativa. Se MOVE.RUNSPEED é
igual a zero quando vocé define CAM.ACTIVATE, um erro no tempo de execugao é gerado
porque o movimento de corre¢gao n&o pode ser realizado.

Exemplos

O exemplo seguinte declara, cria e ativa um came.

 coossoooossoms Deviee Pargmg =——==ssoco=ssooosmoom==

V.OPMODE = 2 'position operation mode

DRV.CMDSOURCE = 5 'command source = AKD BASIC TG
UNIT.PROTARY = 4 'l6 bit position units, 65536 counts/rev
UNIT.VROTARY = 0 'velocity units = rpm

UNIT.ACCROTARY = 0 'acceleration units = rpm/sec
PL.MODPEN = 1 'enable slave modulo

PL.MODP2 = 65536 'set slave (AKD BASIC) counts per cycle
FB2.SOURCE = 1 'set Master Encoder Source to X9

FB2 .ENCRES = 8000 'set counts'rev of Master

FB2.DIR = 0 'set counting direction for Master Encoder

EXTENCODER.POSMODULO = 8000 'set master counts per cycle
End Params
 comomcoosoom== Define (dim) Global Variables -------—-
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'start the cam create block
CAM.CREATE (1, 5)'allocate space for cam #1, 5 points
'add the points
CAM.ADDPOINT (0, 0)
CAM.ADDPOINT (2000, 65536 / 10)
CAM.ADDPOINT (4004, 65536 / 8)
CAM.ADDPOINT (6000, 65536 * 3 / 4)
CAM.ADDPOINT (8000, 65536)
End 'the cam create block
CAM.MASTER = 2 'Cam Master = External Encoder
EXTENCODER.POSITION = 0 'set Master position to 0
MOVE.POSCOMMAND = 0 'set slave (AKD BASIC) position to O
DRV.SWENABLE = 1 'enable the motor
Print "Motor Enabled, wait 5 sec"
Pause (5)
CAM.ACTIVATE = 1 'activate cam #1
Print "CAM Enabled"
While 1 = 1 : wend
End Main

Topicos relacionados
CAM.CORRECTDIR (pagina 189)
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7.6.2 CAM.ADDPOINT

Tipo Instrugao

CAM.ADDPOINT(Posigédo Mestre, Posigao Escravo) Adiciona o "ponto"
especificado para a tabela came sendo criada.

Unidades |Contagens do encoder mestre, Unidades de usuario de posigéo
Intervalo |-263 a 2%63-1

Descrigao

Valor N/D

padréo

Tipode .

dados Inteiro

versao 1 54.06-00-000
inicial -
Descricao

CAM.ADDPOINT adiciona o “ponto” especificado (posicao mestre e posigédo escravo
correspondente) para a tabela came sendo criada. Esta instrugcéo sé é usada dentro de um
bloco CAM.CREATE.

Vocé deve estar dentro de um bloco CAM.CREATE para usar a instrucdo CAM.ADDPOINT. A
posi¢do mestre para a primeira instrugao CAM.ADDPOINT em um bloco CAM.CREATE deve
ser sempre zero. A posicdo mestre deve sempre crescer na medida em que vocé adiciona
pontos para a tabela came. Deve existir no minimo dois pontos em sua tabela came.

Exemplos
O exemplo seguinte declara, cria e ativa um came.

—————————————— Device Params ———————————-———————————
Params
DRV.OPMODE = 2 'position operation mode
DRV.CMDSOURCE = 5 'command source = AKD BASIC TG
UNIT.PROTARY = 4 '16 bit position units, 65536 counts/rev
UNIT.VROTARY = 0 'velocity units = rpm
UNIT.ACCROTARY = 0 'acceleration units = rpm/sec
PL.MODPEN = 1 'enable slave modulo
PL.MODP2 = 65536 'set slave (AKD BASIC) counts per cycle
FB2.SOURCE = 1 'set Master Encoder Source to X9
FB2.ENCRES = 8000 'set counts'rev of Master
FB2.DIR = 0 'set counting direction for Master Encoder
EXTENCODER.POSMODULO = 8000 'set master counts per cycle
End Params
comomcoosoos== Define (dim) Global Variables --------
—————————————— Maidm Program —=ssssssssoommoooooomoooos

'start the cam create block
CAM.CREATE (1, 5)'allocate space for cam #1, 5 points
'add the points
CAM.ADDPOINT (0, 0)
CAM.ADDPOINT (2000, 65536 / 10)
CAM.ADDPOINT (4004, 65536 / 8)
CAM.ADDPOINT (6000, 65536 * 3 / 4)
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CAM.ADDPOINT (8000, 65536)
End 'the cam create block
CAM.MASTER = 2 'Cam Master = External Encoder
EXTENCODER.POSITION = 0 'set Master position to 0
MOVE .POSCOMMAND = 0 'set slave (AKD BASIC) position to 0
DRV.SWENABLE = 1 'enable the motor

Print "Motor Enabled, wait 5 sec"
Pause (5)
CAM.ACTIVATE = 1 'activate cam #1
Print "CAM Enabled"
While 1 = 1 : wend

End Main
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7.6.3 CAM.CORRECTDIR

Tipo LG

Especifica a dire¢do do movimento de corre¢ao quando uma nova tabela came é
Descrigao | ativada (definir CAM.ACTIVATE = n) ou quando a sincronizagao da velocidade é
ativada.

Unidades |Nenhum
Intervalo |0a3

Valo[ 2 (menor distancia)
padréo

Tipo de .

dados Inteiro

Versao 1y 44-06-00-000
inicial -
Descricao

CAM.CORRECTDIR assume um dos seguintes valores:

o 0o movimento é feito no sentido horario

¢ 10 movimento é feito no sentido anti-horario

e 20 movimento é feito na direg&o produzindo o menor movimento (veja
¢ abaixo)

¢ 3 nenhum movimento de correg¢ao é realizado.

Use MOVE.ACC, MOVE.DEC e MOVE.RUNSPEED para o movimento corre¢gao. Mesmo se
CAM.CORRECTDIR especifica um movimento de corregéo no sentido horario, ele s
especifica a dire¢gao do movimento sobreposto. Se a velocidade gerada came € a diregao
oposta e maior que MOVE.RUNSPEED, o escravo desacelera.

Para CAM.CORRECTDIR = 2, adiregao da corregao é calculada (baseados em PosModulo)
para produzir o menor movimento de distancia. Por exemplo, se PosModulo = 10000 e o
movimento de corregéo no sentido horario € 8000, um movimento no sentido anti-horario de
2000 é realizado no lugar.

Exemplo

No exemplo seguinte, 0 movimento de corregéo esta na dire¢ao produzindo a menor distancia
de movimento.

‘The cam table for Cam #1 needs to have been
‘already declared and created

1.CORRECTDIR 2

CAM.ACTIVATE = 1

Topicos relacionados
CAM.ACTIVATE (pagina 185)
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7.6.4 CAM.CREATE

Tipo Instrucéo

Descrigao CAM.CREATE (x, y) Inicia a criagdo de uma tabela came.
Unidades N/D

Intervalo x =1-8, y =3-1000

Valor padrao |N/D

Tipo de
dados

Verséo inicial | M_01-06-00-000

Inteiros

Descricao

CAM.CREATE inicia a criagdo de uma tabela came. Os pontos reais na tabela came séo
inseridos com uma série de instrugdes CAM.ADDPOINT. O bloco CAM.CREATE deve
terminar com uma instrugao End.

Vocé pode criar uma tabela came quantas vezes quiser. Vocé deve criar uma tabela came
antes de torna-la ativa. Vocé nao pode criar uma tabela came se ela esta ativa. A posi¢cao
mestre para a primeira entrada deve ser 0. As posi¢cdes mestre devem continuar a aumentar a
medida que vocé adiciona pontos. EXTENCODER.POSMODULO deve igualar a distancia
mestre total em seu CAM. Para um CAM repetido, PL.MODP2 deve ser definido igual a
distancia que o escravo percorre em um ciclo CAM.

Exemplos

Params
DRV.OPMODE = 2 'position operation mode
DRV.CMDSOURCE = 5 'command source = AKD BASIC TG
UNIT.PROTARY = 4 'l16 bit position units, 65536 counts/rev
UNIT.VROTARY = 0 'velocity units = rpm
UNIT.ACCROTARY = 0 'acceleration units = rpm/sec
PL.MODPEN = 1 'enable slave modulo
PL.MODP2 = 65536 'set slave (AKD BASIC) counts per cycle
FB2 .SOURCE 1 'set Master Encoder Source to X9
FB2 .ENCRES 8000 'set counts'rev of Master
FB2.DIR = 0 'set counting direction for Master Encoder
EXTENCODER.POSMODULO = 8000 'set master counts per cycle
End Params
e et Define (dim) Global Variables --————--
—————————————— Mailn Progra socsosssosmmmmmmmmmmmmmmes

'start the cam create block
CAM.CREATE (1, 5)'allocate space for cam #1, 5 points
'add the points
CAM.ADDPOINT (0, O0)
CAM.ADDPOINT (2000, 65536 / 10)
CAM.ADDPOINT (4004, 65536 / 8)
CAM.ADDPOINT (6000, 65536 * 3 / 4)
CAM.ADDPOINT (8000, 65536)
End 'the cam create block
CAM.MASTER = 2 'Cam Master = External Encoder
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EXTENCODER.POSITION = 0 'set Master position to 0
MOVE.POSCOMMAND = 0 'set slave (AKD BASIC) position to 0
DRV.SWENABLE = 1 'enable the motor

Print "Motor Enabled, wait 5 sec"
Pause (5)
CAM.ACTIVATE = 1 'activate cam #1
Print "CAM Enabled"
While 1 = 1 : wend

End Main

Topicos relacionados
CAM.ADDPOINT (pagina 187) | CAM.ACTIVATE (pagina 185)
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7.6.5 CAM.MASTER

Tipo L/G

Descrigcao Especifica a fonte da entrada para a tabela came para perfis came.
Unidades Nenhum

Intervalo 0az2

Valor padrdao |0

Z;%%ge Inteiro

Verséo inicial | M_01-06-00-000

Descricao

CAM.MASTER assume um dos seguintes valores:

Valor Descricao

0 EXTENCODER.POSITION + CAMVM.POSITION

1 Somente CAMVM.POSITION (EXTENCODER.POSITION é ignorado)
2 Somente EXTENCODER.POSITION (CAMVM.POSITION é ignorado)

Topicos relacionados
CAM.MASTERPOS (pagina 193)
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7.6.6 CAM.MASTERPOS

Tipo S/L
. . |Fornece o valor da posicdo mestre sendo atualmente usada como a entrada
Descrigéo
para a tabela came.

Unidades |Contagens do encoder
Intervalo | 0a EXTENCODER.POSMODULO

Valor

padréo N/D

Tipode .

dados Inteiro

versao 1 1.06-00-000
inicial -
Descricao

O valor de CAM.MASTERPOS depende de EXTENCODER.POSITION, CAMVM.POSITION
e CAM.MASTER da seguinte forma:

Valor de CAM.MASTER Valor de CAM.MASTERPOS

0 CAMVM.POSITION + EXTENCODER.POSITION
1 CAMVM.POSITION

2 EXTENCODER.POSITION

Topicos relacionados

CAM.MASTER (pagina 192) | DRV.HANDWHEEL (pagina 276) | CAMVM.POSITION (pagina
201)
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7.6.7 CAM.SLAVEOFFSET

Tipo S/L

CAM.SLAVEOFFSET indica o desvio (ou diferenga) entre
MOVE.POSCOMMAND e o comando de posi¢gao que € calculado da tabela
came ativa baseada no valor presente do EXTENCODER.POSITION e/ou
CAMVM.POSITION.

Unidades | Contagens de feedback
Intervalo |N/D
Valor

Descrigéo

padrao 0

Tipo de .

dados Inteiro

versao 1 54.06-00-000
inicial -
Descricao

CAM.SLAVEOFFSET indica o desvio (ou diferenga) entre PL.CMD e o comando de posigcao
que é calculado da tabela came ativa baseada no valor presente do DRV.HANDWHEEL e/ou
CAMVM.POSITION. Este desvio ¢ o resultado de movimento incremental (MOVE.GOREL) ou
de velocidade (MOVE.GOVEL) sobreposto (pelo usuério) na tabela came. Se no existe came
ativo (CAM.ACTIVE = 0), o valor desta variavel é indefinido.
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7.6.8 CAMVM.DIR

Tipo L/G
. Especifica a dire¢&o que o encoder virtual segue quando CAMVM.GOVEL é
Descrigao
executado.

Unidades Nenhum
Intervalo 0,1
Valor
padréo
Tipode
dados
Versao
inicial

0

Inteiro

M_01-06-00-000

Descricao

CAMVM.DIR especifica a diregdo que o encoder virtual segue quando CAMVM.GOVEL é
executado. Ele também define a diregdo do encoder virtual quando CAMVM.GOUPDATE é
executado se o encoder virtual esta realizando um movimento CAMVM.GOVEL.

0 é positivo
1 é negativo

Exemplo

‘This runs the virtual encoder forward at 20,000 counts/sec
CAMVM.FREQ = 20000

CAMVM.DIR = 0

CAMVM.GOVEL

pause (5)

'This runs the virtual encoder backwards at 40,000 counts/sec
CAMVM.FREQ = 40000

CAMVM.DIR = 1

CAMVM.GOVEL

Topicos relacionados
CAMVM.GOVEL (pagina 199)
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7.6.9 CAMVM.FREQ

Tipo L/G

CAMVM.FREQ define a frequéncia maxima permitida durante um movimento
Descrigao | relativo (CAMVM.GOREL) e define a velocidade comandada durante um
movimento de velocidade (CAMVM.GOVEL)

Unidades | Contagens por segundo do encoder

Intervalo |0a 1.000.000

Valor 10,000

padréo

Tipo de .

dados Inteiro

versao 1 54.06-00-000
inicial -
Descricao

CAMVM.FREQ define a frequéncia maxima permitida durante um movimento relativo
(CAMVM.GOREL) e define a velocidade comandada durante um movimento de velocidade
(CAMVM.GOVEL).

Exemplo

'This will run the virtual encoder forward at 20,000 counts/sec
CAMVM.FREQ = 20000

CAMVM.DIR = 0

CAMVM.GOVEL
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7.6.10 CAMVM.GOREL

Tipo Instrucéo

Torna o movimento mestre virtual a distancia especificada por
CAMVM.RELATIVEDIST.

Unidades Nenhum
Intervalo N/D

Descrigéo

Valor

padréo N/D

Tipode

dados N/D

versdo M_01-06-00-000

inicial -
Descricao

CAMVM.GOREL (Ir como relativo) faz com que o mestre virtual mova uma distancia
especificada por CAMVM.RELATIVEDIST. O mestre virtual funciona na frequéncia
especificada por CAMVM.FREQ. Use CAMVM.GOUPDATE para modificar esta frequéncia
durante o movimento.

A execugédo do programa continua com a linha imediatamente seguindo a instrugéo
CAMVM.GOREL assim que o movimento é iniciado. A execugao do programa nao espera até
gue o movimento esteja completo. O drive n&o precisa ser habilitado para poder usar o mestre
virtual.

Topicos relacionados

CAMVM.GOVEL (pagina 199) | CAMVM.STOP (pagina 203) | CAMVM.GOUPDATE (pagina
198)
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7.6.11 CAMVM.GOUPDATE

Tipo Instrucéo

Descrigao Atualiza um movimento em progresso com novos pardmetros do movimento.
Unidades N/D

Intervalo N/D
Valor padrao |N/D
Tipo de

dados N/D

Verséo inicial | M_01-06-00-000

Descricao

Atualiza um movimento em progresso com novos parametros do movimento. Isto permite que
vocé altere o movimento em tempo real sem ter que parar o movimento e iniciar um novo
movimento. CAMVM.GOUPDATE atualiza CAMVM.DIR (para um CAMVM.GOVEL) e
CAMVM.FREQ (para um CAMVM.GOVEL ou CAMVM.GOREL).

A execugédo do programa continua com a linha imediatamente seguindo CAMVM.GOUPDATE
assim que o movimento € iniciado. A execugao do programa nao espera até que o movimento
esteja completo. CAMVM.GOUPDATE n&o inicia 0 movimento se ndo existe movimento em
progresso.

Topicos relacionados
CAMVM.GOREL (pagina 197) | CAMVM.GOREL (pagina 197)
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7.6.12 CAMVM.GOVEL

Tipo Instrucéo

CAMVM.GOVEL (Ir em velocidade) causa com que o mestre virtual mova
continuamente na frequéncia especificada por CAMVM.FREQ na diregédo
(positiva ou negativa) especificada por CAMVM.DIR. A frequéncia ou diregéo é
modificada durante o movimento usando CAMVM.GOUPDATE.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D
Valor

Descrigéo

padrao N/D

Tipo de

dados N/D

versao 1 54.06-00-000

inicial -
Descricao

CAMVM.GOVEL (Ir em velocidade) causa com que o mestre virtual mova continuamente na
frequéncia especificada por CAMVM.FREQ na dire¢ao (positiva ou negativa) especificada por
CAMVM.DIR. A frequéncia ou direc&do é modificada durante o movimento usando
CAMVM.GOUPDATE.

Quando o movimento € iniciado, a execugao do programa continua com a linha imediatamente
seguindo CAMVM.GOVEL. A execugao do programa n&o espera até que o movimento esteja
completo. CAMVM.STOP para um movimento de velocidade no encoder virtual. Executar
CAMVM.GOREL depois de CAMVM.GOVEL e antes de CAMVM.STOP faz com que o
encoder virtual mude para um movimento incremental que termina quando as contagens do
encoder CAMVM.RELATIVEDIST terminam. O drive n&o precisa ser habilitado para poder
usar o mestre virtual.

Exemplo
Isto executa o encoder virtual para frente em 20.000 contagens/seg

CAMVM.FREQ = 20000
C M.DIR = 0
CAMVM.GOVEL

Tépicos relacionados

CAMVM.GOREL (pagina 197) | CAMVM.STOP (pagina 203) | CAMVM.GOUPDATE (pagina
198)

199 Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.6.13 CAMVM.MOVING

7.6.13 CAMVM.MOVING

Tipo S/L

Descricao Indica se o encoder virtual esta movendo.
Unidades Nenhum

Intervalo 0,1

Valor padrao |N/D

Z;%%ge Inteiro

Verséo inicial | M_01-06-00-000

Descricao
CAMVM.MOVING indica se o encoder virtual esta movendo.

e 0 -encoder virtual ndo esta movendo
¢ 1-encoder virtual esta movendo

Exemplo

‘Start an incremental move on the virtual encoder
CAMVM.FREQ = 10000

CAMVM.RELATIVEDIST = 123456

CAMVM.GOREL

DRV.TIME = 0

whileCAMVM.MOVING : wend

printDRV.TIME

Topicos relacionados
CAMVM.GOVEL (pagina 199) | CAMVM.GOREL (pagina 197)
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7.6.14 CAMVM.POSITION

Tipo L/G
Descricao Contém o valor atual do contador do encoder virtual.
Unidades contagens

Intervalo 0a (EXTENCODER.POSMODULO -1)
Valor padrdao |0

Tipo de
dados
Verséo inicial | M_01-06-00-000

Inteiro

Descricao
Controla o encoder virtual usando CAMVM.GOVEL e CAMVM.GOREL.
EXTENCODER.POSMODULO ¢é usado como o valor do médulo para CAMVM.POSITION.

Exemplo

Este exemplo mostra como CAMVM.POSITION é atualizado durante um movimento
CAMVM.GOREL.

CAMVM.FREQ = 10000
CAMVM.RELATIVEDIST = 100000
DRV.TIME = 0
EXTENCODER.POSMODULO = 200000
CAMVM.POSITION = 0
CAMVM.GOREL

While DRV.TIME < 10000

Print "DRV.TIME=" ; DRV.TIME , "CAMVM.POSITION=" ;
CAMVM.POSITION , "CAMVM.MOVING=" ; CAMVM.MOVING
Pause (1)

Wend

Topicos relacionados

CAMVM.GOREL (pagina 197) | CAMVM.GOVEL (pagina 199) | CAMVM.MOVING (pagina
200)
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7.6.15 CAMVM.RELATIVEDIST

Tipo L/G
Especifica o numero ou contagens que o encoder virtual (mestre virtual) vai exibir
durante um movimento incremental (CAMVM.GOREL).

Unidades | Contagens do encoder
Intervalo |-2"63 a 2"63-1

Descrigéo

Valor
N 0
padréo
Tipode .
dados Inteiro
Versao |\ (1.06-00-000

inicial -

Descricao

O "movimento" é realizado baseado no valor de CAMVM.FREQ. O valor do contador do
encoder virtual esta na variavel CAMVM.POSITION. O valor do médulo
EXTENCODER.POSMODULO também ¢é aplicado para CAMVM.POSITION. Vocé pode
verificar se o encoder virtual estd movendo usando a variavel CAMVM.MOVING ou n3o. Vocé
pode mover o encoder virtual (usando CAMVM.GOREL ou CAMVM.GOVEL) tanto se o drive
esta habilitado ou desabilitado.

Exemplo

Este exemplo move o encoder virtual em 100.000 contagens em uma frequéncia de 20.000
contagens/segundo. Este movimento levara cerca de 5 segundos.

'set up CAMVM.POSTION and virtual move parameters

CAMVM.POSTION = 0

CAMVM.RUNFREQ = 20000
CAMVM.RELATIVEDIST = 100000

'initiate the move

DRV.TIME = 0 'set time to zero just for measurement
CAMVM.GOREL

'wait for the move to be complete
whileCAMVM.MOVING = 1 : wend

'print the results

print"CAMVM.POSITION = ";CAMVM.POSITION
print"time = "; DRV.TIME
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7.6.16 CAMVM.STOP

Tipo Instrucéo
Descrigao CAMVM.STOP para o encoder virtual
Unidades N/D

Intervalo N/D
Valor padrao |N/D
Tipo de

dados N/D

Verséo inicial | M_01-06-00-000

Descricao
CAMVM.STOP para o encoder virtual. CAMVM.POSITION permanece em seu valor presente.

A execugdo do programa continua com a linha imediatamente seguindo CAMVM.STOP assim
que o movimento € iniciado. A execugao do programa n&o espera até que o movimento esteja
completo.

Exemplo
Executa o encoder virtual para frente em 20.000 contagens/seg por 5 segundos e ent&o para.

CAMVM.FREQ = 20000
CAMVM.DIR = 0
CAMVM. GOREI

pause (5)

CAMVM. STOP

Topicos relacionados
CAMVM.GOREL (pagina 197) | CAMVM.GOVEL (pagina 199)
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7.7 Parametros CAP

Esta segdo descreve os parametros CAP.

7.71 CAPO.EDGE, CAP1.EDGE . ... . L 205
7.7.2 CAPO.EN, CAP1.EN 206
7.7.3 CAPO.EVENT, CAP1.EVENT . 207
7.7.4 CAPO.FILTER, CAP1.FILTER .. . . 210
7.7.5 CAPO.MODE, CAP1.MODE .. .. .. L 211
7.7.6 CAPO.PLFB, CAPA.PLFB .. ... . L 212
7.7.7 CAPO0.PREEDGE, CAP1.PREEDGE ... ... . .. . .. 213
7.7.8 CAPO.PREFILTER, CAP1.PREFILTER .. .. . .. 214
7.7.9 CAPO.PRESELECT, CAP1.PRESELECT ... .. ... . 215
7.7.10 CAPO.STATE, CAP1.STATE .. 216
7.7.41 CAPO.T, CAPA T 217
7.7.12 CAPO.TRIGGER, CAP1.TRIGGER ... . .. i, 218
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7.7.1 CAPO.EDGE, CAP1.EDGE

Tipo Paréametros NV
Descrigao Seleciona a borda de captura.
Unidades N/D

Intervalo 1a3
Valor padrao | 1
Tipo de

dados us

CAP0.PREEDGE, CAP1.PREEDGE (pagina
213)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Versa-
o

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? inicial

Modbu- | 54 CAPO.EDGE Nzo 8 bit Nao M_01-
. | 03-00-
80 CAP1.EDGE 000
Descricao

A fonte do acionador filtrado € monitorada pela borda ascendente, borda descendente ou
ambas. A légica do modo de evento pode ignorar a detecgao da borda de pré-condigao;
contudo, o acionador sempre usa a detec¢ao de borda.

A légica de pré-condigao tem um recurso idéntico controlado pelo CAPO.PREEDGE,
CAP1.PREEDGE (pagina 213).

Valor Descricao

0 | Reservado
1 Borda ascendente

Borda
descendente

3 | Ambas as bordas

2
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7.7.2 CAPO.EN, CAP1.EN

Tipo Paréametros NV

Descrigio Habillita ou desabilita o motor de captura
relacionado.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

gg;ooge Booleano

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Versa-
o

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? inicial

: M_01-
Modbu- [ 56 CAPO.EN N&o 8 bit N&o 03-00
S | 0

82 CAP1.EN 000

Descricao

Esse parédmetro habilita ou desabilita 0 motor de captura relacionado. Apés cada evento de
captura com sucesso, esse parametro é redefinido como 0 e deve ser ativado novamente para
a proxima captura. Observe também que o CAPO.PLFB, CAP1.PLFB (pagina 212) é definido
como 0 quando esse parametro é definido como 1.

0 = Desabilita
1 = Habilita
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7.7.3 CAPO.EVENT, CAP1.EVENT

Tipo Parametros NV

Descriggo Contlrol~a alogica de pré-
condigéo.

Unidades N/D

Intervalo 0a3

Valor padrao | 0

Tipode

dados us

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
3460h/5 |CAPO.EVENT

EtherCAT COE e CANopen
3460h/6 |CAP1.EVENT

M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice =6 s | S ieenen | CEEED EEI 6
bits? objeto
Modbus 2 CAPOEVENT 1z |snbit No M_01-03-00-000
84 CAP1.EVENT -
Descricao

O modo de evento controla o uso da légica de pré-condi¢gdo. Se esse campo nao for 0, a
entrada da pré-condigao é selecionada pelo CAPx.TRIGGER. Se esse campo for 1, a borda da
pré-condigao é selecionada pelo CAPx.PREEDGE. Os quatro modos de eventos estdo
listados abaixo.

Event Descrigao

0 | Configuragdes da pré-condigdo ignoradas.

O acionador no primeiro evento de acionamento apods a borda selecionada na entrada
da pré-condigao.

O acionador no primeiro evento de acionamento ocorre enquanto a entrada da pré-
condicao for 1

O acionador no primeiro evento de acionamento ocorre enquanto a entrada da pré-
condicao for 0.

1

Exemplo
Evento 0

O diagrama seguinte mostra um exemplo do Evento = 0 (acionador na borda, borda do
acionador = crescente). Nesse modo, a légica da pré-condi¢ao é ignorada.
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: Aborda do

i acionador causa
1 oevento de

i acionamento,

EBurda do acionador
:subsequente
signorada.

: . VA borda do
g;mn:;‘;‘::f_:qﬂf i acionador causa |

: h o evento de i
Borda do acionador = crescente :habilitada =0, acionaments, |

Acionador

Habilitar |
Everto de

acionamento

AN
L

AN

RN

{L&'cs Dados Captirados ”{

da CPU

Figura 1: Modo de acionamento da borda
Eventos 2 e 3 (Aciona borda durante a pré-condi¢ao = 0 ou 1)

Nesses eventos, a logica da pré-condigdo exemplifica o estado (pos-filtro) atual da entrada de
fonte da pré-condicdo selecionada. O motor de captura procura uma borda de acionamento
enquanto a entrada da pré-condigao estiver em "1" ou "0".

: P 2 2 ; io :
iy i = = : iz i
:E ] ‘§ :g i faT H
N ] = : =3 H
HEA g8, o : el
= S §E a ERE
- E-Z 5~ -
gL B I BA B
TIHE IS 1 538
o o cmg Mg g
+h e g &g gEe! BB L
e o .E"-.' oy B2 Eﬂu“T'EE
g ol - - =l
bordadofcionador = crescents iE Bl 223 - ia Tk
Bordadapré-Condicdo =crescente i@ m @ i85 @ % mEe LmE imc o

evento = borda ENQUANTO1

acionador
préCondigao

S
S ¢l W

acionarEvento

i Le os Dados Capturados™
i da CPU

Figura 2: Aciona borda DURANTE a borda da pré-condigdo

Evento 1 (Aciona borda apds pré-condigao)

Nesse evento, cada evento de acionamento requer Habilitar=1, uma nova borda da pré-
condigdo, acompanhada de uma nova borda de acionamento. A sequéncia dos requisitos sao
mostradas na figura abaixo.
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=0

zag s da pré-Condigaoftendida.

bordadoAckenador = crescents
Bordedapré-Condicao = crescents

=rda do acionador ignorada
até & prd-Condigss ser atendida.

encuanto habilitada =00
pra-Condic saatendida.
a pré-CondigacAtendida.

ancjuanto habilitada

bercda do acionadar ignarada
a berda do acionador causa o

orda da pré-Condicao ignorada

acionador

préCondicao I_l |

halilitar

|
pré-Condigso- |
Atendida |

|

aclonarbvents

§La os Dados Capturadies da CPU

Figura 3: Borda do acionador apés a borda da pré-condi¢ao

Observacgao: Se as bordas de acionamento e da pré-condigdo ocorrem ao mesmo tempo, ndo é
um evento de acionamento valido. Uma borda de acionamento subsequente deve ocorrer apés
a borda da pré-condicao. O mesmo tempo determina um Unico pulso do clock de 40 ns na
I6gica do evento acionado (apds a fungéo de filtro opcional assim como qualquer sensor, cabo
ou atrasos de ruido).

Topicos relacionados
1 Usando captura de posicao
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7.7.4 CAPO.FILTER, CAP1.FILTER

Informacgéao geral

Tipo Parametro L/G

Descricao Define ofiltro para a entrada da fonte de captura.

Unidades N/D

Intervalo 0az2

Valor padrao | 0

Tipode

daF:jos us

Ver também CAPO.PREFILTER, CAP1.PREFILTER (pagina
214)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Versaofinal | M_01-03-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

Rede

indice/Subindice

E 64 bits?

Atributos

Versa-
o

Sinalizado? inicial

. M_01-
Modbu- | 60 CAPO.FILTER Nzo 8 bit Nao y
. | 03-00-
86 CAP1.FILTER 000
Descricao

Esses parametros ndo s&o funcionais na versdo M_01-03-00-000. Em versdes futuras, vocé
podera usar o DINX.FILTER para selecionar um filtro no canal de entrada.

Topicos relacionados
DIN1.FILTER A DIN7.FILTER (pagina 228)
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7.7.5 CAPO0.MODE, CAP1.MODE

Tipo Parametros NV

Descriggo Seleciona o valor
capturado.

Unidades N/D

Intervalo 0a3

Valor padrao | 0

Tipode

daF;jos us

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
3460h/3 | CAP0.MODE
EtherCAT COE e CANopen M_01-00-00-000
3460h/4 | CAP1.MODE
Rede indice/Subindice E64  Atributos Sinalizado? ¥orsae inicial do
bits? objeto
62 CAPO.MODE | _ . .
Modbus Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
88 CAP1.MODE
Descricao

O modo 0 é a captura de posi¢éo padrao, que armazena o PL.FB (pagina 434). Os dados
podem ser recuperados com o CAPO.PLFB, CAP1.PLFB (pagina 212).

O modo 1 é a captura do tempo interno do drive. Os dados podem ser recuperados com o
CAPO.T, CAP1.T (pagina 217).

O modo 3 ¢é a captura do sinal do encoder primario. Esse modo é usado como home em um
indice de feedback. Esse modo define os outros pardmetros necessarios para o mesmo.
Esses parametros podem ser alterados posteriormente, mas nao é recomendado a menos que
afonte de entrada do sinal de indice varie. Os parametros definidos nesse modo:

e CAPx.TRIGGER 10: marca do indice do encoder primario
o CAPx.EDGE 1: Borda ascendente
e CAPx.EVENT 0: ignorar pré-condigao

O motor de captura também é habilitado imediatamente e € novamente acionado de forma
continua.

O modo 4 é semelhante ao modo 0 (captura de posigao padrdo), com excegéo da nova
habilitag&o da captura que é feita automaticamente . Esse modo pode ser usado para registrar
0 movimento.
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7.7.6 CAPO.PLFB, CAP1.PLFB

Tipo Parametro S/L
Descrigcao Lé o valor de posi¢ao capturada.
Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
Unidades ;tostatlvo: contagens, rad, graus, unidades personalizadas, contagens de 16
Linear: contagens, mm, um, unidades personalizadas, contagens de 16 bits
Intervalo Intervalo completo de uma variavel de 64 bits sinalizada
Valor padrao | 0
Tipode
dados S64
Vertambém | UNIT.PROTARY (pagina 487), UNIT.PLINEAR (pagina 485)
Verséo M_01-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
20A0h/0 |CAPO.PLFB

EtherCAT COE e CANopen 20A1h/0_ [CAPO.PLPB M_01-00-00-000
P 20A2h/0 |CAP1.PLFB -

20A3h/0 |CAP1.PLFB

Versao inicial do

Rede indice/Subindice Atributos Sinalizado? .
objeto
64 CAPO.PLFB | . , .
Modbus Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
90 CAP1.PLFB
Descricao

Este parametro 1é o valor de posigéo capturada dimensionada para as unidades reais definidas.
Consulte o UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PIN (pagina 484) para essas unidades.
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7.7.7 CAPO.PREEDGE, CAP1.PREEDGE

Tipo Parametros NV

. Seleciona a borda da pré-condicao de
Descrigéo

captura.

Unidades N/D
Intervalo 1a3
Valor padrao | 1
Tipode
daF;jos us
Vertambém | CAPO.EDGE, CAP1.EDGE (pagina 205)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versdo inicial do objeto
3460h/7 | CAPO.PREEDGE

EtherCAT COE e CANopen
3460h/8 | CAP1.PREEDGE

M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice 28 e heelelisleden [EERD EE
bits? do objeto
Modbus |22 CAPOPREEDCE 1120 [snit No M_01-03-00-000
o4 CAP1.PREEDGE =
Descricao

A borda da pré-condigao é monitorada pela borda ascendente, borda descendente ou ambas. A
I6gica do modo de evento pode ignorar a detecgao da borda de pré-condigao (o acionador usa
sempre a detecgdo de borda).

A fonte do acionador filtrado tem um recurso idéntico controlado pelo CAPO.EDGE,
CAP1.EDGE (pagina 205).

Valor Descrigao

0 | Reservado
1 Borda ascendente

Borda
descendente

3 | Ambas as bordas

2
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7.7.8 CAPO.PREFILTER, CAP1.PREFILTER

Tipo Paréametros NV

. Define ofiltro para a fonte de entrada de pré-
Descrigao .

condigéo.

Unidades N/D
Intervalo 0a2
Valor padrao | 0
Tipode
da%os U8
Vertambém | CAPO.FILTER, CAP1.FILTER (pagina 210)
Versao inicial | M_01-00-00-000
Verséofinal | M_01-03-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

Versa-
(o]
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos  Sinalizado? inicial
do
objeto
- CAPO0.PREFILTE- M_
i 01-
2"°db“ R N3o 8 bit N0 03,
CAP1.PREFILTE- 00-
96
R 000
Descricao

Esses pardmetros ndo sao funcionais na versdo M_01-03-00-000. Em versdes futuras, vocé
podera usar o DINX.FILTER para selecionar um filtro no canal de entrada.

Topicos relacionados
DIN1.FILTER A DIN7.FILTER (pagina 228)
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7.7.9 CAPO.PRESELECT, CAP1.PRESELECT

Tipo ParametroNV
Descrigcao Define o acionador de pré-condigao.
Unidades N/D

Intervalo 0a11
Valor padrao | 0
Tipo de

dados us

CAPO.TRIGGER, CAP1.TRIGGER (pagina
218)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
3460h/9 | CAPO.PRESELECT

EtherCAT COE e CAN
© & AN OPeN o 60h10 | CAP1.PRESELECT

M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice = |Gl [ B [TEE
bits? do objeto
72 CAPO.PRESELECT M_01-03-00-
Modb Nao |8bit N3 -
0dbUS '8 CAP1.PRESELECT | 2° ! a0 000
Descricao

Este parametro especifica o sinal de entrada para o acionador de pré-condigéo.

Fonte de acionamento Nome da entrada

0 Entrada geral 1 (X7)
Entrada geral 2 (X7)
Entrada geral 3 (X7)
Entrada geral 4 (X7)
Entrada geral 5 (X8)
Entrada geral 6 (X7)
Entrada geral 7 (X7)
RS485 Entrada 1 (X9)
RS485 Entrada 2 (X9)
RS485 Entrada 3 (X9)
indice principal

~l~l~l~1~ ]~

Olo|N]|o|jo]lbh|lwIN] -~

—_
o
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7.7.10 CAPO.STATE, CAP1.STATE

Tipo Parametro S/L

Descrigio In_dica se a fonte do acionador foi capturada ou
nao.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Versa-
o
Sinalizado? inicial
do
objeto

E 64 bits? Atributos

indice/Subindice

Rede

s 74 CAPO.STATE Nao 8 bit Né&o 01-

100 | CAP1.STATE 00-
000

Descricao

Ao habilitar a captura (CAPO.EN, CAP1.EN (pagina 206)), este parametro é definido como 0
até o préximo evento ser capturado.

0 = Nao capturado ou Captura desabilitada
1 = Capturado
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7.7.11 CAPO.T, CAP1.T

Informacgéao geral

Tipo Parametro S/L

Descrigio Lé a.captura do tempo (se a captura do tempo foi
configurada).

Unidades ns

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipode

dados us2

Vertambém | CAP0.MODE, CAP1.MODE (pagina 211)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice

Versao inicial do objeto

20A0h/0| CAPO.T
20A1h/0| CAPO.T
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen 20A2h/0| CAP1.T
20A3h/0| CAP1.T
Versa-
(o]
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos  Sinalizado? inicial
do
objeto
2"°db“' 76 |capoT NZo 32 bit N3o or-
03-
102 |capPiT 00-
000
Descricao

Se a captura do tempo foi configurada, o tempo capturado € armazenado neste parametro. O
tempo de referéncia é a ocorréncia do ultimo sinal MTS (recorrente a cada 62,5 ps), portanto €
um tempo exclusivo do drive interno.
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7.7.12 CAPO.TRIGGER, CAP1.TRIGGER

Tipo Parametros NV

. Especifica a fonte do acionador para a captura de
Descricéo .

posicao.

Unidades N/D
Intervalo 0a11
Valor padrao | 0
Tipode
daF;jos U8
Vertambém | CAPO.PRESELECT, CAP1.PRESELECT (pagina 215)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice
3460h/1 CAPO.TRIGGER
3460h/2 | CAP1.TRIGGER

Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e CANopen

M_01-00-00-000

E 64 Vers3o inicial
. .. s
bits? Atributos Sinalizado? do objeto

indice/Subindice

Rede

78 CAPO.TRIGGER

M
odbus = CAP1.TRIGGER

M_01-03-00-000

Descricao
Este parametro especifica a fonte de captura (sinal de entrada da captura).

Fonte de acionamento Nome da entrada

Entrada geral 1
Entrada geral 2
Entrada geral 3
Entrada geral 4
Entrada geral 5
Entrada geral 6
Entrada geral 7
RS485 Entrada 1
RS485 Entrada 2
RS485 Entrada 3
indice principal
indice terciario

Zlalo|e|N|o|alr|w|N] 2o
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7.8 Parametros CS

Os parametros de parada controlada (CS) determinam os valores do processo de parada
controlada.

7.8.1
7.8.2
7.8.3
7.8.4

CS.DEC . 220
CS.STATE 222
C . T 0 Lo 223
CS.VTHRESH ... 224
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7.8.1 CS.DEC

Tipo Parametros NV
Descrigado| Define o valor de desaceleragao para o processo de parada controlada.

Depende de UNIT.ACCROTARY (pagina 482) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina
481)

Rotativo: rps/s, rpm/s, grau/s2, (unidades personalizadas)/s?, rad/s?
Linear: contagens/s2, mm/s?2, um/s2, (unidades personalizadas)/s?2
Rotativo:

0,002 a 833.333,333 rps/s

0,112 a 50.000.000,000 rpm/s

0,009 a 300.000.000,000 graus/s?

0,155 a4.166.666,752 (unidades personalizadas)/s?

0,012 a 5.235.987,968 rad/s?

Intervalo | Linear:

16.000,000 a 3.579.139.408.000,000 contagens/s?2

0.031*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 833333,333*MOTOR.PITCH (pagina 393)
mm/s?

30.994*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 833333333,333*MOTOR.PITCH (pagina
393) um/s?

0,155 a 4.166.666,667 (unidades personalizadas )/s2

Rotativo:

166,669 rps/s

10.000,000 rpm/s

60.000,000 graus/s?

833.333 (unidades personalizadas)/s?

1.047,2 rad/s?

Linear:

715.840.000,000 contagens/s?

166.714*MOTOR.PITCH (pagina 393)MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/s?
166,714.191*MOTOR.PITCH (pagina 393)MOTOR.PITCH (pagina 393) um/s?
833.571 (unidades personalizadas)/s?

Unidades

Valor
padréo

Tipo de

dados Flutuagao

CS.VTHRESH (pagina 224), CS.TO (pagina 223), DRV.DIS, DIN1.MODE A
DIN24.MODE (pagina 230),

DRV.DISMODE, DRV.DISSOURCES (pagina 266)

Ver
também

Versao

. M_01-00-00-000
inicial -

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3440h/1 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 106 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define o valor de desaceleragao para o processo de parada controlada.
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7.8.2 CS.STATE

Tipo Parametro S/L

Descricdo| Retorna o status interno do processo de parada controlada.
Unidades | N/D

Intervalo | N/D

Valor N/D

padréo

Tipode

dados N/D

Ver CS.DEC (pagina 220), CS.VTHRESH (pagina 224), CS.TO (pagina 223)
também | DRV.DISMODE, DRV.DISSOURCES (pagina 266)
Versao {1 01-00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3441h/0 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 110 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

O CS.STATE retorna o valor da maquina no estado interno da parada controlada.
0 = a parada controlada nao esta ocorrendo.

1 = a parada controlada esta ocorrendo
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7.8.3 CS.TO

Tipo Parametros NV

Define o valor de tempo para que velocidade do drive esteja dentro do
CS.VTHRESH (pagina 224).

Unidades | ms
Intervalo | 1a30.000 ms
Valor

Descrigéo

padréo 6ms

Tipode .

dados Inteiro

Ver CS.DEC (pagina 220), CS.VTHRESH (pagina 224), CS.STATE, DRV.DIS,

também DIN1.MODE A DIN24.MODE (pagina 230), DRV.DISMODE,
DRV.DISSOURCES (pagina 266)

Versao |\ 41.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3440h/3 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 112 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O CS.TO é o valor de tempo para que velocidade do drive esteja dentro do CS.VTHRESH
(pagina 224) antes do drive ser desabilitado.

Exemplo
Defina o valor do tempo como 100 ms:
-->CS.TO 100
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7.8.4 CS.VTHRESH

Tipo Parametros NV

Descrigao| Define o limiar da velocidade para a parada controlada.
Unidades | rpm, rps, graus/s, unidades personalizadas/s
Rotativo:

0,000 a 15,000.000 rpm

0,000 a 250.000 rps

0,000 a 90.000,000 graus/s

0,000 a 1,250.000 unidades personalizadas/s
Intervalo | 0,000 a 1,570.796 rad/s

Linear:

0.000 a 1.073.741.824.000,000 contagens/s
0.000 a 8.000,000 mm/s

0,000 a 8,000,000.000 pm/s

0,000 a 1,250.000 unidades personalizadas/s

Valor 5 om
padréo P
Tipo de ~
dados Flutuagao
v CS.DEC (pagina 220), CS.TO (pagina 223), CS.STATE (pagina 222), DRV.DIS
ta?r:bém (pagina 265), DIN1.MODE A DIN24.MODE (pagina 230),
DRV.DISMODE, DRV.DISSOURCES (pagina 266)
Verséo | \1 1.00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT e 3440h/2 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E - Atributos Sinalizado? Versa<.> inicial
bits? do objeto
. word menos ~ M_01-03-00-
Modbus | 114 Sim significativo de 32 bits Nao 000

Descricao

O CS.VTHRESH define o limiar da velocidade para o algoritmo da parada controlada.

Exemplo
Define o limiar de velocidade para a parada controlada para 100 rpm:
-->CS.VTHRESH 100
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7.9 Parametros DIN

Esta segao descreve os parametros de DIN.

7.9.1 DIN.ROTARY L 226
7.9.2 DIN.STATES 227
7.9.3 DINT.FILTER A DIN7.FILTER .. . 228
7.9.4 DINTINV a DIN7.INV 229
7.9.5 DIN1T.MODE A DIN24.MODE ... . .. 230
7.9.6 DIN1.STATE A DIN7.STATE ... i 232
7.9.7 DIN9.STATE a DINT.STATE ... e 233
7.9.8 DIN21.FILTER a DIN32.FILTER ... .. 234
7.9.9 DIN21.STATE a DIN32.STATE .. .. 235
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7.9.1 DIN.ROTARY

Tipo Parametro S/L

Descrigio Léo yalor do botéo
rotativo.

Unidades N/D

Intervalo 0a99

Valor padrdao | N/D

g;%%:e Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 116 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
O DIN.ROTARY I|é o valor do bot&o rotativo.

S51: MSB

'y
F
-
-
L]
L
=
-
L
-
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7.9.2 DIN.STATES

Tipo Parametro S/L
. Lé os estados da entrada
Descricéo .
digital.

Unidades N/D

Intervalo 0000000 a 1111111
Valor padrdao | N/D

Tipode
dados
Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Sequéncia

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N
Descricao

O DIN.STATES Ié os estados das sete entradas digitais. O bit mais a esquerda representa a
entrada digital 1 (DIN1) e o bit mais a direita representa a entrada digital 7 (DIN7).
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7.9.3 DIN1.FILTER A DIN7.FILTER

Tipo Parametro L/G
. Modo de filtro para entradas digitais de 1 a
Descrigéo 7
Unidades N/D
Intervalo 0a3

1 para DIN1 e DIN2

Valor padrao

P 2 para DIN3 a DIN7
Tipo de .
dados Inteiro

Vertambém | N/D
Verséo inicial | M_01-03-07-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

918 DIN1.FILTER
920 DIN2.FILTER
922 DIN3.FILTER
Modbus | 924 DIN4.FILTER |N&o 16 bit N&o
926 DINS.FILTER
928 DING.FILTER
930 DIN7.FILTER

Descricao

Esse parédmetro define a configuragao do filtro de entrada digital para canal x quando seguido
com os valores definidos abaixo. O DINX.FILTER recupera essa informagao quando nao
seguido dos dados.

Valor Descrigao

DINX.FILTER | O canal de entrada digital do drive detecta todos os sinais de entrada com

0 uma largura de pulso de entrada de = 40 ns (sem filtragem aplicada).

DINX.FILTER O canal de entrada digital do drive detecta todos os sinais de entrada com

1 ’ uma largura de pulso de entrada de = 10,24 us, + 0,64 us (filtragem rapida
aplicada).

DINX FILTER O canal de entrada digital do drive detecta todos os sinais de entrada com

5 ’ uma largura de pulso de entrada de = 163 us, £ 10,24 ys (filtragem padrao
aplicada).

DINX FILTER O canal de entrada digital do drive detecta todos os sinais de entrada com

3 ’ uma largura de pulso de entrada de = 2,62 ms, + 0,16384 ms (filtragem baixa
aplicada).
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7.9.4 DIN1.INV a DIN7.INV

Tipo Parametro LG
Descrigdo| Define a polaridade indicada de um modo de entrada digital.
Unidades | N/D
Intervalo |0a1
Valor
~ 0
padréo
Tipode
dados Booleano
Ver
também N/D
Versao 1\ 41.00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto
120 DIN1.INV

130 DIN2.INV
140 DIN3.INV
Modbus | 150 DIN4.INV |N&o 8 bit Néo M_01-03-00-000
160 DINS.INV
170 DING.INV
180 DIN7.INV

Descricao
Define a polaridade indicada de um modo de entrada digital.

Exemplo

DIN1.INV = 0 : Entrada é ativo alto.
DIN1.INV = 1 : Entrada é ativo baixo.
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7.9.5 DIN1.MODE A DIN24.MODE

Informagao geral

Tipo Parametro L/G

Descrigio Qefine 0s modos de entrada
digital.

Unidades N/D

Intervalo 0a24

Valor padrao | 0

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Informagoes do AKD SynqNet
Intervalo 0

Informagoes do AKD BASIC

Intervalo 0,1,13,18, 19

Variantes suportadas

DIN1.MODE a
Variante DIN7.MODE
Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice

3562h/0 | DIN1.MODE

Versao inicial do
objeto

3565h/0 | DIN2.MODE

3568h/0 | DIN3.MODE

356Bh

M_01-00-00-000

A DIN4.MODE
EtherCAT COE e 36F6h/0| DIN5.MODE
CANopen .
36F9N/0| DING.MODE
36FCh | 51N7.MODE
/0
60FDh | DIN1.MODE A
0 DIN7.MODE
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Rede indice/Subindice = Atributos Sinalizado? VErEED IEE] Gl

bits? objeto

122 DIN1.MODE
132 DIN2.MODE
142 DIN3.MODE
Modbus | 152 DIN4.MODE |Nao 16 bit Néo M_01-03-00-000
162 DIN5.MODE
172 DIN6.MODE
182 DIN7.MODE

Descricao

Este parametro define a funcionalidade das entradas digitais de 1 até 7. As entradas digitais e
conectores de pinos correspondentes X7 e X8 sao descritos no AKD Manual de Instalagdo do ,
secao 8.16.4, Entradas digitais. A tabela abaixo resume os modos de entrada digital; para
descri¢des detalhadas de cada modo, consulte Entradas e Saidas Digitais (pg 1).

DINx.MODE Descrigao Tarefa
0 Nenhuma fungao; desligado 0-Nenhum
1 Falha ao redefinir 1-Plano de

fundo
7 Reservado 7 - Nenhum
12 Reservado 12 - Nenhum
13 Parada controlada (consulte Parada 13 -1 kHz
Controlada)

14 Reservado 14 - Nenhum
18 Interruptor de limite positivo 18 -4 kHz
19 Interruptor de limite negativo 19-4kHz
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Informacgéao geral

Tipo Parametro S/L

Descriggo L§ .um estado especifico da entrada
digital.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E64  ptributos Sinalizado? " e'sac inicial do
bits? objeto
128  |DIN1.STATE
138 |DIN2.STATE
148 |DIN3.STATE
Modbus [158 | DIN4.STATE |No 8 bit N30 M_01-03-00-000
168 |DIN5.STATE
178 |DING.STATE
188 |DIN7.STATE
Descricao

DIN1.STATE a DIN7.STATE Ié o estado de uma entrada digital de acordo com o nimero
identificado no comando.
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7.9.7 DIN9.STATE a DIN11.STATE

Tipo Parametros NV
Descrigado | Mostra no pino selecionado se o sinal é alto ou baixo.
Unidades | N/D
Intervalo |0a1
Valor
~ 0
padréo
Tipode
dados U8
Ver
também N/D
Versao 1\ 1.05.00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

E 64 Versao inicial do

Rede indice/Subindice . Atributos Sinalizado? .
bits? objeto

1454 DIN9.STATE
Modbus | 1306 DIN10.STATE |N&o 8 bit N&o M_01-06-03-000
1308 DIN11.STATE

Descricao

Este parametro permite ao usuario ver o nivel real do sinal de entrada, quando a ES é definida
como modo de entrada. O valor do parametro é 0 se o sinal for baixo e 1 se o sinal for alto. O
DIOx.INV pode afetar o valor neste registro.

Este parametro pode ser lido a qualquer momento. O valor s6 é garantido para corresponder a
saida no conector X9 quando o DRV.EMUEMODE for definido como 10 e o DIOX.DIR for 0.
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7.9.8 DIN21.FILTER a DIN32.FILTER

Tipo Parémetro L/G

Descriggo Modo de filtro para entradas digitais de 21 a
32.

Unidades N/D

Intervalo 0a3

Valor padrao | 2

g;%%:e Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-03-07-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
1310 DIN21.FILTER

1322 DIN22.FILTER
1334 DIN23.FILTER
1346 DIN24.FILTER
1358 DIN25.FILTER
1370 DIN26.FILTER| _ ) -
Modbus 1362 SINZ7 FILTER Nao 16 bit Nao
1394 DIN28.FILTER
1406 DIN29.FILTER
1418 DIN30.FILTER
1430 DIN31.FILTER

1442 DIN32.FILTER

Descricao

Esse parédmetro define a configuragao do filtro de entrada digital para canal x quando seguido
com os valores definidos abaixo. O DINX.FILTER recupera essa informagao quando nao
seguido dos dados.

Valor Descricao

DINX.FILTER | O canal de entrada digital do drive detecta todos os sinais de entrada com

0 uma largura de pulso de entrada de = 40 ns (sem filtragem aplicada).

DINX.FILTER O canal de entrada digital do drive detecta todos os sinais de entrada com

1 ’ uma largura de pulso de entrada de = 10,24 us, + 0,64 us (filtragem rapida
aplicada).

DINX FILTER O canal de entrada digital do drive detecta todos os sinais de entrada com

5 uma largura de pulso de entrada de = 163 us, £ 10,24 s (filtragem padrao
aplicada).

DINX FILTER O canal de entrada digital do drive detecta todos os sinais de entrada com

3 ’ uma largura de pulso de entrada de = 2,62 ms, + 0,16384 ms (filtragem baixa
aplicada).
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7.9.9 DIN21.STATE a DIN32.STATE

Tipo Parametro S/L

Descriggo L§ .um estado especifico da entrada
digital.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
1320 DIN21.STATE

1332 DIN22.STATE
1344 DIN23.STATE
1356 DIN24.STATE
1368 DIN25.STATE
Modbus 1380 DIN26.STATE Néo 8 bit Néo
1392 DIN27.STATE
1404 DIN28.STATE
1416 DIN29.STATE
1428 DIN30.STATE
1440 DIN31.STATE

1452 DIN32.STATE

Descricao

DIN21.STATE a DIN32.STATE |é o estado de uma entrada digital de acordo com o nimero
identificado no comando.

235 Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.10 Parametros DIO

7.10 Parametros DIO

Esta segao descreve os parametros DIO.

7.10.1 DIO9.INVaDIOMM.INV ... . .
7.10.2 DIO9.DIRaDIOM1.DIR ... ... ...
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7.10.1 DIO9.INV a DIO11.INV

Tipo Parametros NV

. Inverter a tenséo de saida da ES quando na diregao de
Descrigéo .

saida.

Unidades NA
Intervalo 0a1
Valor padrao | 0
Tipode
daF;jos U8
Verséo inicial | M_01-05-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
1192 DIO10.INV

Modbus | 1196 DIO11.INV |N&o 8 bit Nao
1200 DIO9.INV

Descricao

Este pardmetro altera a l6gica do sensor dos diferentes sinais de entrada/saida. Quando falso,
ocorre uma légica 1, quando o sinal + for maior que o sinal —. Quando verdadeiro, ocorre uma
I6gica 1 quando o sinal —for maior que o sinal + .

Os parametros de saida do drive DOUTx.STATE e DOUTx.STATEU néo s&o afetados pelas
alteragbes neste parametro. Os parametros de entrada do drive DINX.STATE serdo afetados.

Este parametro pode ser definido a qualquer momento. Ele sera ignorado a menos que o
DRV.EMUEMODE seja definido como 10.
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7.10.2 DIO9.DIR a DIO11.DIR

Informacgéao geral

Tipo Parametros NV

Descriggo Alterar a dire¢cao das ESs do conector
X9.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

Tipode

daF;jos U8

Verséo inicial | M_01-05-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
1190 DIO10.DIR

Modbus | 1194 DIO11.DIR [Nao 8 bit Nao
1198 DIO9.DIR

Descricao

Este pardmetro altera a diregdo do objetivo geral de ES do conector X9. Se o DIOx.DIR é
definido como 0, entdo a ES é configurada como uma entrada, se o DIOx.DIR for1aES é
configurada como uma saida.

DI09.DIR controla os pinos 1 e 2

O DIO10.DIR controla os pinos 4 e 5

O DIO11.DIR controla os pinos 7 e 8.

Este parametro pode ser definido a qualquer momento. Ele sera ignorado a menos que o
DRV.EMUEMODE seja definido como 10.
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7.11 Parametros DOUT

Esta segao descreve os parametros de DOUT.

7.11.1 DOUT.RELAYMODE . L 240
7.11.2 DOUT.STATES . 241
7.11.3 DOUT1.MODE a DOUT19.MODE ... . . . 242
7.11.4 DOUT1.PARAM E DOUT2.PARAM . i 243
7.11.5 DOUTA.STATE E DOUT2.STATE ... . i 245
7.11.6 DOUTA.STATEU E DOUT2.STATEU ... . i 246
7.11.7 DOUTO.STATE a DOUTIM.STATE ... . i 247
7.11.8 DOUT9.STATEU a DOUTMM.STATEU ... .. .. 248
7.11.9 DOUT21.STATE a DOUT32.STATE ... ... .. . 249
7.11.10 DOUT21.STATEU a DOUT32.STATEU ... .. . . 250
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7.11.1 DOUT.RELAYMODE

Tipo Parémetro L/G

Descriggo Indica o modo do relé de
falhas.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 192 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

O DOUT.RELAYMODE indica o modo do relé de falhas da seguinte forma:
Se 0 DOUT.RELAYMODE-= 0 e existe uma falha, o relé é aberto.

Se o DOUT.RELAYMODE-= 0 e ndo hafalhas, o relé é fechado.

Se o DOUT.RELAYMODE-= 1 e o drive esta desabilitado, o relé é aberto.
Se o DOUT.RELAYMODE-= 1 e o drive esta habilitado, o relé é fechado.
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7.11.2 DOUT.STATES

Informagao geral

Tipo Parametro S/L

Descriggo L§ 9 gstado das duas saidas
digitais.

Unidades N/D

Intervalo 0a11

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Sequéncia

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Informagées do AKD BASIC
Tipo de dados | Inteiro
Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 194 Néo 8 bit Néo M_01-03-00-000

Descricao

O DOUT.STATES Ié os estados das duas saidas digitais. O bit mais a direita representa o
DOUT2 e o bit mais a esquerda representa o DOUT1.
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7.11.3 DOUT1.MODE a DOUT19.MODE

Tipo Paréametros NV

Descricao Define o modo da saida digital.

Unidades N/D

Intervalo 0a19

Valor padrao | 0

Tipo de .

dados Inteiro

Ver também DOUT1.PARAM E DOUT2.PARAM (pagina
243)

Versao inicial | M_01-04-02-000

Informagées do AKD BASIC
Intervalo 8a11,19

Variantes suportadas

DOUT1.MO- DOUT3.MO- DOUT8.MOD- DOUT12.MO-

DE a DE a EA DE to
VELERG DOUT2.MO- DOUT7.MO- DOUT11.MO- DOUT17.MO-
DE DE DE DE
Suportados Suportados Suportados Suportados
AKD BASIC N/D N/D \ N/D
AKD SyngNet N N N N
AKD EtherNet/IP \ N/D N/D N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E i Atributos Sinalizado? Ve.rsa° inicial do
bits? objeto
196 DOUT1.MODE
M Na i Na M_01-03-00-
odbus 208 SOUT2.MODE ao 8 bit ao 01-03-00-000
Descricao

O DOUTx.MODE define a funcionalidade das saidas digitais. A tabela abaixo resume os
modos de saida digital; para descri¢des detalhadas de cada modo, consulte Entradas e saidas
digitais.

Usuario (padréo = 0)
Drive habilitado
Reservado

Freio do motor

Falha gerada pelo drive

] (1) 1= (<)

—_
—_
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7.11.4 DOUT1.PARAM E DOUT2.PARAM

Informagao geral

Tipo Parametros NV

Descrigcao Define os parametros extras para as saidas digitais.
Unidades N/D

0

Intervalo Observagao: Intervalo altera com base no Modo de Saida Digital. Veja
abaixo.

Valor padrao | 0

Tipo de .

dados Inteiro

Vertambém | N/D
Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

DOUT1.PARAM DOUT2.PARAM

Variante Suportado Suportado
AKD BASIC \ v
AKD SyngNet v N/D
AKD EtherNet/IP N Al

Informacao de rede

E 64 Vers3o inicial do

Rede indice/Subindice . Atributos Sinalizado? .
bits? objeto

198 DOUT1.PARAM| . , ,
Modbus Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
208 DOUT2.PARAM

Descricao

DOUT1.PARAM e DOUT2.PARAM definem os pardmetros extras necessarios para os
calculos da saida digital, respectivamente.

Intervalo

O DOUTx.PARAM é usado por varios modos de saidas digitais. Isso altera o intervalo dos
parametros com base no modo de saida digital atual selecionado com o DOUTx.MODE
correspondente

Abaixo esta uma lista do intervalo possivel para cada Modo de saida digital.
Se um modo de saida nao esta listado, ent&o serd usado o intervalo de padréo 0.

EIEE Min. Max. Notas
entrada
4 Posicao | Posigao Esse valor muda com base nas unidades de posi¢ao
min. max. selecionadas pelo usuario.
5 Posig¢ao | Posigao Esse valor muda com base nas unidades de posi¢ao
min. max. selecionadas pelo usuario.
6 Posicao | Posigcao Esse valor muda com base nas unidades de posi¢cao
min. max. selecionadas pelo usuario.

243 Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.11.4 DOUT1.PARAM E DOUT2.PARAM

UELDEE Min. Max. Notas
entrada
12 0 Velocidade Esse.valor muda com bgse nas unidades de velocidade
max. selecionadas pelo usuario.
13 0 Velocidade | Esse valor muda com base nas unidades de velocidade
max. selecionadas pelo usuario.

Dependéncia do DOUTx.MODE

Como o intervalo padrao do DOUTx.PARAM nZo permite ao usuario inserir um valor, o
DOUTx.MODE deve ser definido como um modo que usa o DOUTx.PARAM antes que um

valor possa ser definido.

Sempre que 0 DOUTx.MODE ¢ alterado, o DOUTx.PARAM ¢ automaticamente definido como
zero para evitar interagdes nao intencionais.
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7.11.5 DOUT1.STATE E DOUT2.STATE

Tipo Parametro S/L
Descrigio L§ 9 estado da entrada
digital.

Unidades N/D

Intervalo Oa1

Valor padrdao | N/D

gg;%:e Inteiro
Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

E 64 Vers3o inicial do

Rede indice/Subindice . Atributos Sinalizado? ..
bits? objeto

202 DOUT1.MODE|. _ ) -
Modbus Né&o 8 bit N&o M_01-03-00-000
212 DOUT2.MODE -

Descricao

O DOUT1.STATE and DOUT2.STATE Ié o estado de uma saida digital de acordo com o valor
informado no comando.
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7.11.6 DOUT1.STATEU E DOUT2.STATEU

Tipo Parametro L/G

Descrigdo Qefine o estado do n6 da saida
digital.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

'(Ij';[;coge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-01-01-000

Variantes suportadas

DOUT1.STATEU DOUT2.STATEU

Variante
Suportado Suportado
AKD BASIC N N
AKD SyngNet N N/D
AKD EtherNet/IP N N

Informacao de rede

E 64 Vers3o inicial do

Rede indice/Subindice . Atributos Sinalizado? .
bits? objeto

204 DOUT1.STATEU| . _ , .
Modbus Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
214 DOUT2.STATEU

Descricao

ODOUT1.STATEU e DOUT2.STATEU definem o estado do n6 da saida digital da seguinte
forma:

0 = desativado

1 = ativado

DOUT1.STATEU e DOUT2.STATEU sao usados quando o DOUT1.MODE a
DOUT19.MODE (pagina 242) = 0 (modo de usuario).
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7.11.7 DOUT9.STATE a DOUT11.STATE

Tipo Parametros NV

Descrigcao Mostra no pino selecionado se o sinal € alto ou baixo.
Unidades N/D

Intervalo Oa1

Valor padrao 0

Tipo de dados us
Ver também N/D
Versao inicial M_01-05-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

E 64 Vers3o inicial do

4 - e - - - - 7
Indice/Subindice bits? Atributos Sinalizado? objeto

1564 DOUTO.STATE
Modbus | 1456 DOUT10.STATE |N&o 8 bit Né&o M_01-06-03-000
1460 DOUT11.STATE

Descricao

Este pardmetro permite ao usuario ver o nivel real do sinal de saida, quando a ES € definida
como modo de saida. O valor do parametro € 0 se o sinal for baixo e 1 se o sinal for alto. O
DIOx.INV pode afetar os sinais conduzidos para o conector X9.

Este pardmetro pode ser lido a qualquer momento. O valor s6 é garantido para corresponder a
saida no conector X9 quando o DRV.EMUEMODE for definido como 10 e o DIOX.DIR for 0.
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7.11.8 DOUT9.STATEU a DOUT11.STATEU

Tipo Parametros NV
. Permite ao usuario definir o nivel do pino selecionado para alto ou
Descricéo :
baixo.
Unidades N/D
Intervalo 0a1
Valor padrao | 0
Tipode
daF;jos U8
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-05-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

E 64 Vers3o inicial do

£ - re - - - - ‘?
Indice/Subindice bits? Atributos Sinalizado? objeto

1566 DOUT9.STATEU
Modbus | 1458 DOUT10.STATEU |Néo 8 bit Né&o M_01-06-03-000
1462 DOUT11.STATEU

Descricao

Este parametro permite ao usuario definir o nivel real do sinal de saida, quando a ES é definida
como modo de saida. O valor do parametro € 0 se o sinal for baixo e 1 se o sinal for alto. O
DIOx.INV pode afetar os sinais conduzidos para o conector X9.

Este parametro pode ser gravado a qualquer momento. O valor s6 é garantido para
corresponder a saida no conector X9 quando o DRV.EMUEMODE for definido como 10 e o
DIOX.DIR for 0.

Exemplo

As configuragdes seguintes definem a diregao para os sinais diferenciais no pino4 e 5, para
que a saida tenha um sinal de nivel alto.

Defina primeiro as seguintes configurages:

DRV.EMUEMODE 10
DIO10.DIR 1
DOUT10.STATEU 1

Depois altere o nivel do sinal:
DOUT.STATEU 0

ou
DIO10.INV

Observagao: A inversdo do sinal também alterara o sinal no modo de entrada.
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7.11.9 DOUT21.STATE a DOUT32.STATE

Tipo Parametro S/L
Descrigio L§ 9 estado da entrada
digital.

Unidades N/D

Intervalo Oa1

Valor padrdao | N/D

gg;%:e Inteiro
Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas
Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede
E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Rede indice/Subindice
1470 DOUT21.STATE

1480 DOUT22.STATE
1490 DOUT23.STATE
1500 DOUT24.STATE
1510 DOUT25.STATE| ) _
Modbus Nao 8 bit Nao
1520 DOUT26.STATE
1530 DOUT27.STATE
1540 DOUT28.STATE
1550 DOUT29.STATE

1560 DOUT30.STATE

Descricao

O DOUTx.STATE Ié o estado de uma saida digital de acordo com o valor informado no
comando.
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Informacgéao geral

Tipo Parametro L/G

Descricao Qefine o estado do n6 da saida
digital.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

'(Ij';r;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-01-01-000

Variantes suportadas

Suportada por qualquer AKD com ES estendida.

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice
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7.11.10 DOUT21.STATEU a DOUT32.STATEU

E 64 bits? Atributos Sinalizado?

1472 DOUT21.STATEU

1482 DOUT22.STATEU

1492 DOUT23.STATEU

1502 DOUT24.STATEU

1512 DOUT25.STATEU | _ ) B
Modbus Nao 8 bit Nao

1522 DOUT26.STATEU

1532 DOUT27.STATEU

1542 DOUT28.STATEU

1552 DOUT29.STATEU

1562 DOUT30.STATEU
Descricao

O DOUTx.STATEU define o estado do né da saida digital da seguinte forma:

0 = desativado
1 = ativado

O DOUTx.STATEU é usado quando o DOUT1.MODE a DOUT19.MODE (pagina 242) = 0
(modo de usuario).
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7.12 Parametros DRV

Esta sec&o descreve os parametros DRV.

7.12.1 DRV.ACC L 252
7.12.2 DRV.ACTIVE ... L 254
7.12.3 DRV.BLINKDISPLAY . 255
7.12.4 DRV.CLRFAULTHIST .. i 256
7.12.5 DRV.CLRFAULTS e 257
7.12.6 DRV.CMDSOURCE ... . 258
7.12.7 DRV.DBILIMIT 260
7.12.8 DRV.DEC . 261
7.12.9 DRV.DIR o 263
7.12.10 DRV.DIS | L 265
7.12.11 DRV.DISSOURCES . 266
7.12.12 DRV.DISTO . L 267
7.12.13 DRV.EMUEDIR .. 268
7.12.14 DRV.EMUEMODE ... 269
7.12.15 DRV.EMUEMTURN . i 271
7.12.16 DRV.EMUERES ... . L 272
7.12.17 DRV.EMUEZOFFSET ... . 273
71218 DRV.EN 274
71219 DRV.FAULT1 aDRV.FAULT10 .. .. 275
7.12.20 DRV.HANDWHEEL . ... 276
7.12.21 DRV.HANDWHEELSRC ... 277
7.12.22 DRV.HWENABLE .. 278
7.12.23 DRV.ICONT L 279
7.12.24 DRV.IPEAK 280
7.12.25 DRV.INAME . 281
7.12.26  DRV.NVLOAD .. . 282
7.12.27 DRV.NVSAVE 283
7.12.28 DRV.OPMODE . .. i 284
7.12.29 DRV.RSTVAR L 285
7.12.30 DRV.SETUPREQBITS ... .. . 286
7.12.31 DRV.STOP L 287
7.12.32 DRV.SWENABLE . . L 288
7.12.33 DRV.TIME . 289
7.12.34 DRV.WARNING1aDRV.WARNING10 ... . ... ... 290
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7.12.1 DRV.ACC

Tipo Parametros NV
Descricdo| Descreve a rampa de aceleragao para o circuito de velocidade.

Depende de UNIT.ACCROTARY (pagina 482) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina
481)

Rotativo: rps/s, rpm/s, graus/s?, (unidades personalizadas)/s?, rad/s?
Linear: contagens/s?, mm/s?, um/s?, (unidades personalizadas)/s?

Observagao: O intervalo e valores padrées das unidades (unidades
personalizadas)/s? dependem dos valores de PIN e POUT. O intervalo e os
valores padrdes listados nesta tabela derivam dos valores padrées de PIN e
POUT.

Rotativo:

0,002 a 833.333,333 rps/s

0,112 a 50.000.000,000 rpm/s

0,009 a 300.000.000,000 graus/s?

Intervalo | 0,155 a 4.166.666,752 (unidades personalizadas)/s?
0,012 a5.235.987,968 rad/s?

Linear:

16.000,000 a 3.579.139.408.000,000 contagens/s?

0.031*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 833.333,333*MOTOR.PITCH (pagina 393)
mm/s?

30.995*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 2.147.483,647*MOTOR.PITCH (pagina
393) um/s?

0,155 a2.147.483,647 (unidades personalizadas)/s?

Observacgao: O intervalo e valores padroes das unidades (unidades
personalizadas)/s? dependem dos valores de PIN e POUT. O intervalo e os
valores padroes listados nesta tabela derivam dos valores padroes de PIN e
POUT.

Rotativo:

166,669 rps/s
10.000,000 rpm/s
Valor 60.000,000 graus/s>

Unidades

padrao 833.333 (unidades personalizadas)/s?
1.047,2 rad/s?
Linear:
715.840.000,000 contagens/s?
166.714*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/s?
166,714.191*MOTOR.PITCH (pagina 393) um/s?
833.571 (unidades personalizadas)/s?
g;%%:e Flutuacao
Ver DRV.DEC (pagina 261), UNIT.ACCLINEAR (pagina 481), UNIT. ACCROTARY
também | (pagina 482)
I\r’f;s:l‘o M_01-00-00-000

Variantes suportadas
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Variante Suportado
AKD BASIC
AKD SyngNet \/
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3501h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 216 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Descreve a rampa de aceleragao para o circuito central de velocidade.
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7.12.2 DRV.ACTIVE

Tipo Parametro S/L
Descrigao Lé o status de habilitagdo de um eixo.
Unidades N/D

Intervalo 0,1,3
Valor padrdao | N/D
Tipode .
dados Inteiro

DRV.EN (pagina 274),DRV.DISSOURCES (pagina
266)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 220 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
O DRV.ACTIVE |é o status de habilitagdo de um eixo da seguinte forma:

¢ DRV.ACTIVE = 0 drive desabilitado
¢ DRV.ACTIVE = 1 drive desabilitado
¢ DRV.ACTIVE = 3 drive desabilitado e em modo de freio dindmico

N&o ha estado 2.

Quando o drive esta em estado 3, seu display exibe um ponto decimal piscante. Além disso, se
o drive estiver em estado 3, a exibigdo Salvar/Carregar Parametros ndo permite que vocé faga
o download de um arquivo de parametro.

Se um eixo ndo estiver habilitado (DRV.ACTIVE for 0), mas o DRV.EN (pagina 274) for 1 e o
hardware habilitado for alto, leia o valor de DRV.DISSOURCES (pagina 266) para ver a razao
pela qual o drive ndo esta habilitado.
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7.12.3 DRV.BLINKDISPLAY

Tipo Comando

Descrigéo Faz com que o display pisque por 10
segundos.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipode

dados N/D

Vertambém | N/D

Vers&o inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto

Modbus | 1568 Nao Comando|Nao M_01-06-03-000
Descricao
DRV.BLINKDISPLAY faz com que o display do drive localizado na parte frontal pisque por 10
segundos.

Este comando permite que o usuario identifique o drive que esta se comunicando atualmente
com o WorkBench.
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7.12.4 DRV.CLRFAULTHIST

Tipo Comando

Descriggo Limpa o registro do histérico de falhas no
NV.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipode

daF;jos N/D

Vertambém | DRV.FAULTHIST

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto
Modbus | 222 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000

Descricao
DRV.CLRFAULTHIST limpa o histérico de falhas da memdéria ndo-volatil do drive.
Este comando apaga todas as falhas encontradas pelo DRV.FAULTHIST.
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7.12.5 DRV.CLRFAULTS

Tipo Comando
Descrigcao Tenta limpar todas as falhas ativas no drive.
Unidades N/D

Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
Tipo de

dados N/D

DRV.FAULTS, DRV.EN (pagina 274), DRV.DIS (pagina
265)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto
Modbus | 224 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000

Descricao

Quando DRV.CLRFAULTS ¢ enviado, o drive tenta limpar todas as falhas ativas. Quando
ocorre uma falha, ela é registrada no tratador de falhas do drive. O DRV.CLRFAULTS limpa a
falha do tratador de falhas do drive. No entanto, se a falha ainda existir no sistema, o
DRV.CLRFAULTS n&o funcionou e a falha é registrada novamente no tratador de falhas.

Se 0 DRV.CLRFAULTS funcionar, entédo a resposta ao DRV.FAULTS ¢ a de que néo existe
falhas. Se a condi¢gdo que provocou a falha ainda estiver presente, a condigao de falha
permanecera. Consulte1 Mensagens de falha e adverténcia para obter mais detalhes sobre o
comportamento de falhas individualmente.

Observe que executar uma desabilitagao do drive (DRV.DIS (pagina 265)) seguida de uma
habilitagdo do drive (DRV.EN (pagina 274)) tem o mesmo efeito que executar o
DRV.CLRFAULTS.
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7.12.6 DRV.CMDSOURCE

Informagao geral
Tipo Parametros NV

Define a fonte de comando (servico, fieldbus, entrada analdgica, engrenagem,
digital ou Bode).

Unidades | N/D
Intervalo O0a5
Valor

Descrigéo

padréo 0

Tipode .

dados Inteiro

Ver . .
também DRV.OPMODE (pagina 284)
Versao |\ (1.00-00-000

inicial

AKD Informagdes do SynqNet
Intervalo 0

AKD BASIC Informagao
Intervalo 0,35

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 226 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

O DRV.CMDSOURCE especifica a fonte do comando para o drive. DRV.OPMODE (péagina
284) define o modo de operagdo ao circuito de controle relevante.

Os valores do DRV.CMDSOURCE podem ser definidos da seguinte forma:

Valor Descrigao

0 Servigo, comando
TCP/IP

3 | Comando analoégico
5 |Comando de programa

Se 0 DRV.CMDSOURCE for definido para 5 entdo o DRV.OPMODE deve ser definido para 3.

O DRV.CMDSOURCE pode ser alterado enquanto o drive estiver habilitado ou desabilitado.
Se usar o terminal para alterar o modo de operagao, recomenda-se que vocé desabilite o drive
antes de alterar a fonte do comando.

|§ADVEHTEHCIA Se alterar o DRV.CMDSOURCE do terminal enquanto o drive estiver
habilitado, o sistema pode alterar uma etapa no comando.
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Exemplo
Para definir a fonte de comando para canal TCP/IP e o modo de operagéo para velocidade:

-->DRV.CMDSOURCE 0
-->DRV.OPMODE 1
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7.12.7 DRV.DBILIMIT

Tipo Parametros NV

Descrigdo | Define a amplitude maxima da corrente para frenagem dindmica.

Unidades | Arms

Intervalo 0 para corrente de pico do drive (DRV.IPEAK) e corrente de pico do motor
(MOTOR.IPEAK) minimos.

Valor Minimo da corrente continua do drive (DRV.ICONT) e do motor

padréo (MOTOR.ICONT).

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver | pRv.DISMODE

também

Versao |\ 61.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
EtherCAT COE e

CANopen 3444h/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 228 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este pardmetro define a amplitude maxima da corrente para frenagem dindmica.

Exemplo
Definindo DRV.DBILIMIT para 2 limita a corrente de frenagem dindmica para 2 Arms.
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7.12.8 DRV.DEC

Tipo Parametros NV
Descricado| Define o valor de desaceleragao para o circuito de velocidade.

Depende de UNIT.ACCROTARY (pagina 482) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina
481)

Rotativo: rps/s, rpm/s, graus/s?, (unidades personalizadas)/s?, rad/s?
Linear: contagens/s?, mm/s?, ym/s?, (unidades personalizadas)/s?
Rotativo:

0,002 a 833.333,333 rps/s

0,112 a 50.000.000,000 rpm/s

0,009 a 300.000.000,000 graus/s?

0,155 a4.166.666,752 (unidades personalizadas)/s?

Intervalo | 0,012 a5.235.987,968 rad/s?

Linear:

16.000,000 a 3.579.139.408.000,000 contagens/s?
0,031*MOTOR.PITCH a 833.333,333*MOTOR.PITCH mm/s?
30,994*MOTOR.PITCH a 833.333.333,333*MOTOR.PITCH pm/s?
0,155 a 4.166.666,667 (unidades personalizadas)/s?

Unidades

Rotativo:
166,669 rps/s
10.000,000 rpm/s
60.000,000 graus/s?
833.333 (unidades personalizadas)/s?
Valor
~ 1.047,2 rad/s?
padréo .
Linear:
715.840.000,000 contagens/s?
166,71*MOTOR.PITCH4MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/s?
166.714,191*MOTOR.PITCHMOTOR.PITCH (pagina 393) um/s?
833.571 (unidades personalizadas)/s?
Tipo de ~
dados Flutuagao
Ver DRV.ACC (pagina 252), UNIT.ACCROTARY (pagina 482), UNIT.ACCLINEAR
também | (pagina 481), DRV.OPMODE (péagina 284)
Versao {1 01-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3522h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 230 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O DRV.DEC define o valor de desaceleragao para o comando de circuito de velocidade
(VL.CMDU (péagina 510)) e para o comando de

velocidade analdgica (AIN.VALUE (pagina 151)). O modo de operagao (DRV.OPMODE
(pagina 284)) deve ser definido para modo de velocidade para este comando funcionar.
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7.12.9 DRV.DIR

Tipo Parametro L/G
Descrigao Altera a dire¢c&o do drive.
Unidades N/D

Intervalo Oa1
Valor padrao | 0

Tipo de .
dados Inteiro

Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 352Ah/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 234 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O DRV.DIR altera a diregdo do motor mudando o sinal algébrico do comando atual e o valor de
feedback da posicéo de acordo com a figura abaixo.

Observe o seguinte ao usar o DRV.DIR:

e Vocé s6 pode alterar o comando DRV.DIR quando o drive estiver desabilitado.

o O status do drive muda para "Eixo néo esta em posicao home" assim que o
parametro DRV.DIR muda de valor (consulte DRV.MOTIONSTAT).

e Vocé deve verificar as configuragdes dos interruptores de limite de hardware. Se
necessario, mude os interruptores de limite de hardware positivos e negativos
trocando os fios nas entradas digitais.
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DRV.OPMODE > 1 DRV.OPMODE > 0
i VL.CMD i
PL.CMD I/C | oo
Y23 Cmd_val Cmd_val /ﬂ_’ Cmd_val
Circuito de Circuito de : 1 g,f::&da
posicdo velocidade DRV.DIR = 1
VL.FB
PLFB_ ) Actval Act_val ILFB—>| Act_val
Velocidade
> do gerador
de feedback

--- DRV.DIR =1

Posig&o do
dispositivo de
feedback
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7.12.10 DRV.DIS

Tipo Comando

Descrigao| Desabilita o eixo (software).
Unidades | N/D

Intervalo | N/D

Valor Software de drive analégico habilitado. Todos os outros tipos de software de
padréo drive desabilitados.
Tipode
dados N/D
v DRV.EN (pagina 274), DRV.DISSOURCES (pagina 266), DRV.ACTIVE
ta?;bém (pagina 254), DRV.DISMODE,
DRV.DISTO (pagina 267)
Verséo | \1 1.00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3443h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto
Modbus | 236 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000
Descricao

O DRYV.DIS emite uma desabilitagdo do software para o drive. O método pelo qual o drive sera
desabilitado (seja imediatamente ou com uma rampa para baixo primeiro) é controlado pelo
DRV.DISMODE.

Consultando o valor de DRV.ACTIVE (pagina 254), vocé pode verificar se o drive esta
habilitado ou desabilitado atualmente.

Consultando o valor de DRV.DISSOURCES (pagina 266), vocé pode verificar se o bit de
habilitagao do software ¢ alto (software habilitado foi emitido executando DRV.EN) ou baixo
(software desabilitado foi emitido executando DRV.DIS).

Se 0 DRV.DIS for comandado, o tempo limite de emergéncia é iniciado. Se o drive no for
desabilitado ou ativar o freio dindmico no DRV.DISTO (pagina 267), a falha 703 é relatada.
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7.12.11 DRV.DISSOURCES

Tipo Parametro S/L

. Retorna a possivel razao para uma desabilitagao do
Descricéo )

drive.

Unidades N/D
Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
g;%%:e Inteiro
Vertambém | DRV.ACTIVE, DRV.FAULTS, DRV.EN, DRV.DIS
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 240 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

O DRV.DISSOURCES ¢é um parametro bitwise que retorna o status de possiveis causas de
uma desabilitagdo de drive. Se o parametro for 0, o drive esta habilitado.

Os bits especificos do valor de retorno sdo os seguintes:

Bit Status e resposta
Software desabilitado (execute DRV.EN para emitir uma habilitagdo de
software)

Existe falha (leia DRV.FAULTS para obter as falhas ativas)

Hardware desabilitado (entrada de habilitagao remota € baixa)

Irrupgao desabilitado (o relé de irrupgéo esta aberto)

Inicializagao desabilitada (o drive nao terminou o processo de inicializagao)
Parada controlada desabilitada a partir de uma entrada digital.

0

Al j]wIN]| -~

Topicos relacionados
1 Parada controlada

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 266




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.12.12 DRV.DISTO

7.12.12 DRV.DISTO

Tipo Parametro L/G
Descrigao Define o tempo limite de emergéncia
Unidades ms
Intervalo 0a120.000 ms
Valor padrao | 1.000 ms
Tipo de
dados us2
) DRV.DIS (pagina 265),
Vertambém | 5oy DISMODE
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3445h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 242 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este timer comega quando DRV.DIS (pagina 265) é emitido (independente da origem do
DRV.DIS (pagina 265)). Apés passar este tempo limite, o estado real do drive € comparado a
configuracdo DRV.DISMODE. Se o estado real ndo corresponder a configuragéo
DRV.DISMODE uma falha é relatada e o hardware executa imediatamente a configuragdo
DRV.DISMODE (por exemplo, desabilitar ou ativar o freio dindmico). Configuragéo
DRV.DISTO para 0 ira desabilitar o tempo limite.
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7.12.13 DRV.EMUEDIR

Tipo Parametro L/G
. Define a diregao do sinal de saida do encoder emulado
Descrigéo
(EEQ).
Unidades N/D
Intervalo 0a1
Valor padrao | 0
gg;ooge Inteiro
Vertambém | DRV.EMUEMODE (pagina 269)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3493h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 244 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro permite que o usuario altere a dire¢do da saida do encoder emulado. DRV.DIR
(pagina 263) também afeta a diregédo da saida (através de uma operagéo XOR, "exclusivo ou").
O drive usa DRV.DIR (pagina 263) e DRV.EMUEDIR para decidir a dire¢gao da saida do
encoder emulado. Se DRV.DIR (pagina 263) e DRV.EMUEDIR tiverem o mesmo valor,
DRV.EMUEDIR é definido como 0 (o que significa que um aumento no feedback do motor
resultara em um aumento da saida de emulagéo do encoder e vice-versa). Se estes
parametros tiverem valores diferentes, DRV.EMUEDIR ¢é definido como 1 (o que significa que
um aumento no feedback do motor resultara em uma diminui¢cao da saida de emulagdo do
encoder e vice-versa).
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7.12.14 DRV.EMUEMODE

Tipo Parametro L/G
Descrigao| Define o modo do conector da saida do encoder emulado (EEO).
Unidades | N/D
Intervalo | 0a 11
Valor
~ 0
padréo
Tipode .
dados Inteiro
Ver DRV.EMUERES (pagina 272), DRV.EMUEZOFFSET (pagina 273),
também | DRV.EMUEMTURN (pagina 271)
verséo |\ 01.00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3534h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 246 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Quando a saida do encoder emulado (EEQ) é configurada para gerar um pulso de indice
absoluto (DRV.EMUEMODE € 2, 7 ou 9), este parametro e DRV.EMUEZOFFSET definem o
local do pulso Z. O DRV.EMUEMTURN é usado para definir em qual volta do intervalo de
posicéo o pulso Z estéa localizado. O DRV.EMUEZOFFSET ¢ usado para definir a posi¢ao do
pulso Z dentro de uma revolugéo.

Este pardmetro define o conector EEO para agir como uma entrada ou saida, da seguinte

forma:
0 Entrada (consulte FB2.MODE (pagina 333) para selecionar o tipo de
(recomendado) | entrada que o feedback secundario ira aceitar)
1 Saida EEO, A/B com indice de um por rev
2 Saida EEO, A/B com pulso de indice absoluto.
3 Entrada, sinais A/B (obsoleto)
4 Entrada, sinais de passo e diregdo (obsoleto)
5 Entrada, sinais CW/CCW (para cima/baixo) (obsoleto)
6 Passo/Dir com um pulso/rev Z
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Configuracao Funcéao
Passo/Dir com um pulso Z absoluto (depende de DRV.EMUEOFFSET e
DRV.EMUETURN)

8 Saida CW/CCW com um pulso/rev Z
Saida CW/CCW com um pulso Z absoluto (depende de

7

9 DRV.EMUEOFFSET e DRV.EMUETURN)
Permite que o conector X9 seja usado como uma E/S de uso geral ou E/S
10 controlada pelo fieldbus SyngNet (consulte DIO9.DIR a DIO11.DIR (pagina
238))
11 Entrada FB3 (feedback terciario é relatado com FB3.P). Use FB3.MODE

(pagina 340) para selecionar o tipo de feedback.

Os modos 3 a 5 tém compatibilidade reversa, mas séo obsoletos. Nestes casos, consulte
FB2.MODE (pagina 333) e FB2.SOURCE (pagina 338).

Se estiver usando dispositivos de feedback absolutos multi-voltas ou de uma
volta, o pulso Z gerado pelo EEO sempre sera alinhado com a mesma
posicdo mecanica da posicéo do feedback primario. Se estiver usando um
dispositivo de feedback incremental, a origem do feedback primario ndo é a
mesma posi¢cao mecanica toda vez que o drive é iniciado.
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7.12.15 DRV.EMUEMTURN

Tipo Parametro L/G

Define o local do pulso de indice na EEO (saida do encoder emulado) quando
DRV.EMUEMODE=2.

Unidades | revolugdes
Intervalo | 0a4.294.967.295
Valor

Descrigéo

padréo 0

Tipode :

dados Inteiro

Ver . . .
também DRV.EMUEMODE (pagina 269), DRV.EMUERES (pagina 272)
Versdo |\ (1.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3491h/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 248 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Quando a saida do encoder emulado (EEQ) é configurada para gerar um pulso de indice
absoluto (DRV.EMUEMODE € 2, 7 ou 9), este parametro e DRV.EMUEZOFFSET definem o
local do pulso Z. O DRV.EMUEMTURN é usado para definir em qual volta do intervalo de
posicéo o pulso Z estalocalizado. O DRV.EMUEZOFFSET ¢ usado para definir a posi¢ao do
pulso Z dentro de uma revolugéo.

Se estiver usando dispositivos de feedback absolutos multi-voltas ou de uma
volta, o pulso Z gerado pelo EEO sempre sera alinhado com a mesma
posicdo mecanica da posicdo do feedback primario. Se estiver usando um
dispositivo de feedback incremental, a origem do feedback primario ndo é a
mesma posicao mecanica toda vez que o drive é iniciado.
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7.12.16 DRV.EMUERES

Tipo Parametro L/G

Descricdo | Define a resolugéo do EEO (saida do encoder emulado).

Unidades linhas/rev (quando DRV.EMUEMODE (pagina 269) = 1, 2, ou 3)
contagens/rev (quando DRV.EMUEMODE (pagina 269) = 4 ou 5)

Intervalo 0a16.777.215 linhas por revolugao

Valor padrao| 0 linhas por revolugao

g;%%:e Inteiro

Vertambém | DRV.EMUEMODE (pagina 269)

Versao M_01-00-00-000 (resolugéo aumentada de 65.535 a 16.777.215 em M_01-04-

inicial 00-000)

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3535h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 250 N&o 32 bit N&o M_01-03-00-000
Descricao

Este pardmetro define a resolugao do encoder emulado (EEO). O DRV.EMUERES também
define quantas linhas saem para uma revolugéo do feedback primario (quando esta porta &
configurada como uma saida), ou quantas linhas serao consideradas uma revolugdo completa
do volante (quando esta porta é configurada como uma entrada).
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7.12.17 DRV.EMUEZOFFSET

Tipo Parametro L/G

Define o local do pulso de indice da EEO (saida do encoder emulado) (quando
DRV.EMUEMODE=1).

Unidades | 1/65536 rev
Intervalo | 0a65535rev
Valor

Descrigéo

padréo Orev

Tipode :

dados Inteiro

ver . DRV.EMUEMODE (pagina 269), DRV.EMUEMTURN (pagina 271)
também

versao 1 1.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3537h/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 252 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Quando a saida do encoder emulado (EEQO) multi-voltas é selecionada (DRV.EMUEMODE
(pagina 269)=1), apenas este parametro é usado para definir a posi¢ao se o pulso Z estiver
dentro de uma revolugéo. Quando a posi¢ao do feedback primario (dentro de uma revolugao) for
igual a este valor, um pulso de indice saira. Do mesmo modo, se DRV.EMUEMODE=1, este
parametro é usado junto com DRV.VOLTAMEEMU.

Quando a EEO é configurada para gerar um pulso de indice absoluto (DRV.EMUEMODE ¢é 2, 7
ou 9), este parametro e DRV.EMUEZOFFSET definem o local do pulso Z. O
DRV.EMUEMTURN ¢ usado para definir em qual volta do intervalo de posi¢ao o pulso Z esta
localizado e DRV.EMUEZOFFSET é usado para definir a posi¢ao do pulso Z dentro de uma
revolugao.

Se estiver usando dispositivos de feedback absolutos multi-voltas ou de uma
volta, o pulso Z gerado pelo EEO sempre sera alinhado com a mesma
posicdo mecanica da posic&o do feedback primario. Se estiver usando um
dispositivo de feedback incremental, a origem do feedback primario ndo é a
mesma posicao mecanica toda vez que o drive é iniciado.
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7.12.18 DRV.EN

Tipo Comando
Descrigao | Habilita o eixo (software).
Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor Software de drive analdgico esta habilitado.

padréo Todos os outros tipos de software de drive sao desabilitados.

Tipo de

dados N/D

Ver também DRV DIS (pagina 265), DRV.DISSOURCES (pagina 266) DRV.ACTIVE
(pagina 254)

versdo M_01-00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 254 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000

Descricao

O DRV.EN emite uma habilitagdo do software para o drive. Vocé pode consultar o valor de
DRV.ACTIVE (pagina 254) para verificar se o drive est4 habilitado ou desabilitado atualmente.

Vocé também pode consultar o valor de DRV.DISSOURCES (pagina 266) para verificar se o
bit de habilitagcao do software é alto (software habilitado foi emitido executando DRV.EN) ou
baixo (software desabilitado foi emitido executando DRV.DIS). Se o bit de habilitagdo do
software for baixo e DRV.EN for executado, as falhas do drive sdo automaticamente limpas
durante o processo de habilitagdo do software.
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7.12.19 DRV.FAULT1 a DRV.FAULT10

Tipo S/L
Descrigcao Local de cddigos de falha para quaisquer condigdes de falha ativa.
Unidades N/D

Intervalo Qualquer cédigo de falha suportado ou O.
Valor padrao |N/D

Tipode :

dados Inteiro

Versao inicial | thbd

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede
indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

954 DRV.FAULT1
956 DRV.FAULT2
958 DRV.FAULT3
960 DRV.FAULT4
Modbus 562 DRV.FAULTS Nao 16 bit Nao
964 DRV.FAULT®6
966 DRV.FAULT7
968 DRV.FAULTS8
970 DRV.FAULT9

972 DRV.FAULT10

Descricao

Estes parametros sao registros de reten¢ao onde quaisquer falhas ativas serdo mantidas. Um
valor de zero representa que nao ha falha presente. Valores diferentes de zero correspondem a
codigos de falha especificos no drive (consulte mensagens de falha e adverténcia). Os
registros s&o preenchidos na ordem em que as falhas ocorrem (DRV.FAULT1, DRV.FAULT2,
DRV.FAULT3 e assim por diante).

Observagoes:

e Seovalorde DRV.FAULT1 for 0, entdo o drive ndo possui falhas.

o Apenas falhas ativas séo exibidas. Isto ndo € um histérico de falhas.

o Estes registros sdo uma alternativa para o pardmetro do tipo sequéncia
DRV.FAULTLIST para que os fieldbuses e os usuarios de AKD BASIC tenham
acesso mais fécil aos detalhes das falhas no drive.

¢ Adverténcias ndo sdo exibidas nos registros, apenas falhas.

Topicos relacionados
Modbus | DRV.ACTIVE | DRV.WARNING1 a DRV.WARNING10 (pagina 290)
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7.12.20 DRV.HANDWHEEL

Tipo Parametro S/L
Descrigcao Lé o valor de entrada da EEO.
Unidades 1/4.294.967.296 rev

Intervalo 0a4.294.967.295 rev
Valor padrao | Orev

Tipode .

dados Inteiro

DRV.EMUERES (pagina 272), DRV.EMUEMODE (pagina
269)

Versao inicial | M_01-00-00-000
Verséao final | M_01-03-00-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 2050h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 258 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Quando a EEO é selecionada como uma entrada (DRV.EMUEMODE (pagina 269)=3,4,5),

este pardmetro 1€ o valor da EEO (onde 4.294.967.296 € uma revolugdo completa, entédo o valor
é reiniciado). DRV.EMUERES (pagina 272) define quantas contagens constituem uma
revolugcdo na EEO. Este parametro representa as posi¢des 2 do feedback quando o feedback 2
€ configurado para ser ativo.

Quando o feedback secundario é selecionado (DRV.EMUEMODE ¢é 0 e FB2.SOURCE =1
(X9), ou FB2.SOURCE = 2 (X7)), este parametro representa a posig¢ao do feedback secundario
(onde 4.294.967.296 € uma revolugdo completa, entdo o valor é reiniciado) O FB2.ENCRES
define quantas contagens definem uma revolugéo para o feedback secundario.
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7.12.21 DRV.HANDWHEELSRC

Tipo Parametros NV

Descrigcao Selecione o feedback para a operagao do volante.
Unidades Nenhum

Intervalo 2-3

Valor padrao 2

Tipo de dados us

Ver também N/D

Versao inicial M_01-05-08-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1224 N&o 8 bit Néo

Descricao

Este comando define o feedback que sera usado como a fonte do volante. Se o feedback
selecionado for incompativel com o modo do encoder emulado selecionado, uma adverténcia
sera exibida.

O feedback 3 é o Unico suportado em drives com numeros de modelo semelhantes a AKD-x-
xxxxx-NBxx-xxxx e funcionara com o encoder multi-voltas Endat 2.2.
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7.12.22 DRV.HWENABLE

Tipo S/L
Descrigao Status da habilitagdo do hardware.
Unidades N/D

Intervalo Oa1
Valor padrao |N/D
Tipo de .
dados Inteiro

Versao inicial | thbd

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1054 Né&o 8 bit Né&o

Descricao
Status da habilitagdo do hardware.

0 - ndo habilitado
1 - habilitado

Observagoes: Este parametro reflete apenas o status da habilitagdo do hardware, néo o status
da etapa de energia. O status da habilitagdo da etapa de energia € determinado pelo
DRV.ACITVE.

Topicos relacionados
DRV.DISSOURCES (pagina 266) | DRV.ACTIVE
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7.12.23 DRV.ICONT

Tipo Parametro S/L

Descriggo Léo ’valor da corrente nominal
continua.

Unidades Arms

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Flutuagao

Vertambém | DRV.IPEAK (pagina 280)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 262 Nao 32 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
O DRV.ICONT retorna a corrente nominal continua do drive em Arms.
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7.12.24 DRV.IPEAK

Tipo Parametro S/L

Descriggo L§ o valor da corrente nominal do
pico.

Unidades Arms

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Flutuagao

Vertambém | DRV.ICONT (pagina 279)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 264 Nao 32 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
O DRV.IPEAK retorna a corrente nominal de pico do drive em Arms.
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7.12.25 DRV.NAME

Tipo Parametros NV

Descrigio Dfefine elé onome do
drive.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrdao | Sem-Nome

g;p;%:e Sequéncia

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao

Vocé pode designar um nome exclusivo para qualquer drive sob as seguintes condigdes:

e Use apenas caracteres ASCII
e Comprimento maximo de 20 caracteres
e Sem espagos no nome

Este nome é um modo de identificar o drive em uma rede com varios drives (por exemplo, em
uma rede TCP/IP na qual residem diversos drives).

Da tela de terminal, o DRV.NAME retorna o nome do drive como caracteres ASCII.
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7.12.26 DRV.NVLOAD

Tipo Parametro S/L

Descriggo Carrega todos os dados da memdaria NV do drive nos parédmetros
RAM.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrao |N/D

Tipode

daF;jos N/D

Vertambém | DRV.NVLOAD DRV.NVLIST

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto
Modbus | 1576 Nao Comando|Nao M_01-06-03-000

Descricao
O DRV.NVLOAD carrega todos os dados da memdéria NV do drive nos parametros RAM.
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7.12.27 DRV.NVSAVE

Tipo Comando

Descriggo Salva os parametros do drive da memoéria RAM para a
NV.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipode

daF;jos N/D

Vertambém | DRV.RSTVAR (pagina 285)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

1010h/1
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen 35EBh/0
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
Modbus | 938 Nao Comando|Nao
Descricao

O DRV.NVSAVE salva os valores do parametro do drive atual da memadria RAM paraa NV.

Os parametros do drive que foram salvos na NV sao lidos da NV na proxima inicializagdo do
drive, fazendo com que os valores sejam automaticamente definidos para os valores salvos
em toda inicializagao do drive.

Executar o DRV.RSTVAR n3o modifica os valores do NV, mas define os valores do drive na
RAM para os seus padroes.
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7.12.28 DRV.OPMODE

Tipo Parametros NV

. Define 0 modo de operagao do drive (corrente, velocidade ou
Descricéo .

posigao).

Unidades N/D
Intervalo 0a2
Valor padrao | 0
gg;ooge Inteiro
Vertambém | DRV.CMDSOURCE (pagina 258)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 35B4h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 270 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O DRV.OPMODE especifica o modo de operacdo do drive. Vocé também deve usar o
DRV.CMDSOURCE para definir a fonte do comando para o drive.

Os valores do modo de operagéo podem ser definidos da seguinte forma:

Modo Descrigao

0 Modo de operagao da corrente
(torque)

1 Modo de operagéo da velocidade
2 | Modo de operagao da posigao

O DRV.OPMODE pode ser alterado enquanto o drive estiver habilitado ou desabilitado. Se
usar o terminal para alterar o modo de operagao, recomenda-se que vocé desabilite o drive
antes de alterar o modo de operacdo. Se alterar o modo de operagao a partir do terminal
enquanto o drive estiver habilitado, o sistema pode alterar uma etapa em demanda.

Exemplo

Defina a fonte do comando para um canal TCP/IP e o modo de operagéo desejado para
velocidade:

-->DRV.CMDSOURCE 0
—-->DRV.OPMODE 1
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7.12.29 DRV.RSTVAR

Informacgéao geral

Tipo Comando

. Define valores padrbes no drive sem reinicializar o drive e sem redefinir a
Descrigéo o
memoria NV.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valo[ N/D

padréo

Tipode

dados N/D

Ver também

versao M_01-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 272 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000

Descricao

O DRV.RSTVAR faz com que o drive retorne aos valores padrdes sem precisar reinicializar o
drive primeiro e sem redefinira memoéria NV. Use o DRV.RSTVAR para retornar as
configuracdes padrées e recuperar um drive em funcionamento.
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7.12.30 DRV.SETUPREQBITS

Tipo Parametro S/L

Lé o status do conjunto de bitwise dos parametros que devem ser definidos
antes do drive ser habilitado.

Unidades | N/D
Intervalo | N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D

Tipode

dados N/D

Ver | bRvV.SETUPREQLIST, MOTOR AUTOSET
também

versao 1 61.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1580 Nao 32bits |Nao M_01-06-03-000

Descricao

Este pardmetro retorna o status do conjunto de bitwise dos pardmetros que precisam ser
definidos antes do drive ser habilitado. Apenas quando este parametro retornar 0, o drive pode
ser habilitado.

Parametro Bits

IL.KP 0x00000001
MOTOR.IPEAK | 0x00000002
MOTOR.ICONT | 0x00000004
MOTOR.VMAX | 0x00000008
MOTOR.POLES | 0x00000010
MOTOR.PHASE | 0x00000020

Observe que se 0 MOTOR.AUTOSET estiver definido como 1 (parametros automaticamente
calculados a partir dos dados de ID do motor), todos os valores na lista serao inicializados a
partir do dispositivo de feedback. De outro modo, os parametros devem ser definidos
manualmente.
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7.12.31 DRV.STOP

Tipo Comando

Descriggo E§te comando para todo o movimento do
drive.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipode

daF;jos N/D

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 35FEN/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 274 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este comando para todo o movimento do drive.
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7.12.32 DRV.SWENABLE

Tipo Parametro L/G

Descrigao Controla se a energia pode fluir para o motor.
Unidades nenhuma

Intervalo 0a1

Valor padrdao |0

Z;%%ge Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versio inicial do objeto
Modbus | 1056 N&o 8 bit N&o M_01-05-11-000

Descricao
Os seguintes comandos desabilitam ou habilitam o drive:

¢ 0 (desabilita o drive)
¢ 1 (habilita o drive)

Antes de a energia poder fluir para o motor, todos os seguintes tépicos devem ser verdadeiros:

1. Odrive ndo falha.
2. Aentrada DRV.SWENABLE (J4-6) esta conectada ao E/S RTN.
3. O parametro DRV.SWENABLE esta definido para 1.

Topicos relacionados
DRV.ACTIVE
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7.12.33 DRV.TIME

Tipo L/G
. Um contador de tempo continuo no
Descricéo .
drive.

Unidades | Milésimos de segundo
Intervalo 0a4294967295 (~ 49 dias)
Valor

padréo N/D
Tipode :
dados Inteiro
versao thd
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1058 N&o 32 bit Néo

Descricao

Um contador de tempo continuo no drive. O timer comega no zero e realiza as contagens até
ser reiniciado. Se um novo valor for escrito no timer, ele continua a contagem, iniciando no
valor escrito. O valor do DRV.TIME é definido para zero quando o AKD BASIC ¢ ligado.

Topicos relacionados
DRV.RUNTIME | WHEN.DRV.TIME
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7.12.34 DRV.WARNING1 a DRV.WARNING10

Tipo S/L

Local de cddigos de falha para quaisquer
condi¢des de adverténcia ativa.

Unidades |N/D
Intervalo | Qualquer cédigo de falha suportado ou 0
Valor

Descrigéo

padréo N/D
Tipode .
dados Inteiro
verséo g
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
1582 DRV.WARNING1
Modbus | 1584 DRV.WARNING2 |Nao 16 bit N3o

1586 DRV.WARNING3

Descricao

Estes parametros sao registros de retengao onde quaisquer adverténcias ativas serdo
exibidas. Um valor de zero representa que nao ha adverténcia presente. Valores diferentes de
zero correspondem a cadigos de adverténcia especificos no drive (consulte mensagens de
falha e adverténcia). Os registros s&o preenchidos na ordem em que as adverténcias ocorrem
(DRV.WARNING1, DRV.WARNING2, DRV.WARNING3 e assim por diante).

Observagodes:

e Seovalorde DRV.WARNING1 for 0, entdo o drive ndo possui falhas.

o Apenas adverténcias ativas sao exibidas. Isto ndo é um historico de
adverténcias.

o Estes registros s&o uma alternativa para o pardmetro do tipo sequéncia
DRV.WARNINGS para que os fieldbuses e os usuarios dos programas AKD
BASIC tenham pardmetros em numeros inteiros para acessar os detalhes das
adverténcias no drive.

o Falhas ndo s&o exibidas nos registros, apenas adverténcias.

Topicos relacionados
DRV.FAULT1 a DRV.FAULT10 (pagina 275) | Modbus
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7.13 Parametros EGEAR

Esta se¢ao descreve os parametros EGEAR.

7.13.1 EGEAR.ACCLIMIT . L 292
7.13.2 EGEAR.DECLIMIT .. 293
7.13.3 EGEAR.ERROR . .. . 294
7.13.4 EGEAR.LOCK . L 295
7.13.5 EGEAR.ON 296
7.13.6 EGEAR.PULSESIN . 297
7.13.7 EGEAR.PULSEOUT .. L 298
7.13.8 EGEAR.RATIO . 299
7.13.9 EGEAR.TYPE 300
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7.13.1 EGEAR.ACCLIMIT

Tipo L/G

Descricao | EGEAR.ACCLIMIT define a aceleragao maxima.
Unidades |rpm/seg.

Intervalo |1 a16.000.000 rpm/seg.

Valor

padréio 16.000.000 rpm/seg.

Tipode .

dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
Modbus | 1060 Sim word menos significativo de 32 bits | Nao
Descricao

EGEAR.ACCLIMIT define a aceleragdo maxima que sera comandada no seguidor quando
EGEAR.ON é LIGADO ou a razao da engrenagem eletrénica (EGEAR.RATIO ou
EGEAR.PUSLESOUT/EGEAR.PUSLESIN) é aumentada. Este limite de aceleragdo maxima
permanece em vigor até que EGEAR.LOCK ¢ alcangado. Uma vez que EGEAR.LOCK é
alcangado o seguidor seguira o mestre com qualquer aceleragéo ou desaceleragao que seja
necessaria.

EGEAR.ACCLIMIT é independente do EGEAR.DECLIMIT. Cada variavel deve ser definida,
independentemente, no valor apropriado para 0 movimento desejado.

Exemplo

' This example shows how to use EGEAR.ACCLIMIT to limit
' acceleration and then make up the lost distance.
EGEAR.ACCLIMIT = 10000

EGEAR.RATIO = 1

DRV .SWENABLE = 1

EGEAR.ERROR = 0

EGEAR.TYPE = 0

EGEAR.ON = 1

While EGEAR.LOCK = 0 : wend 'wait for LOCK
MOVE.RELATIVEDIST = EGEAR.ERROR

MOVE . GOREL
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7.13.2 EGEAR.DECLIMIT

Tipo L/G

EGEAR.DECLIMIT define a desaceleragdo maxima que sera comandada no

Descrico seguidor quando EGEAR.ON é DESLIGADO ou a raz&o da engrenagem
eletrénica (EGEAR.RATIO ou EGEAR.PULSESOUT/EGEAR.PUSLESIN ) é

diminuida.

Unidades |rpm/seg.

Intervalo |1 a 16.000.000 rpm/seg.

:)/:é?;o 16.000.000 rpm/seg.

g;%%:e Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
Modbus | 1062 Sim word menos significativo de 32 bits | Nao
Descricao

EGEAR.DECLIMIT define a desaceleragao maxima que sera comandada no seguidor quando
EGEAR.ON é DESLIGADO ou araz&o da engrenagem eletronica (EGEAR.RATIO ou
EGEAR.PULSESOUT/EGEAR.PUSLESIN) é diminuida. Este limite de desaceleragéo
maxima permanece em vigor até que EGEAR.LOCK ¢ alcangado. Uma vez que
EGEAR.LOCK ¢ alcangado o seguidor seguira o mestre com qualquer aceleragéo ou
desaceleracdo que seja necessaria.

Define EGEAR.DECLIMIT antes de iniciar EGEAR.ON.

Tépicos relacionados
EGEAR.ACCLIMIT (pagina 292) EGEAR.ERROR (pagina 294) | EGEAR.LOCK (pagina 295)
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7.13.3 EGEAR.ERROR

Tipo LG

Indica a quantidade do desvio da posig¢ao que foi acumulada no eixo
escravo (em uma aplicagéo de engrenagem eletrénica) com resultado
do eixo escravo limitando sua aceleragéo ou desaceleragdo enquanto
alcancga a sincronizagao da velocidade.

Unidades | Contagens de posicao
Intervalo | TBD
Valor

Descrigéo

~ TBD
padrao
Tipo de .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E & Atributos Sinalizado? Versa9 inicial
bits? do objeto

word menos M_01-05-11-
significativo de 32 bits

Modbus | 1064

Descricao

EGEAR.ERROR nunca é automaticamente definido para zero. Ele acumula desvio da posigéao
cada vez que a limitag&o da aceleragao € ativada. Normalmente, defina EGEAR.ERROR para
zero antes de fazer alguma coisa que ativa a limitagao da aceleragao.

A aceleragao ou desaceleracao do eixo escravo é limitada para EGEAR.ACCLIMIT ou
EGEAR.DECLIMIT sempre que:

1. Aengrenagem é ligada ou desligada.
2. Arelagao é alterada.
3. EGEAR.PULSESIN ou EGEAR.PULSESOUT é alterado.

Exemplo

EGEAR.ACCLIMIT = 10000
EGEAR.PULSESIN = 1
EGEAR.PULSESOUT = 1
EGEAR.ERROR = 0

EGEAR.TYPE = 0

EGEAR.ON = 1

While EGEAR.LOCK = 0 : wend

MOVE .RELATIVEDIST = EGEAR.ERROR
MOVE . GOREL 'catch up the position lost while acceleration

was being limited

Topicos relacionados

EGEAR.LOCK (pagina 295) | EGEAR.ACCLIMIT (pagina 292) |EGEAR.DECLIMIT (pagina
293)
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7.13.4 EGEAR.LOCK

Tipo S/L

EGEAR.LOCK indica quando o eixo escravo (eixo seguidor) em uma aplicagao
Descrigao | de engrenagem eletrénica alcangou a sincronizag&o da velocidade com o mestre
da engrenagem eletronica.

Unidades
Intervalo |0a1
Valor
padréo
Tipo de
dados

Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1066 Nao 8 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

EGEAR.LOCK indica quando o eixo escravo (eixo seguidor) em uma aplicagdo de engrenagem
eletrGnica alcangou a sincronizagao da velocidade com o mestre da engrenagem eletronica.
EGEAR.ERROR contém a quantidade do desvio da posigdo acumulada enquanto o eixo
escravo estava limitando sua aceleragao ou desaceleragao.

A aceleragao ou desaceleragao do eixo escravo é limitada para EGEAR.ACCLIMIT ou
EGEAR.DECLIMIT sempre que:

1. A engrenagem é ligada ou desligada.
2. Arelagao é alterada.
3. EGEAR.PULSESIN ou EGEAR.PULSESOUT é alterado.

Exemplo

EGEAR.ACCLIMIT = 10000

EGEAR.PULSESIN = 1

EGEAR.PULSESOUT = 1

EGEAR.ERROR = 0

EGEAR.TYPE = 0

EGEAR.ON = 1

While EGEAR.LOCK = 0 : wend

MOVE .RELATIVEDIST = EGEAR.ERROR

MOVE.GOREL 'catch up the position lost while acceleration was

being limited

Topicos relacionados
EGEAR.ACCLIMIT (pagina 292) | EGEAR.DECLIMIT (pagina 293) | EGEAR.ERROR (pagina
294)
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7.13.5 EGEAR.ON

Tipo Comando
. | Inicia a engrenagem eletrénica; ativa
Descrigao .
somente em modo de op 2 (posi¢&o).
Unidades |N/D
Intervalo |0a1
valor —f\ip
padréo
Tipode .
dados Inteiro
versdo | \ip
inicial

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1068 Nao 8 bit

Nao

M_01-05-11-000

Descricao

O comando EGEAR.ON inicia o procedimento de engrenagem eletrdnica de acordo com o
modo de engrenagem eletronica selecionado:

Modo Descrigao

0 Engrenagem desligada

1 Engrenagem ligada

Topicos relacionados

Engrenagem eletronica (pg. 1)
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7.13.6 EGEAR.PULSESIN

Tipo L/G

Especifica o nimero de contagens do encoder usadas quando especificando
uma razao da engrenagem eletronica exata.

Unidades |Revolugbes do motor/ Revolugéo do encoder
Intervalo | -2.000a2.000

Valor
padréo
Tipode
dados
Verséo
inicial

Descrigéo

1

Inteiro

TBD

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1070 Nao 16 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

EGEAR.PULSESIN é o numero de contagens do encoder que o motor move para cada numero
EGEAR.PULSESOUT de contagens de posicdo. EGEAR.PULSESIN deve ser definido de
forma mais recente que EGEAR.RATIO de modo a usar a engrenagem eletronica exata.

Topicos relacionados

IN.PLFBLIMIT (pg 1) | MOVE.MOVING (pagina 418) | EGEAR.ON (pagina 296) |
FB2.SOURCE (pagina 338) | FB2.ENCRES (pagina 332) | FB2.MODE (pagina 333)
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7.13.7 EGEAR.PULSEOUT

Tipo L/G

Especifica o nimero de contagens de posi¢do usadas em uma razédo da
engrenagem eletrénica exata.

Unidades |Contagens de posicao

Intervalo | -CountsPerRev/2 a CountsPerRev/2

Descrigéo

Valor
padréo
Tipode
dados
Versao
inicial

1

Inteiro

TBD

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1072 Nao 8 bit Sim M_01-05-11-000

Descricao

EGEAR.PULSESOUT é o numero de contagens de posi¢ao que o motor move para cada
numero EGEAR.PULSESIN de contagens do encoder. EGEAR.PULSESOUT deve ser
definido de forma mais recente que EGEAR.RATIO de modo a usar a engrenagem eletrénica
exata.

Topicos relacionados

EGEAR.PULSESIN (pagina 297) | EGEAR.RATIO (pagina 299) [EGEAR.ON (pagina 296) |
FB2.SOURCE (pagina 338) | FB2.ENCRES (pagina 332) | FB2.MODE (pagina 333)
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7.13.8 EGEAR.RATIO

Tipo TBD

Define a relagdo da engrenagem eletronica (rev a rev) entre o eixo do encoder
(mestre) e o eixo do motor (escravo).

Unidades |Revolugbes do motor/ Revolugéo do encoder
Intervalo |-2.000 a 2.000

Valor
padréo
Tipode
dados

Descrigéo

1

Flutuacao

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1074 Nao 32 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

A relagdo deve ser definida de forma mais recente que EGEAR.PULSESIN ou
EGEAR.PULSESOUT de modo a usar EGEAR.RATIO para controlar a engrenagem
eletronica.

Topicos relacionados

EGEAR.ON (péagina 296) | EGEAR.PULSESIN (pagina 297) | EGEAR.PULSEOQUT (péagina
298) | FB2.SOURCE (péagina 338) | FB2.ENCRES (péagina 332) | FB2.MODE (pagina 333)
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7.13.9 EGEAR.TYPE

Tipo L/G
Descrigcao Define a diregdo do movimento permitida para engrenagem eletrénica.
Unidades N/D

Intervalo 0a2
Valor padrdao |0

Tipo de .
dados Inteiro

Versao inicial | TBD

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1076 Nao 8 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

EGEAR.TYPE define a diregdo do movimento permitida para engrenagem eletronica:
0 - Ambas as direcdes
1 - Diregao positiva
2 - Diregao negativa

EGEAR.TYPE nao pode ser alterado em tempo real. EGEAR.TYPE s6 &
considerado quando a engrenagem ¢ ligada (EGEAR = 1).

Quando a engrenagem unidirecional é usada (EGEAR.TYPE = 1 ou 2) o movimento na direg&o
permitida s6 ocorre quando o encoder mestre retorna para o ponto no qual ele originalmente
inverteu a direg&o. Outros comandos de movimento, tais como MOVE.GOVEL ou
MOVE.GOREL, podem ser executados enquanto a engrenagem esta ativa. Estes movimentos
vao ser sobrepostos (adicionados) no movimento causado por engrenagem eletrénica.

Topicos relacionados
EGEAR.ON (pagina 296)

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 K10[0)




301

Manual de programagao do AKD BASIC | 7.14 Parametros EXTENCODER

7.14 Parametros EXTENCODER

Esta segao descreve os parametros do EXTENCODER.

7.141 EXTENCODER.FREQ ... ... 302
7.14.2 EXTENCODER.POSITION . . 303
7.14.3 EXTENCODER.POSMODULO . ... .. .. 304

Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagéo do AKD BASIC | 7.14.1 EXTENCODER.FREQ

7.14.1 EXTENCODER.FREQ

Tipo S/L

Descri¢cao | Obtém a velocidade do encoder externo (EEO).
Unidades |Hz

Intervalo |-2763 a +2"63 - 1

Valo[ 0 contagens

padréo

gg;ooge Flutuagao

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1078 Nao 32 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao
Obtém a velocidade do encoder externo (EEO).
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7.14.2 EXTENCODER.POSITION

Tipo L/G

Descrigao | Obtém a posigéo do encoder externo (EEO).
Unidades | 1/(2"64)

-2/63 a +2"63 -1

Intervalo |OR

0aEXTENCODER.POSMODULO

Valor
~ 0 contagens
padréo
Tipo de .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1080 Sim 64 bit Sim M_01-05-11-000

Descricao
Obtém a posi¢ao do encoder externo (EEO).
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7.14.3 EXTENCODER.POSMODULO

Tipo L/G

Descrigao | Obtém/define a posi¢ao do modulo do encoder externo (EEO).
Unidades | 1/(2"64)

Intervalo |0a+2%64 -1

Valor .
padréo 0 contagens (desligado)
Tipode .

dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1084 Sim 64 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

Obtém/define a posigdo do modulo do encoder externo (EEO).

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 304




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.15 Parametros de FAULT

7.15 Parametros de FAULT

Esta segao descreve os parametros de FAULT.

7.15.1 FAULTX. ACTION .. 306
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7.15.1 FAULTx.ACTION

Tipo L/G

Obtém/Define a agao de falha para falha 130, 131,
132, 134, 139, 451 e 702.

Unidades |N/D
Intervalo |0a1

Descrigéo

Valor
N 0
padréo
Tipode .
dados Inteiro
Versao |\ (1.04-16-000
inicial -

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?
1202  |FAULT130.ACTION
1204  |FAULT131.ACTION
1206 |FAULT132.ACTION
Modbus [ 1208  |FAULT134.ACTION |Nao 8 bit Nao
1594  |FAULT139.ACTION
1210  |FAULT702.ACTION
1230 |FAULT451.ACTION

Descricao

Este pardmetro determina a ag&o que o drive deve tomar quando a Falha 130, 131, 132, 134,
139, 451 ou 702 ocorrer.

Valor do parametro Acéao do drive

0 Desabilitar amplificador
1 Ignorar (falha ndo sera relatada)
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7.16 Parametros FB1

Esta segdo descreve os parametros FB1.

7.16.1 FBA.BISSBITS .. L 308
7.16.2 FB1.ENCRES . . 309
7.16.3 FBA.HALLSTATE .. 311
7.16.4 FBI.HALLSTATEU .. 312
7.16.5 FBLHALLSTATEV 313
7.16.6 FBI.HALLSTATEW e 314
7.16.7 FBAIDENTIFIED ... . 315
7.16.8 FBA.NITSIGNED ... . 316
7.16.9 FB1.MECHPOS . 317
7.16.10 FB1.MEMDUMP . 318
7.16.11 FB1I.MEMVER . . 319
7.16.12 FBA1.ORIGIN 320
71613 FBA P L 322
7.16.14 FBA. PDIR 323
7.16.15 FBA.POFFSET .. 324
7.16.16  FB1.POLES . 325
7.16.17 FBA1.PSCALE ... 326
7.16.18 FBA.PUNIT L 327
7.16.19 FBA.SELECT ... 328
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7.16.1 FB1.BISSBITS

Tipo Parametros NV

Especifica o numero de bits dos sensores biss (posi¢édo) para o encoder BiSS
Modo C em uso.

Unidades | bits
Intervalo 0 a 64 bits
Valor

Descrigéo

. 32 bits
padréo
Tipode .
dados Inteiro
Ver . , .
também FB1.SELECT (pagina 328), FB1.IDENTIFIED (pagina 315)
Versdo 1 01:01-00-100 e M_01-01-03-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 280 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

FB1.BISSBITS especifica o numero de bits do sensor BiSS (posi¢ao) para o encoder BiSS
Modo C em uso. Normalmente o valor € 26 ou 32 para um encoder BiSS Modo C Renishaw. O
valor requerido para este parametro é fornecido pelo fabricante do dispositivo de feedback para
o dispositivo particular sendo usado.

Topicos relacionados
1 Feedback 1
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7.16.2 FB1.ENCRES

Tipo Depende de FB1.IDENTIFIED. Consulte a tabela na descrigao

abaixo.
Descrigéao Define a resolugao do encoder do motor.
Unidades Contagens do encoder
Intervalo 0a2321
Valor padrao | 1,024
g;%%:e Inteiro

Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3533h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 282 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define ou obtém a resolugédo do encoder do motor (somente sistemas de
feedback do encoder) em nimero de contagens por revolugao para um motor rotativo e o
numero de passos do encoder por passo do polo do motor para um motor linear. O nimero de
contagens do encoder por revolugéo é obtido multiplicando a resolugao do catalogo do motor
em unidades de PPR por quatro. Por exemplo, para uma motor de resolugao de 1024 PPR, o
numero de contagens do encoder por revolugao € 1024*4 = 4096. Para este motor,
FB1.ENCRES deve ser definido para 4096.

Para motores lineares, o valor de FB1.ENCRES ¢é definido para o nimero de passos do
encoder por passo do polo do motor. Para um motor com passo do polo de 32 mm, e um
passos do encoder de 40 um, o valor para FB1.ENCRES deve ser definido para 32 mm/40 uym
= 800.

Dependendo do valor do FB1.IDENTIFIED, FB1.ENCRES altera entre somente de leitura e
leitura-gravagao. A tabela seguinte lista os valores do FB1.IDENTIFIED e o tipo
correspondente do FB1.ENCRES

Valor do FB1.IDENTIFIED Tipo do FB1.ENCRES

10 (Encoder incremental) L/G
11 (Encoder incremental, sem halls) |L/G
20 (Encoder senoidal) L/G
21 (Encoder senoidal, sem halls) L/G
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Valor do FB1.IDENTIFIED Tipo do FB1.ENCRES

30 (Endat 2.1) S/L
31 (Endat 2.2) S/L
32 (biSS) S/L
33 (hiperface) S/L
34 (biSS Modo C) L/G
40 (Resolver) L/G
41 (sfd) S/L
42 (Tamagawa) S/L
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7.16.3 FB1.HALLSTATE

Informagao geral

Tipo Parametro S/L

Lé os valores do interruptor Hall (feedback do
Descricao encoder

)

Unidades Binario
Intervalo 000a111
Valor padrdao | N/D

Tipo de L
dados Sequéncia

Vertambém | N/D
Verséo inicial | M_01-00-00-000

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \
Descricao

FB1.HALLSTATE Ié os valores do interruptor Hall (somente feedback do encoder).
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7.16.4 FB1.HALLSTATEU

Tipo Parametro S/L
. Lé o estado do interruptor Hall
Descrigao U
Unidades N/D
Intervalo Oe1
Valor padrao | 1
Tipode .
dados Inteiro
Vertambém | FB1.HALLSTATE (pagina 311)
Versao inicial | M_01-03-07-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 932 Nao 8 bit Nao

Descricao
FB1.HALLSTATEU Ié o estado do interruptor Hall U.
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7.16.5 FB1.HALLSTATEV

Tipo Parametro S/L
. Lé o estado do interruptor Hall
Descrigao Vv
Unidades N/D
Intervalo Oe1
Valor padrao | 1
Tipode .
dados Inteiro
Vertambém | FB1.HALLSTATE (pagina 311)
Versao inicial | M_01-03-07-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 934 Nao 8 bit Nao

Descricao
FB1.HALLSTATEYV lé o estado do interruptor Hall V.
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7.16.6 FB1.HALLSTATEW

Tipo Parametro S/L

Descrigio Lé o estado do interruptor Hall
W.

Unidades N/D

Intervalo Oe1

Valor padrao | 1

gg;ooge Inteiro

Vertambém | FB1.HALLSTATE (pagina 311)

Versao inicial | M_01-03-07-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 936 Nao 8 bit Nao

Descricao
FB1.HALLSTATEW lé o estado do interruptor Hall W.
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7.16.7 FBA1.IDENTIFIED

Tipo Parametro S/L

. Lé o tipo de dispositivo de feedback usado pelo
Descricéo .

drive/motor.

Unidades N/D
Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
g;%%:e Inteiro
Vertambém | FB1.SELECT
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 284 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Este parametro é definido de acordo com FB1.SELECT ao ligar o drive se FB1.SELECT nao
€—1; caso contrario, o valor do parametro € lido a partir da meméria do drive.

Tipo Descrigao
0 | Desconhecido
10 | Encoder incremental com Quad A/B, marcador de pulso e Hall

Encoder incremental com Quad A/B, marcador de pulso e sem
Hall

20 | Encoder senoidal, com marcador de pulso e Hall

21 | Encoder senoidal, com marcador de pulso e sem Halls
30 | EnDat 2.1 com Seno Cosseno

31 | EnDat 2.2

32 | BiSS com Seno Cosseno

33 | HIPERFACE

34 | BiSS Modo C Renishaw

40 | Resolver

41 | SFD

42 | Tamagawa

11
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7.16.8 FBA1.INITSIGNED

Tipo Parametros NV

Descriggo D.efir.1e o valor do feedback inicial como sinalizado ou nao
sinalizado.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 1

gg;ooge Inteiro

Vertambém | FB1.ORIGEM

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 286 Nao 8 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
Este parametro define se o valor inicial do feedback lido a partir do dispositivo de feedback sera
definido como um valor sinalizado ou nao sinalizado.
0 =Nao sinalizado
1 = Sinalizado
O processo interno do drive para a inicializagao do feedback é o seguinte:

1. Léofeedback de posigao.

. Adiciona a origem para o feedback.

2
3. Determina o modulo da Etapa 2 pelos bits reais do feedback.
4. Define o sinal do feedback de posi¢géo de acordo com FB1.INITSIGNED.
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7.16.9 FB1.MECHPOS

Tipo Parametro S/L

Descrigcao Lé a posigdo mecanica.

Unidades contagens

Intervalo 0a4.294.967.295
contagens

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 288 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao
FB1.MECHPOS I|é o angulo mecanico que é igual aos 32 bits mais baixos no word de feedback
de posic¢éo de 64 bits.
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7.16.10 FB1.MEMDUMP

Informacgéao geral

Tipo Parametro S/L

Descriggo Esvagi? os valores dos dados da ID da memaria de um feedback com
memodria

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrdao |N/D

Tipode

daF;jos N/D

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N

AKD SyngNet N/D

AKD EtherNet/IP N/D

Descricao

FB1.MEMDUMP esvazia os valores dos dados da ID da memoaria de um feedback com
memoria.

Topicos relacionados
1 Feedback 1
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7.16.11 FB1.MEMVER

Tipo Parametro S/L

Descrigdo Retor’n.a a versao do feedback da
memodria.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrédo | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao

FB1.MEMVER retorna a versao do feedback da memaria (somente aplicavel para feedbacks
com memoria).
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7.16.12 FB1.ORIGIN

Tipo Parametros NV
Descricdo | Adiciona para a posigao de feedback inicial.

Depende de UNIT.ACCROTARY (pagina 482) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina
481)

Unidades Rotativo: contagens, rad, graus, unidades personalizadas, contagens de 16
bits

Linear: contagens, mm, um, unidades personalizadas, contagens de 16 bits
Rotativo:

0,000 a 5.123.372.000.000,000 contagens

0,000 a 7.495,067 rad

0,000 a 429.436,096 graus

0,000 a 5.964,390 unidades personalizadas

0,000 a 78.176.452,636 contagens de 16 bits

Linear:

0,000 a 5.123.372.000.000,000 contagens

0,000 a1.192,878 mm

0,000 a 1.192.877,952 ym

0,000 a 5.964.390 unidades personalizadas

0,000 a 78.176.452,636 contagens de 16 bits

Valor padrao | 0 contagens

Intervalo

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver também | FB1.INITSIGNED
versao M_01-00-00-000
inicial -

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3656h/0 M_01-00-00-000
Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 294 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

FB1.0ORIGIN é um valor que é adicionado a posi¢ao do dispositivo de feedback. O valor inicial
€ 0 modulo séo determinados do nimero de bits do feedback:

do feedback>
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O numero de bits do feedback é definido de acordo com o tipo de feedback. Para feedbacks da
memoria ele é o nimero de bits do feedback; para nenhuma meméaria ele é sempre uma volta.

O processo interno do drive para a inicializagao do feedback é o seguinte:
1. Léofeedback de posigao.
Adiciona a origem para o feedback.

2.
3. Determina o modulo da Etapa 2 pelos bits reais do feedback.
4. Define o sinal do feedback de posi¢éo de acordo com FB1.INITSIGNED.

Exemplo
Este exemplo usa UNIT.PROTARY (pagina 487) definida para 2 (graus)

Ele também assume que o drive esta conectado a um dispositivo de feedback de uma volta
com memoria.

FB1.ORIGIN ¢é definido para 22 e salvo na memaria NV.

O drive inicializa e |é da posigao de 340 graus do dispositivo de feedback. De acordo com a
segao de descrigao acima, o calculo sera:

(340 + 22) médulo 360 = 2 graus.
Portanto, o valor do feedback inicial sera definido para 2 graus.
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7.16.13 FB1.

P

Informacgéao geral

Tipo Parametro S/L

Descrigcao Lé a posicao do feedback primario.

Unidades Depende de contagens FB1.UNIT ou unidades personalizadas.
Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipode

daF:jos S64

Verséo inicial | M_01-05-08-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacgao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1610

Sim 64 bits

Sim

M_01-06-03-000

Descricao

Este parametro 1é a posicdo do dispositivo de feedback primario conectado ao X10. A posicao
pode ser lida como contagens ou em unidades de clientes. Esta é a posigao bruta lida
novamente do dispositivo. O formato de saida é 32:32, os 32 bits superiores representam as
multi-voltas e os 32 bits inferiores representam a posi¢cao do feedback.
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7.16.14 FB1.PDIR

Tipo Parametro NV
Define a diregédo de contagem para o canal de feedback

Descrigéo 1
Unidades Nenhum
Intervalo Oa1
Valor padrao | 0
Tipode

dados us

Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-05-11-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1614 Nao 8 bits Nao M_01-06-03-000
Descricao
FB1.PDIR ira mudar o sinal e com isso a dire¢do do canal de feedback 1.
Exemplo
Se o feedback de posigéo = 35.185,932 contagens e vocé define:
-->FB1.PDIR 1

entdo o feedback de posi¢ao = -35.185,932 contagens
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7.16.15 FB1.POFFSET

Tipo Parametro NV
Descrigcao Define o desvio para feedback primario.
Unidades contagens, unidades personalizadas
-5.123.372.000.000.005,000 a 5.123.372.000.000.005,000 contagens
Intervalo ou

-10.485.760,000 a 10.485.760,000 unidades personalizadas
Valor padrao | 0

Tipode
dados

Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-05-11-000

S64

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1618 Sim 64 bits Sim M_01-06-03-000

Descricao
FB1.POFFSET é o valor adicionado para a posigao do feedback primario (FB1.P (pagina 322)).

Exemplo

Se FB1.P é 10000 contagens e FB1.POFFSET é definido para—10000 contagens, entdo a
proxima leitura do FB1.P vai retornar ~0 contagens.
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7.16.16 FB1.POLES

Tipo Parametro L/G

Descriggo Lé o nimero de polos do
feedback.

Unidades N/D

Intervalo 2a128

Valor padrao | 2

gg;ooge Inteiro

Vertambém | MOTOR.POLES

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 302 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

FB1.POLES define o numero de polos individuais no dispositivo de feedback. Esta variavel é
usada para a fung&o de comutagdo, assim como para redimensionamento de feedback de
velocidade, e representa o ndmero de polos individuais (e n&o pares de polos). O valor da
divis&o dos polos do motor MOTOR.POLES ) e polos de feedback (FB1.POLES ) deve ser um
numero inteiro quando movendo o drive para habilitar, de outro modo a falha é emitida.
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7.16.17 FB1.PSCALE

Tipo Parametro L/G

Descriggo Define ovalor <.jo~redimensi-onar-nento de posigéo para
objetos de posicao transferida fieldbus.

Unidades N/D

Intervalo 0a32

Valor padrao 20

Tipo de dados Inteiro

Verso inicial M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacgao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 304 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Valores de posigao transferidos através do fieldbus sdo convertidos de valores de 64 bits
naturais para um valor de posi¢ao maximo de 32 bits. Este pardmetro define a
resolugao/revolugao de valores de posicao novamente para o controlador.

FB1.PSCALE determina as contagens por revolugao de valores de posigao entregues pelo
fieldbus. O valor padrao € 20, o que fornece 220 contagens/revolugao. Este
redimensionamento é usado para CAN PDOs 6064 (Valor de posicéo real) e 60F4 (Valor real do
erro seguinte).

Exemplo

O drive sempre funciona internamente com valores de posi¢ao de 64 bits. A posicao real de 64
bits interna do drive deve conter o seguinte valor:

0x0000,0023,1234,ABCD

Os 32 bits inferiores representam o &ngulo mecanico do feedback. Os 32 bits superiores
representam o numero de voltas.

FB1.PSCALE =20
A posicao de 32 bits é: 0x0231234A
FB1.PSCALE = 16
A posicao de 32 bits é: 0x00231234

Topicos relacionados
1 Feedback 1
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7.16.18 FB1.PUNIT

Tipo Parametros NV

Descrigao Define a unidade para FB1.P.
Unidades N/D

Intervalo 0,3

Valor padrao 0

Tipo de dados us

Ver também N/D

Versao inicial M_01-05-11-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1624 N&o 32bits |Nao M_01-06-03-000

Descricao
FB1.UNIT define a unidade de posi¢ao para FB1.P.

Valor Descrigao

0 Contagens (formato 32.32)
3 (FB1.PIN/FB1.POUT) por revolugao.

Topicos relacionados
FB1.P (pagina 322)
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7.16.19 FB1.SELECT

Tipo Parametros NV
Descrigao Define o tipo de usuario inserido ou tipo identificado (—1).
Unidades N/D

Intervalo -1, 10, 20, 30, 31, 32, 40, 41, 42
Valor padrao | —1

Tipode .

dados Inteiro

Vertambém | FB1.IDENTIFIED
Vers&o inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 353Bh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 310 Nao 8 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

FB1.SELECT define o tipo de feedback manualmente (consulte FB1.IDENTIFIED) ou permita
que o drive identifique automaticamente o tipo de feedback ao ligar.

FB1.SELECT Valores de entrada

Valor

de Descricao
entrada

O drive identifica automaticamente o tipo de feedback como parte do processo de
energizagao. Definir esse valor ndo modifica FB1.IDENTIFIED, a menos que ele
seja salvo na memoaria NV para a préxima energizagéo. Se um feedback com
memoria é conectado ao drive, o valor de FB1.IDENTIFIED é definido
automaticamente para o feedback identificado e todos os paradmetros lidos a partir
do feedback sé&o definidos de acordo com os valores lidos do feedback. Se nenhum
feedback é conectado ou um feedback sem meméria é conectado, o valor de
FB1.IDENTIFIED é definido para 0 (sem feedback identificado) e todos os valores
normalmente lidos do feedback sao lidos da memdria NV (se armazenado em NV)
caso contrario, eles s&o definidos para os valores padrdes.

Manualmente define o tipo para encoder incremental. Esta entrada define o valor de
10 FB1.IDENTIFIED para 10. Se as configuragdes de feedback falham,
FB1.IDENTIFIED é automaticamente definido para 0 (sem feedback identificado).
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329

Valor
de
entrada

20

Descricao

Manualmente define o tipo para encoder senoidal. Esta entrada define o valor de
FB1.IDENTIFIED para 20. Se as configuragdes de feedback falham,
FB1.IDENTIFIED é automaticamente definido para 0 (sem feedback identificado).

30

Manualmente define o tipo para Endat 2.1. Esta entrada define o valor de
FB1.IDENTIFIED para 30. Se as configuragdes de feedback falham,
FB1.IDENTIFIED é automaticamente definido para 0 (sem feedback identificado).

31

Manualmente define o tipo para Endat 2.2. Esta entrada define o valor de
FB1.IDENTIFIED para 31. Se as configuragdes de feedback falham,
FB1.IDENTIFIED ¢ automaticamente definido para 0 (sem feedback identificado).

32

Manualmente define o tipo para BiSS. Esta entrada define o valor de
FB1.IDENTIFIED para 32. Se as configuragdes de feedback falham,
FB1.IDENTIFIED ¢ automaticamente definido para 0 (sem feedback identificado).

33

Manualmente define o tipo para Hiperface. Esta entrada define o valor de
FB1.IDENTIFIED para 33. Se as configuragbes de feedback falham,
FB1.IDENTIFIED é automaticamente definido para 0 (sem feedback identificado).

Observe que todos os tipos de feedback Hiperface sao suportados pelo AKD. Isso
inclui SEL/SEK 37, SEL/SEK 52, SKM/SKS 36, SRS/SRM 50, SRS/SRM 60, SEK
90, SEK160 e SEK 260. O drive AKD vai suportar qualquer novo dispositivo
Hiperface, uma vez que qualquer novo dispositivo sera langado com um tipo de
etiqueta de OxFF. Dispositivos com esse tipo de etiqueta tém todas as informacodes
pertinentes para configurar esses dispositivos (nUmero de bits de uma volta, nimero
de bits de multi-voltas e nimero de periodos seno/cosseno) armazenadas em suas
memorias. O AKD é capaz de ler essas informagdes e automaticamente configurar
o drive para uma operacgéao apropriada. Observe que os dispositivos SEK 90, SEK
160 e SEK 260 tém um tipo de etiqueta de OxFF.

40

Manualmente define o tipo para resolver. Esta entrada define o valor de
FB1.IDENTIFIED para 40. Se as configuragdes de feedback falham,
FB1.IDENTIFIED ¢ automaticamente definido para 0 (sem feedback identificado).

41

Manualmente define o tipo para SFD. Esta entrada define o valor de
FB1.IDENTIFIED para 41. Se as configuragdes de feedback falham,
FB1.IDENTIFIED ¢ automaticamente definido para 0 (sem feedback identificado).

FB1.SELECT Tipos de feedback

Tipo Descrigao

0 | Desconhecido

10 | Encoder incremental com Quad A/B, marcador de pulso e Hall

11

Encoder incremental com Quad A/B, marcador de pulso e sem
Hall

20 | Encoder senoidal, com marcador de pulso e Hall

21 | Encoder senoidal, com marcador de pulso e sem Halls

30 | EnDat 2.1 com Seno Cosseno

31 | EnDat 2.2

32 | BiSS com Seno Cosseno

33 | HIPERFACE

34 | BiSS Modo C Renishaw
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Tipo Descrigao

40 | Resolver
41 | SFD
42 | Tamagawa
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7.17 Parametros FB2

Esta segdo descreve os parametros FB2.

7171 FB2.ENCRES . 332
7.17.2 FB2.MODE . 333
7.3 FB 2 P 334
7474 FB2.DIR . 335
7475 FB2.POFFSET .. L 336
7.47.6 FB2.PUNIT . 337
7477 FB2.SOURCE .. .. 338
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7.17.1 FB2.ENCRES

Tipo Parametros NV

Define a resolugao do feedback secundario (FB2) (também define a resolugéo do
encoder virtual no AKD BASIC).

Unidades | contagens/rev
Intervalo | 0a262.140 contagens/rev
Valor

Descrigéo

padréo 0

Tipode .

dados Inteiro

ver FB2.MODE, FB2.SOURCE (pagina 338)
também ’ ’ ’ pag
versao 1 61.03-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 984 Né&o 32 bit Né&o

Descricao

Este parametro define a resolugao do feedback 2 (FB2) e define quantas contagens de entrada
no feedback secundario serdo consideradas uma revolugdo completa.

No AKD BASIC FB2.ENCRES também define a resolugido do encoder virtual quando usando
os comandos CAMVM. Um erro no tempo de execugao ira ocorrer se vocé usar os comandos
CAMVM sem definir uma resolugdo no FB2.ENCRES. Se um encoder real e um encoder
virtual sdo usados, a resolugao para o encoder virtual sera aquela do encoder real.
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KKK]

7.17.2 FB2.MODE

Tipo Parametro L/G

Define o modo para as entradas do segundo feedback, conector (X9)daEEO e
entradas opticas de alta velocidade (pinos 9 € 10 no X7).

Unidades | N/D
Intervalo |0a2
Valor

Descrigéo

padréo 0

Tipode .

dados Inteiro

Ver , . L.
também FB2.ENCRES (pagina 332), PL.FBSOURCE (pagina 435)
Versdo |\ (1.03-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 986 Né&o 16 bit Né&o

Descricao

Este parametro define o tipo de entrada do feedback 2 da seguinte forma:
0 = Sinais A/B da entrada

1 = Etapa da entrada e sinais de direcéo

2 = Entrada, sinais para cima e para baixo

Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.17.3 FB2.P

717.3 FB2.P

Tipo Parametro S/L

Descrigcao Lé a posi¢ao do feedback secundario.

Unidades Depende de contagens FB2.UNIT ou unidades personalizadas.
Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipode

daF:jos ue4

Vertambém | FB1.HALLSTATE (pagina 311)

Versao inicial | M_01-05-08-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1632 Sim 64 bits | Sim M_01-06-03-000

Descricao

Este parametro |1é a posi¢ao de volta a partir do dispositivo de feedback secundario que esta
conectado ao X7 ou X9, dependendo do valor do DRV.EMUEMODE. A posi¢ao pode ser lida
como contagens de 32 bits ou em unidades de clientes.
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7.17.4 FB2.DIR

Tipo Parametro NV
. Define a diregédo de contagem para o canal de feedback
Descrigéo 5
Unidades Nenhum
Intervalo 0a1
Valor padrao | 0
Tipode
dados U8
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-05-11-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao

FB2.DIR ira mudar o sinal e com isso a dire¢cao do canal de feedback 2.
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7.17.5 FB2.POFFSET

Tipo Parametro NV
Descrigcao Define o desvio para feedback secundario.
Unidades contagens, unidades personalizadas
-5.123.372.000.000,005,000 a 5.123.372.000.000.005,000 contagens
Intervalo ou

-10,485,760.000 a 10,485,760.000 unidades personalizadas
Valor padrao | 0

Tipode
dados

Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-05-11-000

S64

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1638 Sim 64 bits Sim M_01-06-03-000

Descricao
FB2.POFFSET é o valor adicionado para a posigao do feedback primario (FB2.P (pagina 334)).

Exemplo

Se FB2.P é 10000 contagens e FB2.POFFSET é definido para—10000 contagens, entdo a
proxima leitura do FB2.P vai retornar ~0 contagens.
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7.17.6 FB2.PUNIT

Tipo Parametros NV

Descrigao Define a unidade para FB2.P.
Unidades N/D

Intervalo 0,3

Valor padrao 0

Tipo de dados us

Ver também N/D

Versao inicial M_01-05-11-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1644 N&o 32bits |Nao M_01-06-03-000

Descricao
FB2.UNIT define a unidade de posig¢ao para FB2.P.

Valor Descrigao

0 Contagens (formato de 32 bits)
3 (FB2.PIN/FB2.POUT) por revolugao.

Topicos relacionados
FB2.P (pagina 334)
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7.17.7 FB2.SOURCE

Tipo Parametro L/G

Define a fonte para a segunda entrada do feedback. As opgdes séo os

Descrigado| conectores (X9) da EEO que sao entradas RS485, ou as entradas épticas de alta
velocidade (pinos 9 e 10) do conector X7.

Unidades | N/D

Intervalo |0a2

Valor
' 0
padréo
Tipo de .
dados Inteiro
Ver | FB2. ENCRES, FB2. MODE, PL.FBSOURCE (pagina 435)
também
Versdo |\ 11.03-00-000
inicial -

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 988 Né&o 16 bit Né&o

Descricao

Este pardmetro define a fonte do feedback secundario para ser tanto o conector (X9) da EEO
quanto as entradas 6pticas de alta velocidade no Conector de E/S (X7) da seguinte forma:

0 =Nenhum
1 = Fonte de feedback X9 (conector da EEO)
2 = Fonte de feedback X7 (Entradas 6pticas de alta velocidade no conector de E/S)

Topicos relacionados
1 Feedback 2
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7.18 Parametros FB3

Esta segdo descreve os parametros FB3.

7.18.1 FB3.MODE . 340
7.18.2 FB3.PDIR 341
7.18.3 FB3.POFFSET ... 342
7.18.4 FB3.PUNIT . 343
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7.18.1 FB3.MODE

Informagao geral

Tipo Parametros NV

Descrigao Seleciona o tipo de feedback conectado ao X9.
Unidades N/D

Intervalo 0

Valor padrao 0
Tipode dados | Inteiro

Ver também NA

Versao inicial M_01-04-15-000

Variantes suportadas

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice
Modbus 1044

Descricao
Este parametro seleciona o tipo de feedback conectado ao X9. A posicao é relatada como a
posigéo do feedback terciario, por FB3.P.
Valor Feedback
0 Dispositivo de feedback Endat 2.2

Este parametro s6 é suportado em drives com nimeros de modelo semelhantes ao AKD-x-
XXXXX-NBXX-XXXX.
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7.18.2 FB3.PDIR

Tipo Parametro NV
. Define a diregédo de contagem para o canal de feedback
Descrigéo 3
Unidades Nenhum
Intervalo 0a1
Valor padrao | 0
Tipode
dados U8
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-05-11-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N/D
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1650 Nao 8 bits Nao M_01-06-03-000
Descricao
FB3.PDIR ira mudar o sinal e com isso a dire¢do do canal de feedback 3.
Exemplo
Se o feedback de posigéo = 35.185,932 e vocé define:
--> FB3.PDIR 1

entdo o feedback de posi¢ao = -35.185,932
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7.18.3 FB3.POFFSET

Tipo Parametro NV
Descrigcao Define o desvio para feedback terciario.
Unidades contagens, unidades personalizadas
-5.123.372.000.000,005,000 a 5.123.372.000.000.005,000 contagens
Intervalo ou
-10,485,760.000 a 10,485,760.000 unidades personalizadas
Valor padrao | 0
Tipode
da%os S64
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-05-11-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1654

Sim 64 bits Sim

M_01-06-03-000

Descricao

FB3.POFFSET é o valor adicionado para a posigao do feedback primario (FB3.P).

Exemplo

Se FB3.P é 10000 contagens e FB3.POFFSET é definido para—10000 contagens, entdo a
proxima leitura do FB3.P vai retornar ~0 contagens.
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7.18.4 FB3.PUNIT

Tipo Parametros NV

Descrigao Define a unidade para FB3.P.
Unidades N/D

Intervalo 0,3

Valor padrao 0

Tipo de dados us

Ver também N/D

Versao inicial M_01-05-11-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1660 N&o 32bits |Nao M_01-06-03-000

Descricao
FB3.UNIT define a unidade de posig¢ao para FB3.P.

Valor Descrigao

0 Contagens (formato 32.32)
3 (FB3.PIN/FB3.POUT) por revolugao.

Topicos relacionados
FB3.P
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7.19 Parametros HWLS

Esta segao descreve os parametros HWLS.

7.19.1 HWLS.NEGSTATE ... .. ... ...
7.19.2 HWLS.POSSTATE ... ... ... ...
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7.19.1 HWLS.NEGSTATE

Tipo Parametro S/L

. Lé o status do interruptor de limite de hardware
Descricéo .

negativo.

Unidades Oa1
Intervalo N/D
Valor padrao | Inteiro
g;‘;%:e HWLS.POSSTATE (pagina 346)
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 422 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao
HWLS.NEGSTATE Ié o status do interruptor de limite HW negativo da seguinte forma:
0 =Baixo
1=Alto
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7.19.2 HWLS.POSSTATE

Tipo Parametro S/L

. Lé o status do interruptor de limite de hardware
Descricéo »

positivo.

Unidades N/D
Intervalo 0a1
Valor padrdao | N/D
gg;ooge Inteiro
Vertambém | HWLS.NEGSTATE (pagina 345)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 424

Nao 8 bit Nao

M_01-03-00-000

Descricao

HWLS.POSSTATE Ié o status do interruptor de limite do hardware positivo da seguinte forma:

0 = Baixo
1=Alto
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7.20 Parametros IL

Esta segdo descreve os parametros IL.

7.20.1 IL.BUSFF . . 348
7.20.2 IL.CMDD . 349
7.20.3 IL.CMDU 350
7.20.4 IL.DFOLDT . 351
7.20.5 IL.DIFOLD ... L 352
7.20.6 IL.FB 353
7.20.7 N FF 354
7.20.8 IL.FOLDFTHRESH .. .. . 355
7.20.9 IL.FOLDWTHRESH .. . 356
7.20.10 IL.AFOLD | L 357
7.20.11 Il UR B . 358
7.20.12 IL.IVEB o 359
7.20.13 Il KPP 360
7.20.14 L. KPDRATIO ... 361
7.20.15 IL.LIMITN 362
7.20.16 IL.LIMITP . 363
7.20.17 IL.MFOLDD . 364
7.20.18 IL.MFOLDR .. 365
7.20.19 IL.MFOLDDT . L 366
7.20.20 IL.MIFOLD . 367
7.20.21 L VCMD 368
7.20.22 IL.VUF B . L 369
7.20.23 IL.VVF B 370
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7.20.1 IL.BUSFF

Tipo Parametro S/L
. Exibe o valor do controle antecipado da corrente injetada pela
Descrigéo
rede.
Unidades Arms
Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
gg;ooge Flutuagao
Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 426 Né&o 32 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
Este pardmetro exibe o valor do controle antecipado da corrente injetada pelo fieldbus.
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7.20.2 IL.CMD

Tipo Parametro S/L

Descrigao Lé o valor do comando da corrente do componente q.
Unidades Arms

Intervalo 1 Corrente de pico do drive (DRV.IPEAK)

Valor padrao N/D

Tipo de dados Flutuacao

Ver também DRV.IPEAK (pagina 280)

Versao inicial M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 428 N&o 32 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
IL.CMD exibe o valor do comando de corrente de componente Q do circuito da corrente depois
de qualquer limitagao (tal como uma configuragdo do parametro ou célculo I2t).

IL.CMD também é limitado pela corrente de pico do motor, IL.LIMITN (pagina 362) e IL.LIMITP
(pagina 363).
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7.20.3 IL.CMDU

Tipo Parametro L/G

Descrigdo | Define o comando da corrente do usuario.

Unidades | Arms

Intervalo Valor minimo do intervalo = maximo de IL.LIMITN e -MOTOR.IPEAK
Valor maximo do intervalo = minimo de IL.LIMITP e MOTOR.IPEAK

Valo[ 0 Arms

padrao

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver DRV.IPEAK (pagina 280), DRV.OPMODE (pagina 284),DRV.CMDSOURCE

também (pagina 258)

versao M_01-00-00-000

inicial -

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 430 N&o 32 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
Este parametro define o valor do comando da corrente do usuario.

O valor do comando da corrente, que é fornecido para o circuito da corrente (IL.CMD), pode ser
ainda mais limitado usando uma configuragéo de parametro ou célculo 12t. IL.CMDU também é
limitado pela corrente de pico do motor, IL.LIMITN (pagina 362) e IL.LIMITP (pagina 363).
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7.20.4 IL.DFOLDT

Informacgéao geral

Tipo Parametro L/G

Lé a constante do tempo de realimentagao do drive da queda de corrente
exponencial (realimentagéo).

Unidades | s

Intervalo |1a65,535s

Descrigéo

:)/:éc;;o Normalmente 2,500 s, mas pode mudar de acordo com o tipo de drive.
Tipode .

dados Flutuacao

Verséo

M_01-00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao

IL.DFOLDT é a constante de tempo da queda exponencial (realimentagao) da corrente para a
corrente continua do drive.
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7.20.5 IL.DIFOLD

Tipo Parametro S/L

Descriggo L§ o limite da corrente da realimentagao do
drive.

Unidades Arms

Intervalo 0a2.147.483,647 Arms

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Flutuagao

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3559h/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1666 N&o 32bits |Nao M_01-06-03-000
Descricao

IL.DIFOLD ¢ a saida do algoritmo de realimentag&o do drive. Ele € uma corrente artificial, que
pode ser maior ou menor que a corrente de pico do drive (DRV.IPEAK). Quando IL.DIFOLD é
menor que o limite da corrente existente (tal como IL.LIMITP (pagina 363)), torna-se o limite da
corrente ativa.

IL.DIFOLD diminui quando a corrente real € maior que a corrente continua do drive e aumenta
(até um certo nivel) quando a corrente real € menor que a corrente continua do drive.
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7.20.6 IL.FB

Tipo Parametro S/L
. Lé o valor real da corrente do componente
Descrigéo d
Unidades Arms
Intervalo 1 Corrente de pico do drive (DRV.IPEAK)
Valor padrdao | N/D
Tipode ~
dados Flutuagao
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3558h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 432 Nao 32 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro I o valor da corrente real rotacionado e medido do motor.

Observagao: Internamente a resolugéo da escala da corrente € 20130 incrementos. Para um
AKD com uma corrente de pico de 9 amps, a resolugao da corrente aplicada é 9/20130 = .447
mA. Para um drive da corrente de pico de 48 amp, a resolugéo € 48/20130 = 2.38 mA. O
redimensionamento da corrente é fixado no codigo e ndo pode ser alterado ao diminuir as
configuragdes da corrente de pico no drive.
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7.20.7 IL.FF

Tipo Parametro S/L

. Exibe o valor do controle antecipado geral do circuito de
Descrigéo

corrente

Unidades Arms
Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
gg;ooge Flutuagao
Vertambém | IL.KBUSFF, IL.KVFF, IL.OFFSET, IL.FRICTION, IL.LKACCFF
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 434 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
Este parametro exibe o valor do controle antecipado geral do circuito de corrente.

Topicos relacionados
1 Circuito da corrente
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7.20.8 IL.FOLDFTHRESH

Tipo Parametro S/L

Descrigao Lé o nivel de falha de realimentagéo.

Unidades Arms

Intervalo 0a500Arms

Valor padréo Corrente de pico do drive
(DRV.IPEAK)

gg;ooge Flutuagao

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3420h/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 436 N&o 32 bit N&o M_01-03-00-000
Descricao

IL.FOLDFTHRESH é o nivel de falha do algoritmo de realimentagéo da corrente. Se IL.IFOLD
(pagina 357) fica abaixo do valor para IL.FOLDFTHRESH, entdo uma falha é gerada e o drive é
desabilitado.

Para evitar alcancar o nivel de falha de realimentagao da corrente, defina IL.FOLDFTHRESHU

muito abaixo do valor da corrente continua para o drive e o0 motor ou defina o valor
IL.LFOLDFTHRESHU para zero.
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7.20.9 IL.FOLDWTHRESH

Tipo Parametros NV

Descriggo Define o} m’v_el de adverténcia de
realimentagéo.

Unidades Arms

Intervalo 0a500Arms

Valorpadrao | 0A

gg;ooge Flutuagao

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 355Ah/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 440 N&o 32 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

IL.FOLDWTHRESH é o nivel de adverténcia do algoritmo de realimentag&o da corrente.
Quando IL.IFOLD (pagina 357) fica abaixo do IL.FOLDWTHRESH uma adverténcia é gerada.

Para garantir que o nivel de adverténcia da realimentagéo da corrente nunca seja alcangado,
IL.FOLDWTHRESH deve ser definido muito abaixo do valor da corrente continua para o drive
e o motor. Vocé também pode definir o valor IL.FOLDFTHRESH (pagina 355) para zero.
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7.20.10 IL.IFOLD

Tipo Parametro S/L

Descriggo Lé o limite da corrente da realimentacao
geral.

Unidades A

Intervalo 0a2.147.483,647 A

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Flutuagao

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3425h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 444 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Dois algoritmos de realimentagao de corrente funcionam em paralelo no drive: o algoritmo de
realimentagao do drive e o algoritmo de realimentagao do motor. Cada algoritmo usa diferentes
conjuntos de parametros.

Cada algoritmo tem seu préprio limite de corrente de realimentagao, IL.DIFOLD e IL.MIFOLD.
O limite da corrente da realimentagao geral € o minimo dos dois em qualquer momento.

IL.IFOLD = min. (IL.DIFOLD, IL.MIFOLD).
IL.DIFOLD é uma corrente artificial, que pode ser maior ou menor que a corrente de pico do

drive ou do motor. Quando IL.IFOLD torma-se menor que o limite da corrente existente (como o
IL.LIMITP (pagina 363)), ele torna-se o limite da corrente ativa.
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7.20.11 IL.IUFB

Tipo Parametro S/L

Descriggo Lé a corrente medida sigma-delta no enrolamento u do
motor.

Unidades A

Intervalo 1 Corrente de pico do drive (DRV.IPEAK)

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Flutuagao

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 446 Nao 32 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
Este parametro exibe a corrente medida no enrolamento u do motor.
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7.20.12 IL.IVFB

Tipo Parametro S/L

Descriggo Define a corrente medida sigma-delta no enrolamento u do
motor.

Unidades A

Intervalo 1 Corrente de pico do drive (DRV.IPEAK)

Valorpadrao | 0A

gg;ooge Flutuagao

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 448 Nao 32 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao

IL.IVFB é um valor de desvio que é adicionado para a corrente medida no enrolamento u do
motor. Este valor é usado para compensar por um erro na medi¢cao da corrente. O drive mede
256 vezes a corrente no enrolamento u quando inicializando o drive. Depois, o drive calcula o
valor médio da corrente medida e usa esse valor para o valor de desvio.
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7.20.13 IL.KP

Tipo Parametros NV

Descriggo IIzlefme 0 ganho proporcional do componente q do regulador
Unidades V/IA

Intervalo 0a2.000 V/IA

Valor padrdo | Lido a partir do motor ou, se sem memoria, 50,009 V/A
Tipo de =

dados Flutuagao

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3598h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 454 Néo 16 bit Néo M_01-03-00-000
Descricao
IL.KP é usado para modificar o ganho proporcional do circuito Pl que controla o componente q
da corrente.
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7.20.14 IL.KPDRATIO

Tipo Parametros NV

Define o ganho proporcional do regulador Pl de corrente do componente d como
uma porcentagem do IL.KP

Unidades | N/D

Intervalo | 0a 100

Valor
padréo
Tipode
dados
Ver
também

Versao
inicial

Descrigéo

1

Flutuagao

IL.KP (pagina 360)

M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3596h/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 456 Néo 32 bit Né&o M_01-03-00-000
Descricao
Este pardmetro modifica o ganho proporcional do circuito Pl, que controla o componente d da
corrente.
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7.20.15 IL.LIMITN

Tipo Parametros NV
. Define o limite da corrente do usuario negativo (especifico da
Descrigéo aplicagao).
Unidades A
Intervalo Corrente de pico do drive negativa (DRV.IPEAK)a 0 A
Valor padrdo | Corrente de pico do drive negativa (DRV.IPEAK)
gg;ooge Flutuagao
Vertambém | IL.LIMITP (pagina 363)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 356Fh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 460 Nao 32 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este pardmetro define o valor da fixag&o de limite do usuario negativo do torque, produzindo um
comando de corrente de componente q (IL.CMD (pagina 349)). O comando de corrente é
adicionalmente limitado pela configuragao da corrente de pico do motor (MOTOR.IPEAK
(pagina 387)) e pelo valor presente da realimentagao I% de protegcéo da corrente de pico do
motor.
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7.20.16 IL.LIMITP

Tipo Parametros NV
. Define o limite da corrente do usuario positivo (especifico da
Descrigao aplicagao).
Unidades A
Intervalo 0 A até a corrente de pico do drive (DRV.IPEAK)
Valor padrdo | Corrente de pico do drive (DRV.IPEAK)
gg;ooge Flutuagao
Vertambém | IL.LIMITN (pagina 362)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 356Eh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 462 Nao 32 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define o valor da fixagao de limite do usuario positivo do torque, produzindo um
comando de corrente de componente q (IL.CMD (pagina 349)). O comando de corrente é
adicionalmente limitado pela configuragao da corrente de pico do motor (MOTOR.IPEAK
(pagina 387)) e pelo valor presente da realimentagao I% de protegcéo da corrente de pico do
motor.
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7.20.17 IL.MFOLDD

Tipo Parametro S/L
. Define o0 tempo maximo de realimentagao do motor na corrente de pico do
Descrigéo
motor.
Unidades s

Intervalo 0,1a22400s
Valor padrao | 10s

Tipo de =

dados Flutuagao
versdo M_01-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 464 Né&o 32 bit Né&o M_01-03-00-000

Descricao

IL.MFOLDD define o tempo maximo permitido para que o motor permanega na corrente de pico
antes de iniciar a dobrar em direg&o a corrente continua do motor. Quando na corrente de pico
do motor, IL.MFOLDD ¢ a quantidade de tempo antes do algoritmo de realimentagéo comegar
a reduzir a corrente.
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7.20.18 IL.MFOLDR

Tipo Parametro S/L

Descriggo Define o tempo de recuperagao da realimentacao do
motor.

Unidades s

Intervalo 0,1265.535s

Valor padrdo | Calculado de outros parametros de realimentagéo.

Tipo de =

dados Flutuagao

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 466 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

IL.MFOLDR define o tempo de recuperagéo para o algoritmo de realimentagéo do motor. Se
uma corrente 0 é aplicada pelo menos durante o tempo de recuperacao, € possivel aplicar a
corrente de pico do motor pela duragéo do tempo IL.MFOLDD.

O valor IL.MFOLDR é automaticamente calculado de outros parametros de realimentacgao.
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7.20.19 IL.MFOLDT

Tipo Parametro S/L

Define a constante do tempo de realimentagcdo do motor da queda de corrente
exponencial (realimentago).

Descrigéo

Unidades | s
Intervalo | 0,1a22.400s
Valor

padréo 10s

Tipo de ~

dados Flutuagao
Verséo | \1 1.00-00-000
inicial -

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 468 N&o 32 bit N&o M_01-03-00-000

Descricao

IL.MFOLDT define a constante de tempo da queda exponencial (realimentagao) da corrente
para a corrente continua do motor.
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7.20.20 IL.MIFOLD

Tipo Parametro S/L

Descriggo Define o limite da corrente da realimentagao do
motor.

Unidades A

Intervalo 0a2.147.483,647 A

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Flutuagao

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 35A4h/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 470 N&o 32 bit N&o M_01-03-00-000
Descricao

IL.MIFOLD define a saida do algoritmo de realimenta¢c&o do motor. Ele € uma corrente artificial,
que pode ser maior ou menor que a corrente de pico do motor. Quando IL.MIFOLD torna-se
menor que o limite da corrente existente (IL.LIMITP (pagina 363)) ele torna-se o limite da
corrente ativa.

IL.MIFOLD diminui quando a corrente real € maior que a corrente continua do motor e aumenta
(até um certo nivel) quando a corrente real € menor que a corrente continua do motor.

Tépicos relacionados
1 Circuito da corrente
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7.20.21 IL.VCMD

Tipo Parametro S/L
. Define a saida do regulador PI do componente
Descrigéo q
Unidades Vrms
Intervalo 0 Vrms para tensao de barramento
Valor padrdao | N/D
Tipo de .
dados Inteiro
Vertambém | IL.VDCMD
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 474 Nao 16 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
Define a saida do circuito da corrente que controla o componente q da corrente.
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7.20.22 IL.VUFB

Tipo Parametro S/L

Descriggo Lé atens&do medida no enrolamento u do
motor.

Unidades Vv

Intervalo —1200*VBusScale a +1200*VBusScale

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | IL.VVFB (pagina 370)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 476 Nao 16 bit Sim M_01-03-00-000

Descricao
Lé a tensdo medida no enrolamento u do motor.
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7.20.23 IL.VVFB

Tipo Parametro S/L

Descriggo Lé atens&do medida no enrolamento v do
motor.

Unidades Vv

Intervalo —1200*VBusScale a +1200*VBusScale

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | IL.VUFB (pagina 369)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 478 Nao 16 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao
O intervalo para este parametro depende se 0 modelo do drive € um MV/240 Vca ou um HV/480
Vca.

O parametro VBusScale define o modelo do drive:
MV/240 Vca: VBusScale = 1
HV/480 Vca: VBusScale = 2

VBusScale é usado para varios intervalos de parametros que sdo dependentes do modelo,
como o IL.KP.
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7.21 Parametros INTR

Esta segdo descreve os parametros INTR.

7.21.1 Interrupt {SOUICe) 372
7.21.2 Interrupt...End Interrupt . 374
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7.21.1

Interrupt {Source}

Informacgéao geral

Tipo L/G

As fontes de interrupg&o habilitam ou desabilitam as instru¢des de

Descrigéo

Interrupt...End Interrupt (pagina 374).

Unidades |nenhuma

Intervalo | O (desabilitado) ou 1 (habilitado)

Valor
padréo

0 (desabilitado)

Tipode
dados

Inteiro

Descricao

As fontes de interrupgdo habilitam ou desabilitam a Interrupgao ... Instrucdes do fim da
interrupgcao. Se vocé habilitar uma interrupgao dada, entdo deve ser uma Interrupgao ...
Definicao de fim da interrupgéo para essa fonte de interrupgéo no seu programa.

A tabela abaixo lista os nomes da fonte e uma breve descricdo de todas as fontes de
interrupcao disponiveis no AKD BASIC.

Fonte de interrupcao Ocorre a interrupgao

INTR.DIN1HI

quando o DIN1.STATE vaideOa 1

INTR.DIN1LO

quando o DIN1.STATE vaide1a0

INTR.DIN2HI

quando o DIN2.STATE vaide O a1

INTR.DIN2LO

quando o DIN2.STATE vaide1a0

INTR.DIN3HI

quando o DIN3.STATE vaide O a1

INTR.DIN3LO

quando o DIN3.STATE vaide1a0

INTR.DIN4HI

quando o DIN4.STATE vaideOa 1

INTR.DIN4LO

quando o DIN4.STATE vaide1a0

INTR.DINSHI

quando o DIN5.STATE vaide O a1

INTR.DINSLO

quando o DIN5.STATE vaide1a0

INTR.DINGHI

quando o DING6.STATE vaide 0O a1

INTR.DIN6LO

quando o DING6.STATE vaide1a0

INTR.DIN7HI

quando o DIN7.STATE vaide O a1

INTR.DIN7LO

quando o DIN7.STATE vaide1a0

INTR.DIN21HI

quando o DIN21.STATE vaide O a1

INTR.DIN21LO

quando o DIN21.STATE vaide 1a0

INTR.DIN22HI

quando o DIN22.STATE vaide O a1

INTR.DIN22LO

quando o DIN22.STATE vaide 1a0

INTR.DIN23HI

quando o DIN23.STATE vaideOa 1

INTR.DIN23LO

quando o DIN23.STATE vaide 1a0

INTR.DIN24HI

quando o DIN24.STATE vaideOa 1

INTR.DIN24LO

quando o DIN24.STATE vaide 1a0

INTR.DIN25HI

quando o DIN25.STATE vaide O a 1

INTR.DIN25LO

quando o DIN25.STATE vaide 1a0

INTR.DIN26HI

quando o DIN26.STATE vaide O a1

INTR.DIN26LO

quando o DIN26.STATE vaide 1a0
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Fonte de interrup¢cdao Ocorre a interrupgao

INTR.DIN27HI quando o DIN27.STATE vaide O a1
INTR.DIN27LO quando o DIN27.STATE vaide 1a0
INTR.DIN28HI quando o DIN28.STATE vaide 0 a1
INTR.DIN28LO quando 0 DIN28.STATE vaide 1a0
INTR.DIN29HI quando o DIN29.STATE vaide 0 a1
INTR.DIN29LO quando 0 DIN29.STATE vaide 1a0
INTR.DIN30HI quando o DIN30.STATE vaide 0 a1
INTR.DIN30LO quando 0 DIN30.STATE vaide 1a0
INTR.DIN31HI quando o DIN31.STATE vaide 0 a1
INTR.DIN31LO quando 0 DIN31.STATE vaide 1a0
INTR.DISABLE quando o drive é desabilitado

INTR.DRV.FAULTS

quando o drive falha

INTR.DRV.HWENABLE

quando o DRV.HWENABLE vaide0a1

INTR.DRV.WARNINGS

quando o drive produz uma adverténcia

INTR.HWLS.NEGSTATE

quando o HWLS.NEGSTATE vaide 0 a1

INTR.HWLS.POSSTATE

quando o HWLS.POSSTATE vaide 0 a1

INTR.MODBUS quando um Parametro de Usuario de Modbus ¢ alterado.
INTR.PL.ERR quando PL.ERR = PL.ERRFTHRESH

INTR.PLS.P1a quando o PLS.P1 a PLS.P8 ¢é habilitado e fica alto,
INTR.PLS.P8 respectivamente.

INTR.SWLS.LIMITO

quando o PL.FB > SWLS.LIMITO (se o SWLS.LIMITO & o limite
superior)

INTR.SWLS.LIMIT1

quando o PL.FB < SWLS.LIMIT1 (se o SWLS.LIMIT1 é o limite
inferior)

INTR.TIMER

depois de um numero de milésimos de segundos especificado
pelo VM.INTRTIMER

Exemplo

Main
DRV.TIME = 0
INTR.DIN1LO =
while 1

DOUT]

Interrupt DINILO

else
[NTR.
end if
End Interrupt

pause (0.5)
.STATE=0

e Interrupt Routines

: Pause (0.005) DOUT1.STATE=1

print "I'm awake"
If DRV.TIME > 10 then
print "OK.

That's it."

)INILO = 1

Topicos relacionados
Interrupt...End Interrupt (pagina 374)
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7.21.2 Interrupt...End Interrupt

Tipo Instrugcéo

O recurso de interrupgao permite a execugao de uma sub-rotina definida por
Descrigdo | usuario sob o recebimento de um sinal de interrupgao do hardware ou um evento
de interrupgao predefinido.

Unidades |N/D

Intervalo |N/D

Valor —1\ip
padréo

Tipo de

dados N/D
Descricao

A instrugado de Interrupt marca o inicio de uma Rotina de Servigo de Interrupgao. A Rotina de
Servigo de Interrupt é definida por uma estrutura de programa parecida com uma sub-rotina. O
recurso de interrupgao permite a execugao de uma sub-rotina definida por usuario sob o
recebimento de um sinal de interrupcéo do hardware ou um evento de interrupgao predefinido.

As interrupgdes sdo acionadas por eventos predefinidos ou fontes de hardware externo. O
nome da fonte de interrupgao e a sinalizacao de habilitar interrupgao sao exclusivos de cada
fonte de interrupgéo.

Receber uma interrupcéo suspendera a execugéo do programa e a rotina do servigo de
interrupgao sera executada. Depois a execugdo do programa sera retomada no ponto que foi
interrompida.

As interrupgdes s&o habilitadas (ou desabilitadas) ao configurar (ou limpar) a interrupgéo
associada habilita a sinalizag&o. As interrupgdes sao desabilitadas até serem expressamente
habilitadas. Apds uma interrupgao ser acionada, ela é automaticamente desabilitada até ser
novamente habilitada no seu programa.

Exemplo

Main
DRV.TIME = 0
INTR.DIN1LO = 1

while 1

pause (0.5)

DOUT1 .STATE=0 : Pause(0.005) : DOUT1.STATE=1
wend

—————————————— Interrupt Routines ----------------—-—-
Interrupt DINILO
print "I'm awake"
If DRV.TIME > 10 then
print "OK. That's it."
else
INTR.DIN1LO = 1
end 1if

End Interrupt

Topicos relacionados
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Interrupt {Source} (pagina 372) | Sub...End Sub (pagina 137) | Restart (pagina 133)
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7.22 Parametros LOAD

Esta segao descreve os parametros de LOAD.

7.22.1 LOAD.INERTIA 377
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7.22.1 LOAD.INERTIA

Tipo Parametros NV
Descrigao Define ainércia da carga.
kgcm? para motores

Unidades rotativos

kg para motores lineares
Intervalo 1a1.000.000 kgcm?ou kg
Valor padrdao | 0 kgcm?ou kg
Tipo de .
dados Flutuacao

Vertambém | N/D
Verséo inicial | M_01-03-06-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1214 N&o 32 bit N&o

Descricao
LOAD.INERTIA define a inércia da carga.
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7.23 Parametros MODBUS

Esta segao descreve os parametros MODBUS.

7.23.1 MODBUS.READFLOAT ... ... ... ...
7.23.2 MODBUS.WRITEFLOAT ... .. .. ...
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7.23.1 MODBUS.READFLOAT

Tipo L/G
Esta fungéo & um valor de ponto flutuante de um
ModBus escravo especificado e retorna o valor lido.

Unidades | TBD
Intervalo | TBD
Valor

Descrigéo

~ TBD
padréo
Tipo de ~
dados Flutuacao
verséo  |rgp
inicial
Descricao

Esta fungéo 1& um valor de ponto flutuante de um ModBus escravo especificado e retorna o
valor lido. Se ocorrer algum erro, esta fungao retorna o zero e define o MODBUS.ERR para
indicar a fonte do erro. O enderecgo de registro passado para esta fungdo é o primeiro enderego
de registro do valor de ponto flutuante de 32 bits.

Esta € uma fungdo ModBus mestre. Defina o RuntimeProtocol como 3 antes de usar essa
fungdo ou receber um erro no tempo de execugdo. As fungdes e informagdes do ModBus
mestre ndo podem ser agrupadas. Se vocé tiver uma interrupgdo enquanto espera por uma
resposta para uma fungao ou instrugdo do ModBus mestre, vocé nao pode iniciar outra fungao
ou instrugao do ModBus mestre no manipulador de interrupgdo. Se vocé o fizer, vocé tera o
erro no tempo de execugéao 36.

N&o ha uma padronizagado completa no formato dos nimeros de ponto flutuante entre todos os
dispositivos de ModBus. Vocé pode precisar definiro MODBUS.FLOATWORDORDER como
0 (seu valor padréo é 1) para receber adequadamente nimeros do ponto flutuante de um
ModBus escravo. Consulte Usando um AKD BASIC como um ModBus Mestre.
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7.23.2 MODBUS.WRITEFLOAT

Tipo L/G
. . _|Estainstrugéo grava um valor de ponto flutuante
Descricéo .
para o ModBus escravo especificado.

Unidades | TBD

Intervalo | TBD

valor —fgp

padréo

Tipode ~

dados Flutuacao

verséo  |rgp

inicial
Descricao

Esta instrugédo grava um valor de ponto flutuante no ModBus escravo especificado. Se ocorrer
algum erro, esta fungao define o MODBUS.ERR para indicar a fonte do erro. O enderego de
registro passado para esta fungéo € o primeiro enderego de registro do valor de ponto flutuante
de 32 bits.

Esta € uma instrugdo do ModBus mestre. Define o RuntimeProtocol como 3 antes de usa-lo ou
receber um erro no tempo de execugao.

As fungdes e informagdes do ModBus mestre ndo podem ser agrupadas. Se vocé tiver uma
interrupgao enquanto espera por uma resposta para uma fung&o ou instrugdo do ModBus
mestre, vocé nao pode iniciar outra fungdo ou instrugdo do ModBus mestre no manipulador de
interrupgao. Se vocé o fizer, tera o erro no tempo de execugéo 36.

N&o ha uma padronizagédo completa no formato dos nimeros de ponto flutuante entre todos os
dispositivos de ModBus. Defina o Modbus.FloatWordOrder como 0 para gravar
adequadamente numeros do ponto flutuante para um ModBus escravo. Consulte Usando um
AKD BASIC como um ModBus Mestre.
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7.24 Parametros MOTOR

Esta se¢ao descreve os parametros MOTOR.

7.241 MOTOR.BRAKE .. . . 382
7.24.2 MOTOR.BRAKEIMM . L 383
7.24.3 MOTOR.BRAKERLS .. . 384
7.24.4 MOTOR.ICONT . i 385
7.24.5 MOTOR.INERTIA e 386
7.24.6 MOTOR.IPEAK . 387
7.24.7 MOTOR.KE ... 388
7.24.8 MOTOR.KT | 389
7.24.9 MOTOR.LQLL o 390
7.24.10 MOTOR.NAME . 391
7.24.11 MOTOR.PHASE ... 392
7.24.12 MOTOR.PITCH .. L 393
7.24.13 MOTOR.POLES ... . 394
7.24.14 MOTOR.R ... 395
7.24.15 MOTOR.TBRAKEAPP .. e 396
7.24.16 MOTOR.TBRAKERLS .. . 397
7.24.17 MOTOR.TEMP 398
7.24.18 MOTOR.TEMPFAULT . . 399
7.2419 MOTOR.TEMPWARN 400
7.24.20 MOTOR.TYPE . . L 401

7.24.21 MOTOR.VOLTMAX
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7.24.1 MOTOR.BRAKE

Informagao geral

Tipo Parametros NV

. Define a presenga ou auséncia de um freio de
Descrigéo

motor.

Unidades N/D
Intervalo 0a1
Valor padrao | 0
gg;ooge Booleano
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro
Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3587h/0 M_01-00-00-000
CANopen -
Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 482 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O parametro MOTOR.BRAKE notifica o firmware se existe ou ndo um freio. Ele ndo aplica nem
libera o freio. Se houver um freio presente, o firmware considera as indicagdes de hardware a
respeito dos circuitos do freio (tais como circuito aberto ou em curto). Se nao existir um freio, o
firmware entao ignora as indica¢des de hardware, uma vez que sao irrelevantes.

Valor Status

0 | Freio do motor ndo existe.

Freio do motor existe e verificagdes de circuito do hardware do freio estao
habilitadas.

1

Habilitar o MOTOR.BRAKE (valor definido como 1) quando n&o ha nenhum freio de motor cria
uma falha.

O freio do motor € pesquisado a cada 16 ms.
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7.24.2 MOTOR.BRAKEIMM

Tipo Parametros NV
Freia imediatamente: no caso de uma desabilitagéo do drive, aplica o freio em
todas as situagoes.

Unidades | N/D
Intervalo Oa1
Valor

Descrigéo

padrdio 0 (Inativo)
Tipode

dados Booleano

Ver

também N/D

Versdo |\ (1.05-11-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N/D
AKD EtherNet/IP N/D

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1232 N&o 8 bit N&o

Descricao

Com a configuragao padréo, quando o drive desabilitar o freio ndo € aplicado até que a
velocidade caia abaixo de CS.VTHRESH por CS.TO milésimos de segundo. No entanto, em
algumas maquinas (tais como um eixo vertical), o freio deve ser aplicado imediatamente
sempre que o drive desabilitar.

Para assegurar que o freio € aplicado imediatamente apos qualquer desabilitagao (devido a
falha, comando de desativagéo etc.), defina MOTOR.BRAKEIMM = 1.
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7.24.3 MOTOR.BRAKERLS

Tipo Comando

Descriggo Permite que um usuario libere o freio do
motor.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3450h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 484 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse comando permite que um usuario libere o freio do motor.
0 = Drive controla o freio.
1 = Freio é liberado.

Observagao: Um modo de entrada digital também é usado para o mesmo objetivo. Os dois
mecanismos sao independentes.

Topicos relacionados
1 Motor
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7.24.4 MOTOR.ICONT

Tipo Parametros NV

Descrigao Define a corrente continua do
motor.

Unidades A

Intervalo 0,17a500 A

Valor padrao | 1,0A

'(Ij';r;ooge Flutuagéo

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Informagées do AKD BASIC
Tipo L/G

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 358Eh/0 M_01-00-00-000
CANopen -
Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 488 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro € usado para configurar a corrente continua do motor.
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7.24.5 MOTOR.INERTIA

Tipo Parametros NV
Descrigcao Define a inércia do motor.
kgcm? para motores

Unidades rotativos

kg para motores lineares
Intervalo 1a200.000 kgcm? ou kg
Valor padrdo | 100 kgcm?ou kg
Tipo de .
dados Flutuacao

Vertambém | N/D
Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 35ABh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 492 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro define a inércia do motor.
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7.24.6 MOTOR.IPEAK

Tipo Parametros NV

Descrigao Define a corrente de pico do motor.
Unidades mA

Intervalo 0,200a1.000 A

Valor padrao | 2,000 A

Tipode =
dados Flutuagao
Ver também IL.LIMITP (pagina 363), IL.LIMITN (pagina

362)
Vers&o inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 358Fh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 494 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro configura o drive para a corrente de pico nominal instantanea do motor.
MOTOR.IPEAK é usado para limitar a magnitude do torque, produzindo um comando de
corrente de componente Q (IL.CMD (péagina 349)).
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7.24.7 MOTOR.KE

Tipo Parametros NV
. Define a constante EMF da volta do
Descrigéo
motor.

) Vpeak/krpm para motores rotativos
Unidades .
Vpeak/m/s para motores lineares
Intervalo 0,0a 100.000

Valor padrdo |0

Tipo de
dados
Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-03-06-000

Flutuagao

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado?

Modbus | 1216 N&o 32 bit N&o

Descricao

MOTOR.KE define a constante EMF da volta para o motor. A constante EMF de volta define
quanta tensao € gerada nas bobinas do motor. O relacionamento entre MOTOR.KE e a
velocidade é descrito pela seguinte equagao:

Tensdo da bobina = MOTOR.KE * VL.FB
Onde:

VL.FB esta na unidade de krpm para motores rotativos, e na unidade de m/s para motores
lineares
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7.24.8 MOTOR.KT

Tipo Parametros NV

Descrigao Define a constante do torque do motor.

Unidades Nm/A

0,001 Nm/A a 1.000.000,000 Nm/A para motores
Intervalo rotativos.

0,001 Nm/A a 1.000.000,000 N/A para motores lineares.
Valor padrdao | 0,1 Nm/A

Tipo de
dados

Vertambém | N/D
Verséo inicial | M_01-00-00-000

Flutuacao

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3593h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 496 N&o 32 bit N&o M_01-03-00-000
Descricao

Esse parédmetro é a constante do torque do motor em Nm/A.O valor pode se verificado online
de acordo com a seguinte equagao:

Kt = 60 *V3 * Ui/ ( 2 * m* n)
Onde:

Ui = tensao induzida do motor
n = velocidade real do rotor
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7.24.9 MOTOR.LQLL

Tipo Parametros NV

. Define a Lq do motor linha a
Descricéo .

linha.

Unidades mH
Intervalo 1a2%2H
Valor padrao | 17.000H
gg;ooge Flutuagao
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3455h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 498 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro € usado para configurar a indutancia do motor linha a linha.
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391

7.24.10 MOTOR.NAME

Tipo Parametros NV

Descrigao Define o nome do
motor.

Unidades N/D

Intervalo 11 caract.

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Sequéncia

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao

Esse parametro é usado para definir o nome do motor.
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7.24.11 MOTOR.PHASE

Tipo Parametros NV

Descriggo Define afase do
motor.

Unidades Graus elétricos

Intervalo 0 até 360°

Valor padrao | 0°

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 359Ch/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 500 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro define a fase do motor.
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7.24.12 MOTOR.PITCH

Tipo Parametros NV

Descrigao Define o passo do
motor.

Unidades pum

Intervalo 1.000 a 1.000.000 ym

Valor padrao | 1,000 um

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 502 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
Esse parametro define o passo polo-par para o motor linear em micrémetros.
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7.24.13 MOTOR.POLES

Tipo Parametros NV

Descriggo Define o nimero de polos do
motor.

Unidades N/D

Intervalo 0a128

Valor padrao | 6

gg;ooge Inteiro

Vertambém | FB1.POLES (pagina 325)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 359Dh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 504 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

MOTOR.POLES define o nimero de polos do motor. Esse comando é usado para o controle da
comutagao e representa o nimero de polos magnéticos individuais do motor (n&o os pares de
polos). O valor de divisdo dos polos do motor (MOTOR.POLES) e polos de feedback
(FB1.POLES) precisa ser um inteiro ao configurar o drive como habilitado, caso contrario sera
emitida uma falha.
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7.24.14 MOTOR.R

Tipo Parametros NV
. Define a resisténcia de enrolamento do estator em ohms, fase a
Descrigéo fase

Unidades Q

Intervalo 0.001a650 Q
Valor padrdo | 10 Q

Tipode
dados
Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Flutuagao

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3456h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 506 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

MOTOR.R define a resisténcia de enrolamento do estator em ohms, fase a fase.
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7.24.15 MOTOR.TBRAKEAPP

Tipo Parametros NV
. O tempo de atraso usado para aplicar o freio do
Descrigéo
motor.
Unidades ms
Intervalo 0a1.000 ms
Valor padrao | 75ms
g;%%:e Inteiro
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 366Eh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 510 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro € usado para configurar o atraso mecanico ao aplicar o freio do motor.
MOTOR.TBRAKEAPP é um atraso de tempo aplicado quando um ha um freio e o drive é
desabilitado ao final de uma parada controlada. Esse atraso dura desde o momento em que
ocorre o comando de freio até o momento em que o drive é desabilitado.

Esse recurso permite desabilitar o drive e aplicar o freio em uma aplicacdo vertical sem que a
carga caia. Sem esse atraso de tempo, se vocé desabilitarimediatamente o drive a carga cai
durante o tempo necessario para o freio ser aplicado mecanicamente.
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7.24.16 MOTOR.TBRAKERLS

Tipo Parametros NV
. O tempo de atraso usado para liberar o freio do
Descrigéo
motor.
Unidades ms
Intervalo 0a1.000 ms
Valor padrao | 75ms
gg;ooge Inteiro
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 366Fh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 512 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro € usado para configurar o atraso mecanico quando o freio do motor ¢ liberado.
MOTOR.TBRAKERLS é um atraso de tempo aplicado quando ha um freio e o drive é
habilitado. Quando isso ocorre, o freio recebe o comando de liberar e, durante o periodo de
MOTOR.TBRAKERLS, nao aceita um comando de movimento. Esse atraso permite ao freio
ser liberado por completo antes que o drive comece um novo movimento.
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7.24.17 MOTOR.TEMP

Tipo Parametro S/L

Descriggo Lé a temperatura do motor representada como a resisténcia do motor
PTC.

Unidades Q

Intervalo 0a232Q

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3612h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 514 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro é usado para se obter a temperatura do motor, a qual é representada como a
resisténcia do motor PTC.
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7.24.18 MOTOR.TEMPFAULT

Tipo Parametros NV
. Define o nivel de falha da temperatura do
Descrigéo
motor.

Unidades Q

Intervalo 0a2.000.000.000 Q
Valor padrdo | 0 Q = desligado
Tipode
dados
Vertambém | MOTOR.TEMP (pagina 398)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3586h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 516 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro € usado para configurar o nivel de falha da temperatura do motor como um
limiar da resisténcia do motor PTC.

Um valor zero impede a emissao de qualquer adverténcia.
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7.24.19 MOTOR.TEMPWARN

Tipo Parametros NV
. Define o nivel de adverténcia da temperatura do
Descrigéo motor

Unidades Q

Intervalo 0a2.000.000.000 Q
Valor padrdo | 0 Q = desligado
Tipode
dados
Vertambém | MOTOR.TEMP (pagina 398)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3453h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 518 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro € usado para configurar o nivel de adverténcia para a temperatura do motor
como um limiar da resisténcia do motor PTC.

Um valor zero impede a criagdo de qualquer adverténcia.
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7.24.20 MOTOR.TYPE

Tipo Parametros NV

Descrigao Define o tipo do
motor.

Unidades N/D

Intervalo Oa1

Valor padrao | 0

Tipo de .

dados Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 520 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao
MOTOR.TYPE define os algoritmos de controle do drive para diferentes tipos de motor, como a
seguir:

0 = motor rotativo
1 = motor linear
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7.24.21 MOTOR.VOLTMAX

Tipo Parametros NV

Descrigao Define a tens&o maxima do
motor.

Unidades Vrms

Intervalo 1102900 Vrms

Valor padrao | 230 Vrms

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3452h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 524 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Esse parametro define a tensdo maxima permitida ao motor. Por exemplo, se um motor
nominal com um fornecimento de 400 V é conectado ao drive, a configuragéo de
MOTOR.VOLTMAX é 400. Esse valor também define o resistor de regeneragao e os limiares
de sobretens&o no drive em valores aceitaveis para o motor, de maneira que os enrolamentos
do motor ndo sejam danificados.
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7.25 Parametros MOVE
Esta segao descreve os parametros MOVE.
stlacr;rggtor%i{l\cllg\fss.o sao validos quando o DRV.OPMODE =3 eo
7.25.1 MOVE.ABORT ... . L 404
7.25.2 MOVE.AC C .. 405
7.25.3 MOVE.DEC ... 407
7.25.4 MOVE.DIR ... e 409
7.25.5 MOVE.DWELLTIME .. 410
7.25.6 MOVE.GOABS il 411
7.25.7 MOVE.GOHOME .. 412
7.25.8 MOVE.GOREL ... ... L 413
7.25.9 MOVE.GOUPDATE ... e 414
7.25.10 MOVE.GOVEL ... .. L 415
7.25.11 MOVE.INPOSITION .. i 416
7.25.12 MOVE.INPOSLIMIT ... . e 47
7.25.13 MOVE.MOVING il 418
7.25.14 MOVE.POSCOMMAND .. 419
7.25.15 MOVE.RELATIVEDIST | . 420
7.25.16 MOVE.RUNSPEED ... . ... i, 421
7.25.17 MOVE.SCURVETIME ... . i 422
7.25.18 MOVE.TARGETPOS . ... i 423
7.25.19 MOVE.VCMDD ... L 424
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7.25.1 MOVE.ABORT

Tipo Comando

MOVE.ABORT para o movimento do motor
Descrigao | e permite continuar a execugéao do
programa.

Unidades |N/D

Intervalo |N/D

Valor —1\ip
padréo
Tipo de
dados N/D

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1144 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.ABORT para o movimento do motor e permite continuar a execugao do programa. A
desaceleracao é determinada pelo CS.DEC.

= Os parametros MOVE s6 sao validos quando o DRV.OPMODE =2eo
OBSERVACAO DRV.CMDSOURCE =5.

Exemplo

Este segmento do programa comanda o motor a uma velocidade constante até que a entrada 1
fique va para umalégica 0. Entao, o motor é comandado para parar.

MOVE .ACC = 5000

‘Set acceleration rate equal to 5,000 rpm/sec

CS.DEC = 10000

'Set controlled stop deceleration rate to 10,000 rpm/sec
MOVE .RUNSPEED = 120

‘Set Run speed equal to 120 rpm

MOVE . GOVEI

When DIN2.STATE = 0, MOVE.ABORT

'Motor decelerates to a stop at CS.DEC (10,000 rpm/sec)
Print “Move Aborted!”

Topicos relacionados
Stop (pagina 136) | Tabela de instrugcéo | CS.DEC (péagina 220)
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7.25.2 MOVE.ACC

Tipo L/G

Define a maxima taxa de aceleragao comandada quando a velocidade é
aumentada.

Depende de UNIT.ACCROTARY (pagina 482) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina
481)

Rotativo: rps/s, rpm/s, graus/s?, (unidades personalizadas)/s?, rad/s?
Linear: contagens/s?, mm/s2?, ym/s?, (unidades personalizadas)/s?

Observagao: O intervalo e valores padrées das unidades (unidades
personalizadas)/s? dependem dos valores de PIN e POUT. O intervalo e os
valores padrdes listados nesta tabela derivam dos valores padrées de PIN e
POUT.

Rotativo:

0,002 a 833.333,333 rps/s

0,112 a 50.000.000,000 rpm/s

0,009 a 300.000.000,000 graus/s?

Intervalo | 0,155 a 4.166.666,752 (unidades personalizadas)/s?
0,012 a5.235.987,968 rad/s?

Linear:

16.000,000 a 3.579.139.408.000,000 contagens/s?

0.031*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 833.333,333*MOTOR.PITCH (pagina 393)
mm/s?

30.995*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 2.147.483,647*MOTOR.PITCH (pagina
393) um/s?

0,155 a2.147.483,647 (unidades personalizadas)/s?

Observagao: O intervalo e valores padroes das unidades (unidades
personalizadas)/s? dependem dos valores de PIN e POUT. O intervalo e os
valores padroes listados nesta tabela derivam dos valores padroes de PIN e
POUT.

Rotativo:

166,669 rps/s

10.000,000 rpm/s

Valor 60.000,000 graus/s>

padréo 833.333 (unidades personalizadas)/s?
1.047,2 rad/s?

Linear:

715.840.000,000 contagens/s?
166.714*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/s?
166,714.191*MOTOR.PITCH (pagina 393) um/s?
833.571 (unidades personalizadas)/s?

Descrigéo

Unidades

Tipo de

dados Flutuacao

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1088 Sim 64 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao
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Define a maxima taxa de aceleragdo comandada quando a velocidade é aumentada. Defina o
MOVE.ACC antes de comegar a mover. Vocé pode atualizar o MOVE.ACC durante um
movimento ao executar uma instrugdo de MOVE.GOUPDATE.

Os parametros MOVE s6 s&o vélidos quando o DRV.OPMODE =2 e o0
DRV.CMDSOURCE = 5.

Exemplo

'This example sets MOVE.ACC to 10,000 rpm/sec and does a
'relative move of 10 motor revolutions.

MOVE .RUNSPEED = 1000

MOVE.ACC = 10000

MOVE.DEC = 10000

MOVE.RELATIVEDIST = 655360

MOVE . GOREL

Topicos relacionados
MOVE.DEC (pagina 407)
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7.25.3 MOVE.DEC

Tipo L/G

Define a maxima taxa de desaceleragao comandada quando a velocidade é
diminuida.

Depende de UNIT.ACCROTARY (pagina 482) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina
481)

Rotativo: rps/s, rpm/s, graus/s?, (unidades personalizadas)/s?, rad/s?

Linear: contagens/s?, mm/s2?, ym/s?, (unidades personalizadas)/s?

Observagao: O intervalo e valores padrées das unidades (unidades
personalizadas)/s? dependem dos valores de PIN e POUT. O intervalo e os
valores padrdes listados nesta tabela derivam dos valores padrées de PIN e
POUT.

Rotativo:

0,002 a 833.333,333 rps/s

0,112 a 50.000.000,000 rpm/s

0,009 a 300.000.000,000 graus/s?

Intervalo | 0,155 a 4.166.666,752 (unidades personalizadas)/s?
0,012 a5.235.987,968 rad/s?

Linear:

16.000,000 a 3.579.139.408.000,000 contagens/s?

0.031*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 833.333,333*MOTOR.PITCH (pagina 393)
mm/s?

30.995*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 2.147.483,647*MOTOR.PITCH (pagina
393) um/s?

0,155 a2.147.483,647 (unidades personalizadas)/s?

Observagao: O intervalo e valores padroes das unidades (unidades
personalizadas)/s? dependem dos valores de PIN e POUT. O intervalo e os
valores padroes listados nesta tabela derivam dos valores padroes de PIN e
POUT.

Rotativo:

166,669 rps/s

10.000,000 rpm/s

Valor 60.000,000 graus/s>

padréo 833.333 (unidades personalizadas)/s?
1.047,2 rad/s?

Linear:

715.840.000,000 contagens/s?
166.714*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/s?
166,714.191*MOTOR.PITCH (pagina 393) um/s?
833.571 (unidades personalizadas)/s?

Descrigéo

Unidades

Tipo de

dados Flutuacao

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1092 Sim 64 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao
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Define a maxima taxa de desaceleragdo comandada quando a velocidade é diminuida. Define
o0 MOVE.DEC antes de comegar a mover. Vocé pode atualizar o MOVE.DEC durante um
movimento ao executar uma instrugdo de MOVE.GOUPDATE.

Os parametros MOVE s6 s&o vélidos quando o DRV.OPMODE =2 e o0
DRV.CMDSOURCE = 5.

Exemplo

'This example sets MOVE.DEC to 5,000 rpm/sec and does a
'relative move of 10 motor revolutions.

MOVE .RUNSPEED = 1000

MOVE.ACC = 10000

MOVE.DEC = 10000

MOVE.RELATIVEDIST = 655360

MOVE . GOREL

Topicos relacionados
MOVE.ACC (pagina 405)
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7.25.4 MOVE.DIR

Tipo Parametro L/G

O MOVE.DIR especifica a diregao que o motor
Descrigdo | gira quando uma instrugdo MOVE.GOVEL é
executada.

Unidades |nenhuma
Intervalo |Oou1

Valor

~ 0
padréo
Tipo de .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1096 Nao 32 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.DIR especifica a dire¢do que o motor gira quando uma instrugdo MOVE.GOVEL é
executada. Ela ndo tem nenhum efeito sobre quaisquer outras declaragdes de movimento. Se
o0 MOVE.DIR = 0, o motor gira na diregéo positiva. Se o MOVE.DIR = 1, o motor gira na
diregc&o negativa.

Os parametros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2 e 0
DRV.CMDSOURCE =5.
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7.25.5 MOVE.DWELLTIME

Tipo L/G

Adiciona um tempo de permanéncia no fim de um movimento do MOVE.GOREL
ou MOVE.GOABS que decorrera antes do MOVE.MOVING ser definido como 0.
Unidades | msegs

Intervalo | N/D

Valor

Descrigao

padréo N/D
Tipode .
dados Inteiro

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1182 Nao 32 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.DWELLTIME adicionara uma pausa depois de um movimento absoluto ou Relativo
ser concluido, antes da sinalizagdo de MOVE.MOVING ser definida como 0.

Os parametros MOVE s6 s&o vélidos quando o DRV.OPMODE =2 e o0
DRV.CMDSOURCE =5.

Exemplo

MOVE .RUNSPEED = 1000

MOVE.DWELLTIME = 5000

MOVE.RELATIVEDIST = 65536

MOVE . GOREL

'Wait for move to complete and pause 5 seconds
While MOVE.MOVING = 1 : Wend

Topicos relacionados
MOVE.GOABS (pagina 411) | MOVE.GOREL (pagina 413)
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7.25.6 MOVE.GOABS

Tipo Comando

O MOVE.GOABS move o motor para a posicao especificada pelo
MOVE.TARGETPOS.

Unidades N/D
Intervalo N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D
Tipode
dados N/D

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1098 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.GOABS (Ir para Posigéo Absoluta) faz com que o motor se mova para a posigao
especificada pelo MOVE. TARGETPOS. Isso é uma posigao absoluta referenciada para a
posicdoem que o PL.FB = 0.

A execugéo do programa continua com a linha imediatamente apds a instrugdo MOVE.GOABS
assim que o movimento é iniciado. A execugao do programa nao espera até que o movimento
esteja completo.

Os parametros MOVE s6 s&o vélidos quando o DRV.OPMODE =2 e o0
DRV.CMDSOURCE =5.

Topicos relacionados

MOVE.POSCOMMAND (pagina 419) | MOVE.ACC (pagina 405) | MOVE.DEC (pagina 407) |
MOVE.RUNSPEED (pagina 421) | MOVE.ABORT (pagina 404) | MOVE.GOHOME (pagina
412) | MOVE.MOVING (pagina 418) | MOVE.INPOSITION (pagina 416) | Tabela de instrugéo
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7.25.7 MOVE.GOHOME

Tipo Comando

O MOVE.GOHOME faz com que o motor se mova para a posigcao especificada
emqueoPL.FB=0.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D
Tipode
dados N/D

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1102 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.GOHOME faz com que o motor se mova para a posicéo especificada em que o
PL.FB = 0. O MOVE.GOHOME ¢ idéntico ao MOVE.GOABS com o MOVE.TARGETPOS = 0.
A velocidade do motor segue um perfil de velocidade como especificado pelo MOVE.ACC,
MOVE.DEC e MOVE.RUNSPEED. Este perfil pode ser modificado durante o movimento,
utilizando o MOVE.GOUPDATE.

A execugdo do programa continua com a linha imediatamente seguindo a instru¢ao
MOVE.GOHOME assim que o movimento € iniciado. A execugao do programa nao espera até
que o movimento esteja completo.

O drive deve estar habilitado para que qualquer movimento funcione.

[o]: 215102 ToF-Ta Ml Os pardmetros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2eo0
DRV.CMDSOURCE =5.

Topicos relacionados

MOVE.POSCOMMAND (pagina 419) | MOVE.ACC (pagina 405) | MOVE.DEC (pagina 407) |
MOVE.RUNSPEED (pagina 421) MOVE.ABORT (pagina 404)MOVE.GOABS (pagina 411) |
MOVE.MOVING (pagina 418) | MOVE.INPOSITION (pagina 416)
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7.25.8 MOVE.GOREL

Tipo Comando

O MOVE.GOREL move o motor a distancia especificada pelo
MOVE.RELATIVEDIST.

Unidades N/D
Intervalo N/D

Descrigéo

Valor

padréo N/D
Tipode
dados N/D

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1106 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.GOREL (Ir como relativo) move o motor a uma distancia especificada pelo
MOVE.RELATIVEDIST.

A velocidade do motor segue um perfil de velocidade como especificado pelo MOVE.ACC,
MOVE.DEC e MOVE.RUNSPEED. Este perfil pode ser modificado durante o movimento,
utilizando o MOVE.GOUPDATE.

A execugao do programa continua com a linha imediatamente apés a instrugao MOVE.GOREL
assim que o movimento € iniciado. A execugao do programa n&o espera até que o movimento
esteja completo.

O drive deve estar habilitado para que qualquer movimento funcione.

Os parametros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2 e 0
DRV.CMDSOURCE =5.

Tépicos relacionados

MOVE.POSCOMMAND (pagina 419) | MOVE.ACC (pagina 405) | MOVE.DEC (pagina 407) |
MOVE.RUNSPEED (pagina 421) | MOVE.ABORT (pagina 404) | MOVE.GOABS (pagina411) |
MOVE.MOVING (pagina 418) | MOVE.INPOSITION (pagina 416) | Tabela de instrugdo
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7.25.9 MOVE.GOUPDATE

Tipo Comando

MOVE.GOUPDATE atualiza um movimento em progresso com
novos parametros do movimento.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D
Tipode
dados N/D

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1108 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.GOUPDATE atualiza um movimento em progresso com novos parametros do
movimento. Isso permite a vocé alterar em tempo real. O MOVE.GOUPDATE atualiza o
MOVE.ACC, MOVE.DEC, MOVE.DIR e MOVE.RUNSPEED.

A execucéo do programa continua com a linha imediatamente apds a instrugao
MOVE.GOUPDATE assim que o movimento € iniciado. A execugéo do programa ndo espera
até que o movimento esteja completo. O drive deve estar habilitado para que qualquer
movimento funcione.

O MOVE.GOUPDATE nao inicia o movimento se ndo houver nenhum movimento em
progresso, a instrugdo MOVE.GOUPDATE ¢ ignorada.

[o]: 215102 ToF-Ta Ml Os pardmetros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2eo0
DRV.CMDSOURCE =5.

Topicos relacionados

MOVE.GOREL (pagina 413) | MOVE.GOABS (pagina 411) | MOVE.GOVEL (pagina 415) |
MOVE.GOHOME (pagina 412)
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7.25.10 MOVE.GOVEL

Tipo Comando

Descricio O MOVE.GOVEL move o motor a uma velocidade constante especificada pelo
¢ MOVE.RUNSPEED e a dire¢éo especificada pelo MOVE.DIR.

Unidades |N/D

Intervalo |N/D

Valo[ N/D

padréo

Tipode

dados N/D

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1110 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.GOVEL (Ir em velocidade) move o motor a uma velocidade constante especificada
pelo MOVE.RUNSPEED e a dire¢ao especificada pelo MOVE.DIR.

A velocidade do motor segue um perfil de velocidade como especificado pelo MOVE.ACC,
MOVE.DEC e MOVE.RUNSPEED. Este perfil pode ser modificado durante o movimento,
utilizando o MOVE.GOUPDATE.

A execugdo do programa continua com a linha imediatamente seguindo o MOVE.GOVEL
assim que o movimento € iniciado. A execugao do programa n&o espera até que o movimento
esteja completo.

O drive deve estar habilitado para que qualquer movimento funcione.

Os parametros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2 e 0

DRV.CMDSOURCE = 5.

Tépicos relacionados

MOVE.GOREL (pagina 413) | MOVE.GOABS (pagina 411) | MOVE.GOVEL (pagina 415) |
MOVE.GOHOME (pagina 412) | Tabela de instrugéo
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7.25.11 MOVE.INPOSITION

Tipo S/L
. Indica se o motor alcangou ou n&o a posicao de
Descrigéo
comando.
Unidades nenhuma
Intervalo Oou1
Valor padrao | nenhuma
Tipode .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1112 Nao 32 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.INPOSITION ¢ usado para monitorar os comandos de movimento para garantir que o
movimento desejado foi concluido. O MOVE.INPOSITION é sempre 0 (Falso) ou 1
(Verdadeiro).

O MOVE.INPOSITION é 1 (Verdadeiro) se todos os seguintes topicos forem verdadeiros:

o Qdrive esta habilitado.
¢ MOVE.MOVING=0
¢ PL.ERR menor que MOVE.INPOSLIMIT

Os parametros MOVE s6 s&o vélidos quando o DRV.OPMODE =2 e o0
DRV.CMDSOURCE =5.

Topicos relacionados
MOVE.MOVING (pagina 418)
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7.25.12 MOVE.INPOSLIMIT

Informacgéao geral

Tipo L/G
Descricio Especifica a tolerancia de Erro de Posigao (PL.ERR) onde a sinalizagao do
¢ MOVE.INPOSITION sera definida como 1 (Verdadeiro).

Unidades |Unidade de posi¢ao

Intervalo | TBD
valor —\rpp
padréo

Tipode .
dados Inteiro

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1114 Sim 64 bit Sim M_01-05-11-000

Descricao
Especifica a tolerancia de Erro de Posicao (PL.ERR) onde a sinalizagdo do
MOVE.INPOSITION seré definida como 1 (Verdadeiro). Defina o MOVE.INPOSLIMIT antes

de usar o MOVE.INPOSITION.

Os parametros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2e 0
DRV.CMDSOURCE =5.

Topicos relacionados
MOVE.INPOSITION (pagina 416)
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7.25.13 MOVE.MOVING

Tipo S/L

Descrigao Indica se o perfil de movimento comandado foi concluido ou nao.
Unidades N/D

Intervalo Oou1

Valor padrdao |0

Z;%%ge Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1118 Néo 32 bit Néo M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.MOVING s6 indica se o perfil de movimento comandado foi ou ndo concluido no
MOVE.GOREL, MOVE.GOABS, MOVE.GOHOME e MOVE.GOVEL. Mesmo quando o perfil
de movimento comandado estiver concluido (MOVE.MOVING = 0), ainda podera haver
movimento do motor como resultado do tempo de inatividade e/ou engrenagem eletrénica. O
MOVE.MOVING nao é aplicavel para os comandos EGEAR.

0 - movimento comandado concluido
1 - movimento em andamento

[o]: 11510~ ToF-Ta Ml Os pardmetros MOVE s6 sao validos quando o DRV.OPMODE =2eo0
DRV.CMDSOURCE =5.

Exemplo

MOVE .RELATIVEDIST = 10000
MOVE . GOREL

While MOVE .MOVING : Wend
Pause (0.5)

MOVE .RELATIVEDIST = -MOVE.RELATIVEDIST
MOVE . GOREL

Topicos relacionados

MOVE.INPOSITION (pagina 416) | MOVE.INPOSITION (pagina 416) | MOVE.GOREL (pagina
413) | MOVE.GOABS (pagina 411) | MOVE.GOHOME (pagina 412) | MOVE.GOVEL (pagina
415)
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7.25.14 MOVE.POSCOMMAND

Tipo L/G
Descrigdo | Comando de posi¢éo da corrente do gerador de trajetéria.

Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Unidades | Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits
Linear: contagens, mm, uym, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits
Intervalo |N/D

Valo[ N/D
padréo

Tipo de .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1120 Sim 64 bit Sim M_01-05-11-000

Descricao
O MOVE.POSCOMMAND contém o comando de posi¢ao da corrente do gerador de trajetéria.

O valor do comando MOVE.POSCOMMAND ¢ afetado pelo MOVE.POSMODULO e
MOVE.POSPOLARITY.

O MOVE.POSCOMMAND pode ser usado para determinar a posi¢gao que esta sendo
comandada. Vocé pode gravar para o MOVE.POSCOMMAND em qualquer momento; para
estabelecer uma nova posigao home (onde o MOVE.POSCOMMAND = 0). Gravar para o
MOVE.POSCOMMAND nao afetara o movimento do motor.

Os parametros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2e o
DRV.CMDSOURCE =5.

Exemplo

'set electrical home position when DIN1.STATE goes to O.

MOVE.DIR = 0 : MOVE.RUNSPEED = 100 : MOVE.GOVEL

When DIN1.STATE = 0, Continue
MOVE . ABORT
While MOVE .MOVING : Wend

MOVE . POSCOMMAND = 0
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7.25.15 MOVE.RELATIVEDIST

Tipo L/G

Especifica a que distancia o motor gira durante um movimento relativo
(MOVE.GOREL).

Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Unidades | Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits
Linear: contagens, mm, um, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits
Intervalo |N/D

Descrigéo

Valo[ N/D
padrao

Tipo de .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1134 Sim 64 bit Sim M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.RELATIVEDIST especifica a que distancia o motor se move durante um movimento
relativo (MOVE.GOREL). Especifique o MOVE.RELATIVEDIST antes de iniciar o
MOVE.GOREL.

Os parametros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2 e 0
DRV.CMDSOURCE =5.

Exemplo

'This example sets Move.RelativeDist to 655360 (10 motor revolu
'tions, assuming units is 16 bit position units or 65536
'counts/rev) and does a relative move.

MOVE.RUNSPEED = 1000
MOVE.ACC = 10000
MOVE.DEC = 5000

MOVE .RELATIVEDIST = 655360
MOVE . GOREL

Topicos relacionados
MOVE.ACC (pagina 405) | MOVE.DEC (pagina 407) | MOVE.RUNSPEED (pagina 421)
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7.25.16 MOVE.RUNSPEED

Tipo L/G

Define a maxima velocidade permitida durante um movimento relativo
Descrigdo | (MOVE.GOREL) ou absoluto (MOVE.GOABS) e define a velocidade comandada
durante o movimento de velocidade (MOVE.GOVEL).

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s, rad/s

Linear: contagens/s, mm/s, um/s, (unidades personalizadas)/s
Intervalo | N/D

Unidades

Valor /b
padrao

Tipo de ~
dados Flutuacao

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1138 Sim 64 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

Define a maxima velocidade permitida durante um movimento incremental (MOVE.GOREL) ou
absoluto (MOVE.GOABS), e define a velocidade comandada durante o movimento de
velocidade (MOVE.GOVEL). Especifique o MOVE.RUNSPEED antes de iniciar qualquer
comando de movimento.

Os parametros MOVE s6 s&o validos quando o DRV.OPMODE =2e 0
DRV.CMDSOURCE =5.

Topicos relacionados
MOVE.GOVEL (pagina 415) | MOVE.GOREL (pagina 413)
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7.25.17 MOVE.SCURVETIME

Tipo L/G
. Define a quantidade de suavizagao da curva S aplicada a todos os perfis de
Descricéo .
velocidade.

Unidades | O (perfil trapezoidal)
Intervalo 0a512(0,0,5, 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64, 128, 256, 512)
Valor

padréo 0
Tipo de ~
dados Flutuagao

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1142 Nao 32 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.SCURVETIME define a quantidade de suavizagao da curva S aplicada a todos os
perfis de velocidade. Quanto maior o valor do MOVE.SCURVETIME, mais suave o perfil
(menor arrancada).

Especificar um valor diferente de zero para o MOVE.SCURVETIME aumenta o tempo de
movimento pelo MOVE.SCURVETIME. Por exemplo, um movimento trapezoidal
(MOVE.SCURVETIME = 0) que leva 0,500 segundos para concluir, leva 0,756 segundos para
ser concluida, se o MOVE.SCURVETIME for definido como 256.

S6 altere o MOVE.SCURVETIME quando o motor ndo estiver em movimento
(MOVE.MOVING = 0). Se vocé tentar alterar o MOVE.SCURVETIME enquanto o motor
estiver em movimento, € produzido um erro no tempo de execugao.

Os parametros MOVE s6 s&o vélidos quando o DRV.OPMODE =2 e o0
DRV.CMDSOURCE = 5.

Topicos relacionados

MOVE.ACC (pagina 405) | MOVE.DEC (pagina 407) | MOVE.GOREL (pagina 413) |
MOVE.GOABS (pagina 411) | MOVE.GOHOME (pagina 412) | MOVE.GOVEL (pagina 415)
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7.25.18 MOVE.TARGETPOS

Tipo L/G

O MOVE.TARGETPOS especifica a posigao alvo para um movimento absoluto
(MOVE.GOABS).

Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Unidades | Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits
Linear: contagens, mm, um, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits
Intervalo |N/D
Valor

Descrigéo

padrao N/D
Tipo de .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1146 Sim 64 bit Sim M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.TARGETPOS especifica a posi¢ao alvo para um movimento absoluto
(MOVE.GOABS). O MOVE.TARGETPOS ¢é uma posigao absoluta referenciada para a posi¢éo
home elétrica (a posigao onde PL.FB = Q).

Defina o MOVE. TARGETPOS antes de iniciar um MOVE.GOABS.

Os parametros MOVE s6 s&o vélidos quando o DRV.OPMODE =2 e o0
DRV.CMDSOURCE = 5.

Topicos relacionados
MOVE.GOABS (pagina411)
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7.25.19 MOVE.VCMD

Tipo S/L
. .| Comando de velocidade gerador de
Descrigéo|, . ...
trajetoria.

Depende de UNIT.VROTARY (pagina
489), UNIT.VLINEAR (pagina 488) ou
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)
Unidades | Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades
personalizadas)/s, rad/s

Linear: contagens/s, mm/s, um/s,
(unidades personalizadas)/s

Intervalo |N/D

valor —f\ip
padréo

Tipode ~
dados Flutuagao

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1150 Néo 32 bit Néo M_01-05-11-000

Descricao

O MOVE.VCMD reflete a velocidade comandada pelo gerador de trajetéria quando o
DRV.CMDSOURCE =5 (programa) e o DRV.OPMODE = 3 (posi¢ao). O MOVE.VCMD s6 é
valido quando o DRV.CMDSOURCE = 5 (programa) e DRV.OPMODE = 2 (posi¢ao).

Topicos relacionados
DRV.CMDSOURCE (pagina 258) | DRV.OPMODE (pagina 284)
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7.26

Parametros PL

Esta segdo descreve os parametros de PL.

7.26.1
7.26.2
7.26.3
7.26.4
7.26.5
7.26.6
7.26.7
7.26.8
7.26.9
7.26.10
7.26.11
7.26.12
7.26.13
7.26.14
7.26.15

PL.CMD 426
PL.ERR L 427
PL.ERRFTHRESH ... 428
PL.EERRMODE .. L 430
PLEERRWTHRESH ... 432
P F B 434
PL.IFBSOURCE . L 435
P INTINMAX L 436
PLUINTOUTMAX L 438
P K L 440
PL K P 441
PL.MOD P i 442
PL.IMOD P 443
PL.MODPDIR .. 444
PL.MODPEN .. 445
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7.26.1 PL.CMD

Informagao geral
Tipo Parametro S/L
Descrigado| Lé o comando de posicao diretamente da entrada para o circuito de posicao.

Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Unidades | Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits
Linear: contagens, mm, uym, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits
Intervalo | N/D
Valor

padréo N/D

Tipo de ~

dados Flutuagao

ver PL.FB (pagina 434)
também ' pag
Versao |\ 41.00-00-000
inicial

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 570 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
PL.CMD |é o comando de posi¢gdo como ele é recebido na entrada do circuito de posicao.

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.LERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.2 PL.ERR

Informacgéao geral

Tipo Parametro S/L
. Lé o erro de posigao presente quando o drive esta controlando o circuito de
Descricéo .
posigao.
Unidades contagens, rad, graus, (unidades personalizadas)
Intervalo N/D
Valor padrdo | N/D
Tipo de ~
dados Flutuagao
Ver também | PL.FB (pagina 434)
Versdo M_01-00-00-000
inicial

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro

Variantes suportadas

AKD BASIC N
AKD SyngNet \/
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

35C5h/0
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen 60F4h/0
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 574 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

PL.ERR Ié o erro de posigao presente quando o drive esta controlando o circuito de posigao.
PL.ERR ¢ a diferenga entre a posig¢ao real do eixo do motor (PL.FB (pagina 434)) e a posi¢cao
comandada do drive (PL.CMD (pagina 426)). Se o drive ndo esta no modo de operagao de
posicao, o (DRV.OPMODE (pagina 284) = 2), ent&o, o valor de PL.ERR n&o & gerado pelo
drive e este parametro é lido como 0.

AKD BASIC Observacoes

Quando vocé habilita a interrupg&o de erro de posigéo (ao definir
INTR.PL.ERR=1), a falha de erro de posi¢ao € desabilitada. Nas situacdes
em que isso teria ocorrido, uma interrupgéo de erro de posi¢ao é gerada em
seu lugar.

Topicos relacionados

PL.ERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) | PL.LERRWTHRESH (pagina
432)
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7.26.3 PL.ERRFTHRESH

Tipo Parametros NV
Descricdo | Define o erro de posigao maximo.

Depende de UNIT.ACCROTARY (pagina 482) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina
481)

Unidades Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits

Linear: contagens, mm, um, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits
Rotativo:

0,000 a 5.123.372.000.000.005,000 contagens

0,000 a 7.495.067,136 rad

0,000 a 429.436.076,032 graus

0,000 a 5.964.389,888 (unidades personalizadas)

0,000 a 78.176.452.636,718 contagens de 16 bits

Linear:

0,000 a 5.123.372.000.000.005,000 contagens

0,000 a 1.192.877,952*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm
0,000 a 1.192.878.014,464*MOTOR.PITCH (pagina 393) um
0,000 a 5.964.389,888 (unidades personalizadas)

0,000 a 78.176.452.636,718 contagens de 16 bits

Rotativo:

42.949.672.960,000 contagens

62,832 rad

3.600,000 graus

50.000 (unidades personalizadas)

655.360,000 contagens de 16 bits

Linear:

42.949.672.960,000 contagens
10.000*MOTOR.PITCHMOTOR.PITCH (pagina 393)mm
10.000,000*MOTOR.PITCH um

50.000 (unidades personalizadas)

655.360,000 contagens de 16 bits

Intervalo

Valor padrao

Tipode
dados

Vertambém | PL.ERR

Versao
inicial

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro

Variantes suportadas

Flutuacao

M_01-00-00-000

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \
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Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 35C7h/0
M_01-00-00-
CANopen 6065h/0 _01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 580 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este pardmetro define o erro de posigdo maximo. Se o erro de posicédo PL.ERR (pagina 427) for
maior que o PL.LERRFTHRESH, o drive gera uma falha. Se o PL.LERRFTHRESH é definido
como 0, o erro de posigdo maximo € ignorado.

Exemplo

Define as unidades de posigéo rotativa para 2 (graus). A configuragdo do PL.ERRFTHRESH
como 1000 relata que se o erro de posi¢ao for maior que 1000 graus, o drive ira gerar uma falha.

UNIT.PROTARY 2
PL.ERRFTHRESH 1000

Topicos relacionados
PL.ERR (pagina 427) | PL.ERRMODE (pagina 430) | PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.4 PL.ERRMODE

Tipo Parametros NV

Descrigdo | Define o tipo de adverténcia de erro e falha de uso posteriores.
0- Erro posterior padrao

1- Erro posterior aprimorado

Intervalo Oa1

Unidades

Valor
~ 0
padrao
Tipo de
dados Booleano
Ver PL.ERR (pagina 427), PL.ERRFTHRESH (pagina 428), PL.LERRWTHRESH
também (pagina 432)
versao M_01-02-09-000
inicial

AKD BASIC Informacao
Tipo de dados | Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 578 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
PL.ERRMODE define o tipo de adverténcia de erro e falha de uso posteriores.

Modo 0 - Falha posterior de magnitude do erro.

No Modo 0, os valores de PL.ERRFTHRESH e PLLERRWTHRESH s&o comparados com o
valor de PL.ERR. Se o valor absoluto do PL.ERR é maior que o PL.LERRWTHRESH, entao
sera gerada uma adverténcia. Se o valor absoluto de PL.ERR é maior que o
PL.ERRFTHRESH, entéo sera gerada uma falha.

Modo 1 - desvio da falha de trajetoria prevista.

No Modo 1, os valores de PL.ERRFTHRESH e PLLERRWTHRESH s&o comparados com o
seguinte valor:

<error> = abs(PL.ERR -[ (VL.CMD - 1*VL.FF)/ PL.KP])

Se o valor absoluto do <erro> for maior que o PL.LERRWTHRESH por um periodo consecutivo

de 100 ms, ent&o € gerada uma adverténcia. Se o valor absoluto do <erro> for maior que o
PL.ERRWTHRESH por um periodo consecutivo de 100 ms, entédo é gerada uma falha.

No modo 1, se o PL.KI n&o for 0, 0o mecanismo de previsao de erro € desligado. Quando o drive
€ desabilitado, os seguintes testes de limite de erro sdo desligados e as adverténcias sao
limpas. Um valor de 0 no PL.ERRFTHRESH ou PL.LERRWTHRESH desabilita a respectiva
funcionalidade.

Exemplo
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Assumindo
PL.ERRMODE =0, PL.ERRFTHRESH=1.2, PL.LERRWTHRESH=1, logo PL.ERR 1é 1.1.
Nesse caso, a adverténcia € gerada, mas a falha n&o.

Presumindo que PL.ERRMODE = 0, PL.LERRFTHRESH=1.2, PLERRWTHRESH=1, entéo
PL.ERR1&1.3.

Nesse caso, a adverténcia e a falha sao geradas.

Topicos relacionados
PL.ERR (pagina 427) | PL.ERRFTHRESH (pagina 428) | PL.LERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.5 PL.ERRWTHRESH

Tipo Parametros NV
Descrigao| Define o nivel de adverténcia de erro de posigao.

Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Unidades | Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits

Linear: contagens, mm, uym, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits

Rotativo:

0,000 a 5.123.372.000.000.005,000 contagens
0,000 a 7.495.067,136 rad

0,000 a 429.436.076,032 graus

0,000 a 5.964.389,888 (unidades personalizadas)
0,000 a 78.176.452.636,718 contagens de 16 bits

Intervalo .
Linear:
0,000 a 5.123.372.000.000.005,000 contagens
0,000 a 1.192.877,952*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm
0,000 a 1.192.878.014,464*MOTOR.PITCH (pagina 393) um
0,000 a 5.964.389,888 (unidades personalizadas)
0,000 a 78.176.452.636,718 contagens de 16 bits

Valor

padréo 0,000 graus

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver L.

também PL.ERR (pagina 427)

versao | \1 61.00-00-000

inicial

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro
Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3483h/0 M_01-00-00-000
CANopen -
Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 584 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao
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Se este valor n&o for igual a 0 e o erro de posigéo PL.ERR (pagina 427) for maior que esse
valor, o drive ird gerar uma adverténcia.

Se 0 PL.LERRWTHRESH é definido como 0 a adverténcia ndo é emitida.

Exemplo

Define as unidades de posig¢ao rotativa para 2 graus. Se vocé definiro PL.LERRWTHRESH
como 100 e o erro de posigao for maior que 100 graus, entdo o drive ira gerar uma adverténcia.

UNIT.PROTARY 2
PL.ERRWTHRESH 100

Topicos relacionados
PL.ERR (pagina 427) | PL.ERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430)
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7.26.6 PL.FB

Informagao geral

Tipo Parametro S/L
Descrigcao Lé o valor do feedback de posicao.
Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
Unidades E?Statlvo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
Linear: contagens, mm, uym, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits
Intervalo N/D
Valor padrdo | N/D
Tipo de =
dados Flutuagao
Vertambém | FB1.DESVIO
Versdo M_01-00-00-000
inicial -

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet \/
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 6064h /0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 588 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

PL.FB retorna o valor do feedback de posic¢ao.

Exemplo do AKD BASIC

Print PL.FB, MOVE.POSCOMMAND
MOVE . POSCOMMAND = 0
Print PL.FB, MOVE.POSCOMMAND

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.LERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.7 PL.FBSOURCE

Tipo Parametros NV
. Define a fonte de feedback para o circuito de
Descricéo .
posicao.

Unidades N/D

O intervalo ira diferir dependendo do modelo do drive.
Intervalo 0 a1 (para o AKD-x-xxxxX-NAXX-XXXX)
0 a 2 (para 0 AKD-x-xxxxX-NBXxX-XXXX)

Valor padrao | 0

Tipo de
dados

Vertambém | VL.FBSOURCE
Verséo inicial | M_01-00-00-000

Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 592 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Este parametro determina a fonte de feedback que o circuito de posi¢éo usa. Um valor de 0
para este parametro seleciona o feedback primario, um valor de 1 seleciona o feedback
secundario. Se vocé usar o feedback secundario como a fonte do circuito de posigao, entdo o
modo FB2.MODE deve ser definido como 0 (sinais A/B). Os sinais A/B s&o os Unicos tipos de
feedback suportados como feedback secundario no circuito de posigédo. Outras configuragdes
para o FB2.MODE s&o adequadas como entradas de pulso ou como um comando de
engrenagem quando o PL.FBSOURCE permanece 0.

0 Feedback primario conectado ao X10.

1 Feedback secundario (DRV.HANDWHEEL) conectado ao X7 ou X9.

2 Feedback terciario conectado ao X9 (suportado apenas com o0 AKD-x-xxxxx-NBxx-
XXXX).

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.LERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.8 PL.INTINMAX

Tipo Parametros NV

Limita a entrada do integrador do circuito de posi¢ao configurando a saturagéo
de entrada.

Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits

Linear: contagens, mm, uym, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits
Rotativo:

0,000 a 18.446.744.073.709,000 contagens

0,000 a 26.986,052 rad

0,000 a 1.546.188,288 graus

0,000 a 21.474,836 (unidades personalizadas)

0,000 a 281.474.976,710 contagens de 16 bits

Linear:

0,000 a 18.446.744.073.709,000 contagens

0,000 2 4.294,968*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm

0,000 a4.294.967,296*MOTOR.PITCH (pagina 393) um

0,000 a 21.474,836 (unidades personalizadas)

0,000 a 281.474.976,710 contagens de 16 bits

Rotativo:

3.999.989.760,000 contagens

5,852 rad

335,275 graus

4.657 (unidades personalizadas)

Valor 61.035,000 contagens de 16 bits

padréo Linear:

3.999.989.760,000 contagens

OMOTOR.PITCH (pagina 393) mm

9MOTOR.PITCH (pagina 393) um

4.657 (unidades personalizadas)

61.035,000 contagens de 16 bits

Descrigéo

Unidades

Intervalo

Tipode
dados
Ver
também
Versao
inicial

Flutuagao

PL.FB

M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3481h/1 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 594 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

PL.INTINMAX limita a entrada do integrador do circuito de posigao configurando a saturagao
de entrada. Quando usado em conjunto com o PL.INSATOUT, esta variavel permite a vocé
tornar efetivo o integrador do circuito de posi¢ao perto da posigao alvo. Longe da posigéo alvo,
no entanto, o integrador n&o é preferencial na dindmica do circuito.

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.LERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.9 PL.INTOUTMAX

Informacgéao geral

Tipo

Parametros NV

Descrigéo

Limita a saida do integrador do circuito de posi¢g&o configurando a saturagéo de
saida.

Unidades

Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)

Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits

Linear: contagens, mm, ym, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits

Intervalo

Rotativo:

0,000 a 18.446.744.073.709,000 contagens
0,000 a 26.986,052 rad

0,000 a 1.546.188,288 graus

0,000 a 21.474,836 (unidades personalizadas)
0,000 a 281.474.976,710 contagens de 16 bits
Linear:

0,000 a 18.446.744.073.709,000 contagens
0,000 24.294,968*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm
0,000 a4.294.967,296*MOTOR.PITCH pm
0,000 a 21.474,836 (unidades personalizadas)
0,000 a 281.474.976,710 contagens de 16 bits

Valor
padréo

Rotativo:

3.999.989.760,000 contagens
5,852 rad

335,275 graus

4.657 (unidades personalizadas)
61.035,000 contagens de 16 bits
Linear:

3.999.989.760,000 contagens
OMOTOR.PITCH (pagina 393) mm
9MOTOR.PITCH (pagina 393) um
4.657 (unidades personalizadas)
61.035,000 contagens de 16 bits

Tipode
dados

Flutuagao

Ver também

PL.INTINMAX

Versao
inicial

M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet \/
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3481h/2 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 598 Sim 64 bit Néao M_01-03-00-000
Descricao
PL.INTOUTMAX limita a saida do integrador do circuito de posi¢&o configurando a saturagédo
de saida.

Quando usado em conjunto com o PL.INTINMAX, esta variavel permite a vocé tornar efetivo o
integrador do circuito de posi¢éo perto da posig¢ao alvo. Longe da posigao alvo, no entanto, o
integrador ndo é preferencial na dindmica do circuito.

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.LERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.10 PL.KI

Tipo Parametros NV

. Define o ganho integral do circuito de
Descricéo .

posicéo.

Unidades Hz
Intervalo 0a250Hz
Valor padrao | OHz
gg;ooge Flutuagao
Vertambém | PL.KP, PL.KD
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3480h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 602 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

PL.KI define o ganho integral do circuito PID do regulador de posigéo.

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.ERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.11 PL.KP

Tipo Parametros NV

. Define o ganho proporcional do circuito PID do regulador de
Descricéo .

posicéo.

Unidades (rev/s)/rev
Intervalo 0a2.147.483,008 (rev/s)/rev
Valor padrdao | 100 rps/rev
gg;ooge Flutuagao
Vertambém | PL.KI (pagina 440), PL.KD
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3542h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 604 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

PL.KP define o ganho proporcional do circuito PID do regulador de posigéo.

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.ERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.12 PL.MODP1

Informagao geral

Tipo Parametro L/G

Descrigcao Define o parametro do intervalo do modulo.
Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) e UNIT.PLINEAR (pagina

Unidades

485)
Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
Tipo de =
dados Flutuagao

Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro
Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3637h/0 M_01-00-00-000
CANopen -
Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 604 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro pode ser o inicio ou o fim do intervalo do médulo, dependendo se esse valor é
menor ou maior que o PL.MODP2. Se vocé definiro PL.MODP1 igual ac PL.MODP2, surge
uma mensagem de erro.

Condicao Inicio do intervalo do médulo Fim do intervalo do médulo
PL.MODP1 < PL.MODP2 PL.MODP1 PL.MODP2
PL.MODP2 < PL.MODP1 PL.MODP2 PL.MODP1

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.LERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.13 PL.MODP2

Informagao geral

Tipo Parametro L/G

Descrigao Define o inicio ou o fim do parametro do intervalo do médulo.

Unidades Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) e UNIT.PLINEAR (pagina
485).

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipo de =

dados Flutuagao

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro
Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3638h/0 M_01-00-00-000
CANopen -
Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 610 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro pode ser o inicio ou o fim do intervalo do médulo, dependendo se esse valor é
menor ou maior que o PL.MODP1 (pagina 442).

Condicao Inicio do intervalo do médulo Fim do intervalo do médulo
PL.MODP1 < PL.MODP2 PL.MODP1 PL.MODP2
PL.MODP2 < PL.MODP1 PL.MODP2 PL.MODP1

Topicos relacionados

PL.ERR (pagina 427) | PL.LERRFTHRESH (pagina 428) | PL.ERRMODE (pagina 430) |
PL.ERRWTHRESH (pagina 432)
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7.26.14 PL.MODPDIR

Tipo Parémetro L/G

Descriggo Define a diregéo das tarefas de movimento
absolutas.

Unidades N/D

Intervalo 0a2

Valor padrao | 0

g;%%:e Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3430h/0

M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 614 N&o 8 bit N&o M_01-03-00-000

Descricao

Este parametro define a diregao de uma tarefa de movimento absoluto quando a posi¢éo do
maodulo foi ativada. Para obter mais detalhes sobre tarefas de movimento absoluto, consulte
0.1 Tarefas de Movimento. Para tarefas de movimento absoluto, vocé pode selecionar
somente uma posicao alvo no intervalo do médulo.

Configuragées PL.MODPDIR

Valor Movimento Descrigao

O motor se move em uma dire¢cao negativa se a posi¢ao alvo da tarefa de

0 Dentro do | movimento absoluto for menor que a posigao atual. O motor se move na
intervalo | direcéo positiva se a posi¢éo alvo da tarefa de movimento absoluto for
maior que a posi¢ao atual.
. O motor se move sempre em uma diregao positiva relativa para a posigcao

1 Positivo .

alvo da tarefa de movimento absoluta.

. O motor se move sempre em uma diregao negativa relativa para a

2 Negativo . :

posicéo alvo da tarefa de movimento absoluta.
3 Distancia | O motor se move na menor distancia para alcangar a posi¢ao alvo dentro

mais curta | do intervalo do médulo.
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7.26.15 PL.MODPEN

Tipo Parametro L/G

Descrigdo Ha}b'l'ta a posigéo do
modulo.

Unidades N/D

Intervalo O0a1

Valor padrao | 0

Tipo de _

dados Inteiro

Vertambém | N/D

Vers&o inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 35CFh/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 616 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Um valor de 0 desabilita a posi¢édo do modulo e um valor de 1 habilita o recurso de posigao do
madulo. O recurso de posigdo do médulo pode ser usado para aplicagdes circulares como
tabelas circulares.

O circuito de posigao do drive utiliza sempre uma variavel de posigao linear, mas a troca de
dados entre o usuario e o drive utiliza o calculo de posi¢gao do modulo para converter valores do
formato linear para o formato do médulo e vice-versa.

A figura a seguir mostra a interface entre o usuario e o drive no PL.MODPEN=1:

Usudaria Drive

Parameiro de posicio » Caleulo na posigdo » Parameiro de posicio
no formato do médulo do mbdule no fermato linear

e — o E—
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7.27 Parametros PLS

Esta segdo descreve os parametros PLS.

7271 PLS.EN 447
7.27.2 PLS.MODE . . 448
7.27.3 PLS.P1 A PLS. P8 449
7.27.4 PLS.RESET . L 450
7.27.5 PLS.STATE | 451
7.27.6 PLS.T1 A PLS. T8 452
7.27.7 PLS.UNITS L 453
7.27.8 PLS.WIDTH1 A PLS.WIDTHS8 ... . 455
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7.27.1 PLS.EN

Tipo Parametro L/G
Descrigao| Habilita o interruptor de limite programavel (PLS).
Unidades | N/D
Intervalo | 0a255
Valor
~ 0
padréo
Tipode .
dados Inteiro
Ver PLS.MODE (pagina 448), PLS.RESET, PLS.STATE, PLS.UNITS, PLS.P1a
também | PLS.P8, PLS.WIDTH1aPLS.WIDTHS8, PLS.T1aPLS.T8
Versao | \1 01-02-03-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 34A30/1 M_01-02-03-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 618 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

PLS.EN é um bit varidvel que determina o modo de um PLS individual. Oito PLSs estéo
disponiveis no drive.

Exemplo

Valor de bit Comportamento

Bit0=0 I13esab|I|ta PLS

Bit0=1 Habilita PLS 1

Desabilita PLS
8

Bit7=1 Habilita PLS 8

Bit7=0
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7.27.2 PLS.MODE

Tipo Parametro L/G
Descrigdo| Seleciona o modo do interruptor de limite programavel.
Unidades | N/D
Intervalo | 0a255
Valor
~ 0
padréo
Tipode .
dados Inteiro
Ver PLS.EN, PLS.RESET, PLS.STATE, PLS.UNITS, PLS.P1aPLS.P8,
também | PLS.WIDTH1aPLS.WIDTHS8, PLS.T1aPLS.T8
Versao 1\ 01.02-03-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 34A3h/3 M_01-02-03-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 620 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

PLS.MODE é um bit variavel que determina o modo de um PLS individual. Oito PLSs estao
disponiveis no drive.

Exemplo

Valor
de bit
Bit 0

Comportamento

PLS 1 é monitorado continuamente.

Bit 0 | PLS 1 é monitorado até que seja acionado uma vez (método de disparo unico). A
= observagao PLS pode ser armada novamente usando o comando PLS.RESET.

PLS 8 é monitorado continuamente.

Bit 7 | PLS 8 & monitorado até que seja acionado uma vez (método de disparo unico). A
= observacdo PLS pode ser armada novamente usando o comando PLS.RESET.
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7.27.3 PLS.P1 APLS.P8

Informagao geral

Tipo Parametro L/G

Define o ponto do acionador para interruptores de limite
programaveis.

Unidades Depende de UNIT.PROTARY ou UNIT.PLINEAR

Descrigéo

Intervalo N/D
Valor padrao | 0

Tipo de =
dados Flutuagao

Vertambém | UNIT.PROTARY (pagina 487)
Versao inicial | M_01-02-03-000

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro
Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
34A0h/1 PLS.P1

34A0h/2 PLS.P2
34A0h/3 PLS.P3
EtherCAT COE e CANopen S4A0NA PLS.p4 M_01-02-03-000
34A0h/5 PLS.P5 -
34A0h/6 PLS.P6
34A0h/7 PLS.P7

34A0h/8 PLS.P8

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
622 PLS.P1

626 PLS.P2
630 PLS.P3
634 PLS.P4 ] . , ,
Modbus Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
638 PLS.P5 -
642 PLS.P6
646 PLS.P7

650 PLS.P8

Descricao

PLS.P1 a PLS.P8 define o ponto do acionador do PLS. Para obter mais informagdes sobre
como esses parametros afetam o comportamento PLS, consulte a descrigcao do parametro
PLS.UNITS.
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7.27.4 PLS.RESET

Tipo Parametro S/L

Descrigdo| Redefine o interruptor de limite programavel.
Unidades | N/D

Intervalo | 0a255

Valor /b

padréo

Tipode .

dados Inteiro

Ver PLS.EN, PLS.MODE, PLS.STATE, PLS.UNITS, PLS.Px (x=1...8),
também | PLS.WIDTHXx (x=1...8), PLS.Tx (x=1...8)
Versao | \1 01-02-03-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 34A30/2 M_01-02-03-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 654 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este pardmetro € um bit variavel e € usado de modo a armar novamente a observagao
PLS.STATE correspondente para outro uso PLS de disparo Unico (consulte também

PLS.MODE).
Exemplo
Valor de bit Comportamento
Bit0=0 A observagdo PLS 1 (PLS.STATE de bit 0) ndo € armada
novamente.

Bit0=1 A observacao PLS 1 (PLS.STATE de bit 0) € armada novamente.

A observacéo PLS 8 (PLS.STATE de bit 7) ndo é armada
novamente.

Bit7=1 A observacgdo PLS 8 (PLS.STATE de bit 7) € armada novamente.

Bit7=0
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7.27.5 PLS.STATE

Tipo Parametro S/L

Descrigédo| Lé o estado do interruptor de limite programavel.
Unidades | N/D

Intervalo | N/D

Valor N/D

padréo

Tipode .

dados Inteiro

Ver PLS.EN, PLS.RESET, PLS.UNITS, PLS.MODE, PLS.P1 TO PLS.P8,
também | PLS.WIDTH1TOPLS.WIDTHS8, PLS.T1 TOPLS.T8
Versao 1\ 01.02-03-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 34A3N/4 M_01-02-03-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 656 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao
Este pardmetro € um bit variavel e exibe o status atual dos interruptores de limite programaveis
individuais.
Exemplo

Bit 0 = 0: Interruptor de limite programavel 1 (PLS 1) ndo esta ativo.
Bit 0 = 1: Interruptor de limite programavel 1 (PLS 1) esta ativo.

Bit 7 = 0: Interruptor de limite programavel 8 (PLS 8) ndo esta ativo.
Bit 7 = 1: Interruptor de limite programavel 8 (PLS 8) ndo esta ativo.
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7.27.6 PLS.T1 A PLS.T8

Tipo Parametro L/G

Descrigédo | Define o tempo do interruptor de limite programavel
Unidades | ms

Intervalo | 0a65.536 ms

Valo[ 500 ms

padréo

Tipode .

dados Inteiro

Ver PLS.EN, PLS.RESET, PLS.STATE, PLS.UNITS, PLS.MODE, PLS.WIDTH1
também | APLS.WIDTHS, PLS.P1APLS.P8

Versao | \1 01-02-03-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
34A2h/1 PLS.T1

34A2h/2 PLS.T2
34A2h/3 PLS.T3
EtherCAT COE e CANopen SaA2A LS. M_01-02-03-000
34A2h/5 PLS.T5 -
34A2h/6 PLS.T6
34A2h/7 PLS.T7

34A2h/8 PLS.T8

Rede indice/Subindice E &, Atributos Sinalizado? Ve.rsa° inicial do
bits? objeto
658 PLS.T1
660 PLS.T2

662 PLS.T3
664 PLS.T4 | _ . B
Modbus Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
666 PLS.T5 -
668 PLS.T6
670 PLS.T7

672 PLS.T8

Descricao
Estes parametros definem o tempo do pulso PLS para manuseio PLS baseado no tempo.

Para obter mais informagdes sobre a funcionalidade PLS, especialmente o significado do
parametro PLS.T1 a PLS.T8, consulte o parametro PLS.UNITS.
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7.27.7 PLS.UNITS

Tipo Parametro L/G

Descrigao| Define as unidades do interruptor de limite programavel (PLS).

Unidades | N/D

Intervalo | 0a255

Valor

padréo 0

gg;ooge Inteiro

Ver PLS.EN (pagina 4.147), PLS.RESET (pagina 450), PLS.STATE (pagina 451),

também PLS.MODE (pagina 448), PLS.P1 A PLS.P8 (pagina 449)PLS.WIDTH1 A
PLS.WIDTHS8 (pagina 455), PLS.T1 A PLS.T8 (pagina 452)

I\r’fcrls:l‘o M_01-02-03-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 34A4h/0 M_01-02-03-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 674 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

PLS.UNITS & um bit variavel que determina o comportamento dos oito PLSs disponiveis no
drive. Este pardmetro é usado para selecionar as unidades para o pulso PLS.

Exemplos
Valor de bit Comportamento
O parametro PLS.STATE exibe um PLS 1 ativo quando a posicéo esta
Bit0=0 dentro do intervalo do PLS.P1 + PLS.WIDTH1
Manuseio PLS (PLS.P1<=PL.FB <= PLS.P1+PLS.WIDTH1).

baseado na posi¢ao. | Quando o parametro PLS.WIDTH1 foi definido para o valor de 0, este
bit sera ativado assim que PLS.FB >= PL.P1.

Bit0=1
Manuseio PLS
baseado no tempo.

Depois que PLS.P1 é cruzado, o parametro PLS.STATE exibe um
PLS 1 ativo para um periodo de tempo PLS.T1 ms.
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Valor de bit Comportamento

O parametro PLS.STATE exibe um PLS ativo

8 quando a posic¢ao esta dentro do intervalo de PLS.P8 +
PLS.WIDTHS8

(PLS.P8 <= PL.FB <= PLS.P8+PLS.WIDTHS).

Quando o parametro PLS.WIDTHS8 foi definido para o valor de 0, este
bit sera ativado assim que PLS.FB >= PL.P8.

Bit7=0
Manuseio PLS
baseado na posigao.

Bit7 =1
Manuseio PLS
baseado no tempo.

Depois que PLS.P8 foi cruzado. o parametro PLS.STATE exibe um
PLS 8 ativo para um periodo de tempo PLS.T8 ms.

Continuo manuseio PLS baseado na posigao

PLS.P1=720

PLS.WIDTH1 = 360

PLS.UNITS de bit 0 (para PLS 1) = baixo; PLS.T1 n&o é considerado.
PLS.EN de bit 0 (para PLS 1) = alto

PLS.MODE de bit 0 (para PLS 1) = baixo

PLS STATE
Bit o
1

I T T = PL.FB
o T20 1080

Manuseio PLS baseado no tempo

PLS.P1=720

PLS.T1=10

PLS.UNITS de bit 0 (para PLS 1) = baixo; PLS.WIDTH1 n&o é considerado.
PLS.EN de bit 0 (para PLS 1) = alto

PLS.MODE de bit 0 (para PLS 1) = baixo

PLS.STATE

Bit 0 10ms
» PL.FB
720
Direcéo positiva do curso
PLS.STATE 10 ms
Bit 0
» PL.FB

720

<

Diregdo negativa do curso
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7.27.8 PLS.WIDTH1 A PLS.WIDTH8

Informagao geral

Tipo Parametro L/G
Descrigao | Largura do interruptor de limite programavel
Unidades | Depende de UNIT.PROTARY ou UNIT.PLINEAR
Intervalo | N/D
Valor
~ 0
padréo
Tipo de ~
dados Flutuagao
Ver PLS.EN, PLS.RESET, PLS.STATE, PLS.UNITS, PLS.MODE, PLS.P1A
também | PLS.P8, PLS.T1APLSTS8
Versao | \1 01.02-03-000
inicial

AKD BASIC Informagao
Tipo de dados | Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

34A1h
1

PLS.WIDTH1

34A1h
2
34A1h
/3
34A1h
EtherCAT COE e /4
CANopen 34A1h
/5
34A1h
/6
34A1h
17

34A1h
/8

PLS.WIDTH2

PLS.WIDTH3

PLS.WIDTH4

M_01-02-03-000
PLS.WIDTH5

PLS.WIDTH6

PLS.WIDTH7

PLS.WIDTH8
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E 64 Versao inicial do

Rede indice/Subindice , Atributos Sinalizado? .
bits? objeto

676 PLS.WIDTH1
680 PLS.WIDTH2
684 PLS.WIDTH3
688 PLS.WIDTH4]| . , .
Modbus Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
692 PLS.WIDTH5
696 PLS.WIDTHG6
700 PLS.WIDTH7

704 PLS.WIDTHS8

Descricao

Estes parametros definem a largura do pulso PLS para manuseio PLS baseado na posigéao.
Para obter mais informagdes sobre a funcionalidade PLS, especialmente o significado do
parametro PLS.WIDTH1 ao PLS.WIDTHS, consulte o parametro PLS.UNITS.
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7.28 Parametros REC

Esta segdo descreve os parametros REC.

7.28.1 REC.ACTIVE ... L 458
7.28.2 REC.DONE . 459
7.28.3 REC.OFF . 460
7.28.4 REC.TRIG .. . i 461
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7.28.1 REC.ACTIVE

Tipo Parametro S/L
. Indica se a gravagao de dados estd em andamento
Descricéo .
(ativa).
Unidades N/D
Intervalo Oa1
Valor padrdao | N/D
gg;ooge Inteiro
Vertambém | REC.DONE (pagina 459), REC.OFF (pagina 460)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 708 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

REC.ACTIVE indica se a gravagao de dados esta em progresso. A gravagao esta em
progresso se o acionador foi atendido e o gravador esta a gravar todos os dados.
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7.28.2 REC.DONE

Tipo Parametro S/L
. Verifica se o gravador concluiu a gravagéo ou
Descricéo N
nao.
Unidades N/D
Intervalo 0a1
Valor padrdao | N/D
gg;ooge Inteiro
Vertambém | REC.ACTIVE, REC.OFF
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 710 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

REC.DONE indica que o gravador concluiu a gravagao. Este valor é redefinido para 0, quando
o acionador do gravador é definido. O drive também redefine este valor quando a gravacgao foi
concluida ou quando REC.OFF é executado.

459 Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.28.3 REC.OFF

7.28.3 REC.OFF

Tipo Parametro L/G
Descrigao Desliga o gravador.
Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipo de

dados N/D

Ver também REC.ACTIVE,
REC.DONE

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto
Modbus | 716 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000

Descricao

REC.OFF desliga o gravador. Para definir o gravador novamente, o gravador deve ser primeiro
armado e entao um acionador é definido.
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7.28.4 REC.TRIG

Tipo Comando

Descrigéo Aciona o
gravador.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipode

daF;jos N/D

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 720 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000

Descricao
REC.TRIG inicia o acionador de acordo com o tipo de acionador definido por REC.TRIGTYPE.
REC.TRIG define o valor de REC.DONE para 0.

Depois de chamar REC.TRIG, os dados que foram gravados por gravagao anterior sdo
excluidos e ndo podem ser recuperados.

Nenhum parametro do REC pode ser definido depois de uma chamada para REC.TRIG até
que o gravador termine ou até que REC.OFF seja executado.
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7.29 Parametros REGEN

Esta segao descreve os parametros REGEN.

7.29.1 REGEN.POWER . . L 463
7.29.2 REGEN.REXT . L 464
7.29.3 REGEN.TEXT .. 465
7.29.4 REGEN.TYPE . . 467
7.29.5 REGEN.WATTEXT . i 468
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7.29.1 REGEN.POWER

Tipo Parametro S/L

Descriggo Léa energia calculada do resistor de
regeneragao.

Unidades Watt

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

3416h/0
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 734 Sim 64 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este pardmetro |1é a energia calculada do resistor de regeneragéo, que € determinada da
seguinte forma:

(V2 / R) * DutyCycle
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7.29.2 REGEN.REXT

Tipo Parametros NV

. Define a resisténcia do resistor de regeneragéo externa definida pelo
Descrigéo -

usuario.

Unidades Q
Intervalo 0a255Q
Valorpadrdo | 0Q
gg;ooge Inteiro
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 35C2h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 738 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

REGEN.REXT define a resisténcia do resistor de regeneragao externa definida pelo usuario.
Esta variavel é necessaria para o algoritmo de estimativa da temperatura do resistor de
regeneragao.
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7.29.3 REGEN.TEXT

Tipo Parametro L/G
. Define a constante de tempo de prote¢ao térmica do resistor de regeneragéo
Descrigéo externa

Unidades S
Intervalo 0,17a1.200s
Valor padrao| 100 s

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver também | REGEN.WATTEXT (pagina 468), REGEN.REXT (pagina 464)
versao M_01-00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

3415h/0
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 740 N&o 32 bit N&o M_01-03-00-000
Descricao

REGEN.TEXT é uma constante de tempo térmica usada para proteger um resistor de
regeneragao externa (regen) do superaquecimento e falha. Seu valor é o tempo para falha
quando a poténcia de entrada passa de 0 a 150% do REGEN.WATTEXT (pagina 468). O
algoritmo de proteg¢ao do resistor de regeneragao do drive calcula continuamente a energia
dissipada no resistor e processa aquele valor da energia através de um filtro de passa-baixa de
um polo para modelar a inércia térmica do resistor de regenerag&o. Quando a energia de
regeneracao filtrada na saida do filtro excede REGEN.WATTEXT, uma falha ocorre.
REGEN.TEXT define a constante de tempo deste filtro de inércia térmica.

REGEN.TEXT pode ser geralmente encontrado diretamente nas folhas de dados do resistor de
energia. Nas folhas de dados, encontre a curva de sobrecarga de pico e entdo encontre o
tempo permitido seguro para estar em 150% da taxa de energia continua do resistor de
regeneragdo. Outra forma de especificar a capacidade de sobrecarga de pico do resistor de
regeneragao € dando a classificagédo energética do resistor em jaules. Se vocé tem a energia
classificagao energética E entao:

REGEN.TEXT = (1,1)*((limite jaule)yREGEN.WATTEXT)

Exemplo

O resistor de regeneragao externo € classificado para 250 W continuos, é 33 ohm etemumaa
classificacéo jaule de 500 jaules. Para usar este resistor, as configuragdes do drive se tornam:

REGEN.TYPE = -1 (Regeneragao externa)
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REGEN.REXT = 33
REGEN.WATTEXT = 250
REGEN.TEXT = (1,1)%(500 j)/(250 W) = 2,2 seg

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 466




Manual de programagéo do AKD BASIC | 7.29.4 REGEN.TYPE

7.29.4 REGEN.TYPE

Tipo Parametros NV
- Define o tipo do resistor de
Funcéo ~
regeneragao.
Localizagao do WorkBench (Tela/Caixa de : . ~ .
g Tipo de resistor de regeneragao/energia
dialogo)
Unidades N/D
Intervalo -1a0
Valor padrao 0
Tipo de dados Inteiro
Ver também N/D
Verséo inicial M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

3412h/0
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 742 Néo 8 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Vocé pode especificar um resistor de regeneragéo externa definida pelo usuario, selecione um
resistor de regeneracdo interna ou escolha de uma lista de resistores de regeneracéo
predefinidos. Os valores para REGEN.TYPE sao mostrados abaixo:

1 Resistor de regeneracao externa definida pelo
usuario
0 | Resistor de regeneragéo interno

Se vocé especificar um resistor de regeneragao definida pelo usuario, entao vocé também
deve definir a resisténcia (REGEN.REXT), tempo de aquecimento (REGEN.REXT) e energia
(REGEN.WATTEXT) deste resistor.
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7.29.5 REGEN.WATTEXT

Tipo Parametro L/G
. .| Define o nivel de falha de energia do resistor de regeneragéo para um resistor de
Descricéo ~
regeneragao externa.
Unidades | W
Intervalo | 0a62.000 W
Valor 1000 W
padréo
Tipode :
dados Inteiro
Ver
também N/D
Versao |\ 61.00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

3414h/0
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen
Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 744 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Define o nivel de falha de energia do resistor de regeneragao para um resistor de regeneragao
externa (quando REGEN.TYPE = -1).

Acima deste nivel de falha, o PWM do resistor de regeneragéo sera 0 e uma falha sera emitida.
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7.30 Comandos SD

Esta secdo descreve os comandos para as fungdes do cartdo SD.

7.30.1 SD.LOAD . 470
7.30.2 SD.SAVE . 47
7.30.3 SD.STATUS . L 472
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7.30.1 SD.LOAD

Tipo Comando

Carrega o estado do drive (programa BASIC e pardmetros NV) do cartdo SD
para o AKD (AKDsomente s equipados com cartao de opgao de E/S).

Unidades | N/D
Intervalo | N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D

Tipode

dados N/D

Versao |\ 41.06-03-000
inicial -

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto
Modbus | 1684 Nao Comando|Nao M_01-06-03-000

Descricao

SD.LOAD carregara o estado do drive do cartao SD (se existir) para o AKD. Os arquivos
carregados no drive incluem o arquivo binario BASIC (program.bin) e o arquivo do parametro
NV (drive.akd). Estes arquivos devem ter estes nomes ou o drive nio vai reconhecé-los.

Observe que este comando sé pode ser executado quando o drive esta em estado ocioso (ou
seja, um programa nao esta sendo executado) e o drive esta desabilitado.

Se um computador n&o esta conectado ao drive, o comando SD.LOAD também pode ser
emitido usando os interruptores rotativos S1 e S2.

Para carregar o estado do drive SD no AKD:
1. Defina S1 para a posigao 1

2. Defina S2 para a posicéao 0
3. Mantenha pressionado o botdo B1 no topo do drive por 5 segundos.

(o] LISV 1. [elll E nquanto a operacdo de carregar esta completando o display em LED ira
piscar Sd. Se ocorrer um erro, a letra E seguida por trés niUmeros ira piscar no
display. Consulte Erros no cartdo SD para uma descri¢ao dos SD Errors.
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7.30.2 SD.SAVE

Tipo Comando

Salva o estado do drive (programa BASIC e parametros NV) para o cartdo SD
(apenas (AKDs equipados com cartao de opgao de ES).

Unidades | N/D
Intervalo | N/D

Descrigéo

Valo[ N/D

padréo

Tipode

dados N/D

Versao |\ 41.06-03-000
inicial -

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Vers3o inicial do objeto
Modbus | 1686 Nao Comando|Nao M_01-06-03-000

Descricao

SD.SAVE vai copiar o estado de um drive BASIC para o cartdo SD (se existir). O estado do
drive consiste do arquivo binario BASIC e parametros NV. Antes de salvar o SD, o drive
executara um DRV.NVLOAD e vai retornar todos os parametros do drive para o seu estado
NV. O DRV.NVLOAD é necessario para capturar os estados do parametro NV para o arquivo
do parametro (drive.akd). Os arquivos salvos no cartdo SD incluem o arquivo binario BASIC
(program.bin) e o arquivo do parametro NV (drive.akd). Para um drive reconhecer e carregar
estes arquivos, eles devem ser nomeados program.bin e drive.akd.

(o] LIS T .[elll F ste comando s6 pode ser executado quando o drive esta em estado ocioso
(ou seja, um programa nao esta sendo executado) e o drive esta desabilitado.

Se um computador ndo esta conectado ao drive, o comando SD.SAVE também pode ser
emitido usando os interruptores rotativos S1 e S2.

Para salvar o estado do drive no cartdo SD usando interruptores rotativos:

1. Defina S1 para a posi¢ao 1
2. Defina S2 para a posig¢ao 1
3. Mantenha pressionado o botdo B1 no topo do drive por 5 segundos.

(o111 S:{T ToF.Tolll E nquanto a operagao de carregar esta completando o display em LED ira
piscar Sd. Se ocorrer um erro, a letra E seguida por trés niUmeros ira piscar no
display. Consulte Erros no cartdo SD para uma descri¢do dos Erros SD.
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7.30.3 SD.STATUS

Tipo S/L

Descrigio Lé o status do cartdo
SD.

Unidades N/D

Intervalo 0a2

Valor padrao | 0

g:;%:e Inteiro

Verséo inicial | M_01-06-03-000

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1688 Nao 8 bits Nao M_01-06-03-000

Descricao
Este parametro |é o status do cartdo SD.

Status Descrigao

0 Pronto —um cartdo SD esta inserido no drive e vocé pode ler e gravar no mesmo.

1 Somente leitura — um cartdo SD esta inserido no drive e a guia de protegéo contra
gravagodes no cartdo proibe gravagoes.

2 N&o inserido — um cartdo SD n&o esta inserido no drive.
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7.31 Parametros STO

Esta segao descreve os parametros STO.

7.31.1 STO.STATE . 474

473 Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.31.1 STO.STATE

7.31.1 STO.STATE

Tipo Parametro S/L

. Retorna o status do torque seguro
Descricéo .

desligado.

Unidades N/D
Intervalo 0a1
Valor padrdao | N/D
gg;ooge Inteiro
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 762 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

O STO.STATE retorna o status do torque seguro desligado.

1 - Torque seguro ligado (nenhuma falha de torque seguro desligado).
0 - Torque seguro desligado (falha de torque seguro desligado).

Topicos relacionados
1 Limites
0.1 Torque Seguro Desligado (STO)
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7.32 Parametros SWLS

Esta segdo descreve os parametros de SWLS.

7.32.1 SWLS.EN 476
7.32.2 SWLS.LIMITO . 477
7.32.3 SWLS.LIMITA L 478
7.32.4 SWLS.STATE .. 479
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7.32.1 SWLS.EN

Tipo Parametros NV

Descriggo Habilita e desabilita os interruptores de limite de curso do
software.

Unidades N/D

Intervalo 0a3

Valor padrao | 0

Tipode

daF;jos U8

Vertambém | DRV.MOTIONSTAT

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 764 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Este parametro habilita os interruptores de limite de curso do software. Os interruptores de
limite do software s6 estao ativos se o eixo estiver em posigao home.

Exemplo

Bit 0 = 0: Desabilita o SWLS.LIMITEO
Bit 0= 1: Habilita o SWLS.LIMITO

Bit 1= 0: Desabilita o SWLS.LIMIT1
Bit 1= 1: Habilitao SWLS.LIMIT1

Tépicos relacionados
1 Limites

1 Homing

Parédmetros HOME
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7.32.2 SWLS.LIMITO

Tipo Parametros NV
. Define a posi¢ao do interruptor de limite de curso do software como
Descrigéo 0
Unidades Unidade de posi¢éo
Intervalo -9.007.199.254.740.992 a2 9.007.199.254.740.991
Valor padrao | 0
Tipode
dados S64
Vertambém | UNIT.PROTARY (pagina487), UNIT.PLINEAR (pagina 485)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 607Dh/1 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 766 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este pardmetro define o registro de comparagao para o interruptor de limite do software como

0. Este valor pode ser o menor ou o maior registro do interruptor de limite do software,
dependendo da configuragao dos interruptores de limite do software. O interruptor que for
definido como maior € o interruptor de limite positivo; o outro interruptor se torna o interruptor de
limite negativo. Estes interruptores podem ser usados em acréscimo aos interruptores de limite
do hardware. Os interruptores de limite do software s6 estao ativos se o eixo estiver em
posicdo home. Para obter mais informagdes sobre 0 homing, consulte os Parametros HOME e
0 DRV.MOTIONSTAT.
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7.32.3 SWLS.LIMIT1

Tipo Parametros NV

Descricdo | Define a posicao do interruptor de limite de curso do software como 0.
Unidades Unidade de posi¢éo

Intervalo -9.007.199.254.740.992 a2 9.007.199.254.740.991

1.048.576,000 contagens, 16-bits (versdes de firmware M_01-02-00-000 e

V:(ch;;o superiores)

P 68.719.476.736 contagens (para a versao de firmware M_01-01-00-000)
Tipo de

dados S64

Vertambém | UNIT.PROTARY (pagina 487), UNIT.PLINEAR (pagina 485)

versdo M_01-00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 607Dh/2 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 770 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define o registro de comparagao para o interruptor de limite do software como

1. Este valor pode ser o menor ou o maior registro do interruptor de limite do software,
dependendo da configuragao dos interruptores de limite do software. O interruptor que for
definido como maior é o interruptor de limite positivo; o outro interruptor se torna o interruptor de
limite negativo. Estes interruptores podem ser usados em acréscimo aos interruptores de limite
do hardware. Os interruptores de limite do software s6 estao ativos se o eixo estiverem
posicdo home. Para obter mais informagdes sobre 0 homing, consulte os Parametros HOME e
o0 DRV.MOTIONSTAT.
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7.32.4 SWLS.STATE

Tipo Parametro S/L

Descriggo Lé o status real dos interruptores de limite do
software.

Unidades N/D

Intervalo 0a3

Valor padrao | 0

Tipode

daF;jos U8

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 774 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Este parametro I1&é o word do status dos interruptores de limite do software. O word do status
indica o resultado da comparagéo entre o registro de comparagao do interruptor de limite do
software e a posic¢ao real do circuito de posigao.

Exemplo

Bit 0 = 0: SWLS.LIMITO (pagina 477) nao esta ativo.
Bit 0= 1: SWLS.LIMITO esta ativo.

Bit 1 = 0: SWLS.LIMIT1 (pagina 478) ndo esta ativo.
Bit 1=1: SWLS.LIMIT1 esta ativo.

Os bits 2 a 7 ndo estdo em uso atualmente.

Topicos relacionados
1 Limites

1 Homing

Parametros HOME
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7.33 Parametros UNIT

Esta segao descreve os parametros de UNIDADE.

7.33.1 UNIT. ACCLINEAR . L 481
7.33.2 UNIT.ACCROTARY L 482
7.33.3 UNIT.LABEL .. L 483
7.33.4 UNIT.PIN L 484
7.33.5 UNIT.PLINEAR L 485
7.33.6 UNIT.POUT .. i 486
7.33.7 UNIT.PROTARY e 487

7.33.8 UNIT.VLINEAR 488
7.33.9 UNIT.VROTARY
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7.33.1 UNIT.ACCLINEAR

Tipo Parametros NV
Descrigcao Define as unidades de aceleracao/desaceleragéo linear.
Unidades N/D

Intervalo 0a3
Valor padrao | 0

Tipo de .
dados Inteiro

DRV.ACC (pagina 252), DRV.DEC (pagina 261), MOTOR.TYPE (pagina
401)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 776 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

UNIT.ACCLINEAR define o tipo de unidades para os parametros de aceleragao e
desaceleragao, quando o tipo do motor (MOTOR.TYPE (pagina 401)) for linear

0 [ [unidades personalizadas]/s?

1 | milimetros por segundo quadrado (mm/s?)
micrdmetros por segundo quadrado
(um/s2)

3 | Contagens de feedback/s?

2
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7.33.2 UNIT.ACCROTARY

Tipo Parametros NV

. Define as unidades de aceleracao/desaceleragao
Descricéo .

rotativas.

Unidades rpm/s, rps/s, graus/s? , [unidades personalizadas]/s?
Intervalo 0a3rmpm/s
Valor padrdo | O rpm/s
gg;ooge Inteiro
Vertambém | DRV.ACC (pagina 252), MOTOR.TYPE (pagina 401)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3659h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 778 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

UNIT.ACCROTARY define as unidades de aceleragao/desaceleragéo quando o tipo de motor
(MOTOR.TYPE (pagina 401)) for rotativo.

Tipo Descrigao

0 | rpm/s
1 | rps/s
2 | graus/s?
3

(unidades personalizadas)
/s2
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7.33.3 UNIT.LABEL

Tipo Parametros NV

. Define o nome definido pelo usuario para as unidades de posi¢ao definidas
Descrigéo -

pelo usuario.

Unidades N/D
Intervalo Maximo de 16 caracteres, sem espagos
Valo[ unidades personalizadas
padréo
Tipo de .
dados Sequéncia
Ver também | UNIT.PLINEAR (pagina 485), UNIT.POUT (pagina 486)
versao M_01-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao

Se vocé define uma unidade de posicao especial com UNIT.PLINEAR (pagina 485) e
UNIT.POUT (pagina 486), entdo, vocé pode dar a esta unidade um nome descritivo. Vocé pode
dar o nome que desejar, desde que o nome esteja limitado a 16 caracteres sem espago. A
etiqueta usada para velocidade e aceleragao estdo em acordo com esse nome descritivo.

Este parametro é apenas descritivo e nao influencia as fungdes internas do drive de nenhuma
forma.
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7.33.4 UNIT.PIN

Tipo Parametros NV
. Define IN da engrenagem para a conversdo da
Descricéo i
unidade.
Unidades Unidades do usuario

Intervalo 0a4.294.967.295
Valor padrao | 100

Tipode
dados
Vertambém | UNIT.POUT (pagina 486)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Inteiro

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

35CAh/0
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen 6092h/1
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 780 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

UNIT.PIN é usado em conjunto com o UNIT.POUT (péagina 486) para definir unidades de
aplicagao especificas. Este parametro € usado na conversao de unidades do drive da seguinte
forma:

o Paraposicao, este parametro define as unidades como [unidades personalizadas]
[rev.
o Paravelocidade, este parametro define as unidades como [unidades

personalizadas]/s.
o Paraaceleragao/desaceleragao, este parametro define as unidades como [unidades

personalizadas]/s2.
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7.33.5 UNIT.PLINEAR

Tipo Parametros NV
Descrigao Define as unidade de posicéo linear.
Unidades N/D

Intervalo Oa4
Valor padrao | 0

Tipo de .
dados Inteiro

PL.FB (pagina 434), PL.CMD (pagina 426), MOTOR.TYPE (pagina
401)

Versao inicial | M_01-00-00-000

Ver também

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 782 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

UNIT.PLINEAR define os tipos de unidade para os parametros de posi¢ao quando o tipo do
motor (MOTOR.TYPE) for linear.

0 | contagens de 32 bits
Milimetros (mm)
Micrémetros (um)

(PIN/POUT) por
revolugéo

contagens de 16 bits

Al W I~
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7.33.6 UNIT.POUT

Tipo Parametros NV

. Define a saida da engrenagem para a conversao de
Descricéo i

unidade.

Unidades Unidades do usuario.
Intervalo 0a4.294.967.295
Valor padrao | 20
gg;ooge Inteiro
Vertambém | UNIT.PLINEAR (pagina 485)
Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

35CBh/0
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen 6092h/2
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 784 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

UNIT.POUT é usado com UNIT.PIN (pagina 484) para definir unidades de aplicagéo
especificas em UNIT.POUT. Este parametro é usado na conversao de unidades do drive da
seguinte forma:

o Paraposicao, este parametro define as unidades como [unidades personalizadas]
[rev.
o Paravelocidade, este parametro define as unidades como [unidades

personalizadas]/s.
o Paraaceleragao/desaceleragao, este parametro define as unidades como [unidades

personalizadas]/s2.
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487

7.33.7 UNIT.PROTARY

Tipo Parametros NV
. .| Define as unidades de posigéo quando o tipo do motor MOTOR.TYPE (pagina
Descricéo )
401)) for rotativo.

Unidades | contagens, rad, graus, unidades personalizadas, contagens de 16 bits
Intervalo [0Oa4

Valor 4 contagens de 16 bits (para versdes de firmware M_01-02-00-000 e superiores)
padréo 0 contagens (para a versé&o de firmware M_01-01-00-000)

Tipo de .

dados Inteiro

:;?r:be'm PL.FB (pagina 434), PL.CMD (pagina 426), MOTOR.TYPE (pagina 401)
versao |\t 01.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3660h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 786 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

UNIT.PROTARY define as unidades de posi¢ao quando o tipo do motor (MOTOR.TYPE
(pagina 401)) for rotativo.

Valor Unidades

0 | contagens
radianos
graus
unidades

personalizadas
contagens de 16 bits

Al W IN]-
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7.33.8 UNIT.VLINEAR

Tipo Parametros NV
Descricado | Define as unidade de velocidade linear.
Unidades | N/D
Intervalo |0a3
Valor
~ 0
padréo
Tipode .
dados Inteiro
Ver VL.FB (pagina 513), VL.CMDU (pagina 510), VL.CMD (pagina 509),
também MOTOR.TYPE (pagina 401)
verséo | \_01-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 788 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

UNIT.VLINEAR define os tipos de unidade para os parametros de velocidade quando o tipo do
motor (MOTOR.TYPE (pagina 401)) for linear.

Tipo Descrigao

0 (unidades personalizadas) por
segundo

1 | Micrbmetros por segundo
2 | Milimetros por segundo
3 | Contagens por segundo
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7.33.9 UNIT.VROTARY

Tipo Parametros NV
. . | Define as unidades de posi¢ao quando o tipo do motor (MOTOR.TYPE (pagina
Descricéo )
401)) for rotativo.

Unidades | rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s

Intervalo Oa3
Valor

padréo 0rpm

Tipode .

dados Inteiro

Ver VL.FB (pagina 513), VL.CMDU (pagina 510), VL.CMD (pagina 509),
também MOTOR.TYPE (pagina 401)

Versdo |\ (1.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 365Fh/0 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 790 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descrigao
UNIT.VROTARY define as unidades de velocidade quando o tipo do motor MOTOR.TYPE)
for rotativo.

Valor Unidades

0 |rpm

1 |rps
2 | graus/s
3

(unidades personalizadas)
/s
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7.34 Parametros VBUS

Esta segao descreve os parametros de VBUS.

7.341 VBUS.OVFTHRESH . .. 491
7.34.2 VBUS.OVWTHRESH ... 492
7.34.3 VBUS.RMSLIMIT .. 493
7.34.4 VBUS.UVFTHRESH ... L 494
7.34.5 VBUS.UVMODE .. . L 495
7.34.6 VBUS.UVWTHRESH ... . L 496
7.34.7 VBUS.VALUE . 497
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7.34.1 VBUS.OVFTHRESH

Tipo Parametro S/L

Descrigao Lé onivel <_ja falha de
sobretenséo.

Unidades Vcc

Intervalo 0a900Vcc

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Inteiro

Vertambém | VBUS.UVFTHRESH

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 794 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
VBUS.OVFTHRESH Ié o nivel de falha de sobretenso para o barramento CC.
Esse valor ¢é lido pelo drive EEPROM e varia de acordo com o tipo do drive.
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7.34.2 VBUS.OVWTHRESH

Tipo Parametros NV

Descriggo Define o n[vel de tensao para a adverténcia de
sobretenséo.

Unidades Vcc

Intervalo 0a900Vcc

Valor padrdo | 0 Vcc (adverténcia desabilitada)

Tipode

daF;jos u16

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 796 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
Se ovalor do VBUS.VALUE exceder o VBUS.OVWTHRESH, uma adverténcia sera gerada.
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7.34.3 VBUS.RMSLIMIT

Tipo Parametro S/L

Descrigao Lé o limite para carga de capacitores de
barramento.

Unidades Vrms

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipo de .

dados Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 798 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Este parametro I1é o limite de carga de capacitores de barramento. Quando as cargas do
capacitor de barramento excederem esse limite, o drive gera a falha F503.

A carga do capacitor de barramento excessiva pode indicar uma fase de alimentacao de rede
desconectada.
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7.34.4 VBUS.UVFTHRESH

Tipo Parametro L/G

Descriggo Define o~n ivel da falha de
subtensao.

Unidades Vcc

Intervalo 90a420Vcc

Valor padrao | 90 Vcc

gg;ooge Inteiro

Vertambém | VBUS.OVFTHRESH

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 800 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
VBUS.UVFTHRESH define o nivel de falha de sobretensao do barramento CC.

O valor padrao ¢ lido pelo EEPROM, mas pode ser modificado pelo usuario e armazenado na
RAM do NV. Esse valor varia de acordo com o tipo de drive.
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7.34.5 VBUS.UVMODE

Tipo Parametros NV

Descriggo Indica o modo de subtensao
(SUBT).

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 1

gg;ooge Inteiro

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 802 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao
Este parametro indica o modo de subtensao (UV).

Quando 0 VBUS.UVMODE - 0, uma falha de subtensao é emitida sempre que o barramento
CC estiver abaixo do limiar de subtenséo.

Quando o VBUS.UVMODE = 1, uma falha de subtens&o € emitida sempre que o barramento
CC estiver abaixo do

limiar de subtens&o e o controlador tenta habilitar o drive (habilita o software ou hardware).
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7.34.6 VBUS.UVWTHRESH

Tipo Parametros NV

Descrigdo| Define o nivel de tens&o para a adverténcia de subtenséo.
Unidades | Vcc

Intervalo | 0a900 Vcc

10 volts acima do valor padrao do limiar de falha de subtensao

V:(;(:;o (VBUS.UVFTHRESH). O valor padréo do VBUS.UVFTHRESH depende do
P hardware.

Tipode

dados U16

ver VBUS.UVFTHRESH (pagina 494)

também : pag

Versao |\ 41.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 804 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao
Se o valor do VBUS.VALUE ficar abaixo do VBUS.UVWTHRESH, uma adverténcia sera
gerada.
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7.34.7 VBUS.VALUE

Tipo Parametro S/L

Descrigio Lé atensédo de barramento
CC.

Unidades Vcc

Intervalo 0a900Vcc

Valor padrdao | N/D

gg;ooge Flutuagao

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 361Ah/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 806 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O VBUS.VALUE |é a tensdo de barramento.
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7.35 Parametros CV

Esta segao descreve os parametros VL.

7.35.1 VL.ARPF1 A VL. ARPF4 . 499
7.35.2 VL.ARPQ1 A VL. ARPQ4 501
7.35.3 VL.ARTYPE1 A VL. ARTYPEA4 . i 503
7.35.4 VL.ARZF1 A VL. ARZFA4 L 504
7.35.5 VLAARZQ1 A VL. ARZQA .. 506
7.35.6 VL.BUSFF L 508
7.35.7 VL.CMDD 509
7.35.8 VL.CMDU . 510
7.35.9 VL.ERR . L 512
7.35.10 VL. FB o L 513
7.35.11 VL.FBFILTER ... 514
7.35.12 VL.FBSOURCE ... . 515
7.35.13 VL.FBUNFILTERED ... .. i 516
7.35.14 VL.FF 517
7.35.15 VL.GENMODE ... 518
7.35.16  VL.KBUSFF _ L 519
7.35. 47 VLKl 520
7.35.18 VL. KP 522
7.35.19 VL.KVFF 524
7.35.20 VL. LIMITN o 525
7.35.21 VL LIMITP 527
7.35.22 VL.LMJR 529
7.35.23 VL. THRESH ... 530
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7.35.1 VL.ARPF1 A VL.ARPF4

Tipo Parametro L/G
Define a frequéncia natural do polo (denominador) dos filtros antirressonancia

Descrigdo| (AR) 1, 2, 3, e 4; ativos somente nos modos de operagao 1 (velocidade) e 2
(posigao).

Unidades | Hz

Intervalo | 5a5.000 Hz

valor 1 500 Hz

padréo

Tipo de ~

dados Flutuagao
VL.ARPQ1 A VL.ARPQ4 (pagina 501), VL.ARZF1 A VL.ARZF4 (pagina 504),

Ver ) X . . .

também Define o Q do zero (numerador) do filtro antirressonéancia 1; ativo somente nos
modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao). (pagina 506)

Versao |\ 41.02-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
3406h/1 VL.ARPF1

EtherCAT COE e CANopen 34002 | VL.ARPF2 M_01-02-00-000
P 3406h/3 | VL.ARPF3 -

3406h/4 VL.ARPF4

E 64 Vers3o inicial do

Rede indice/Subindice . Atributos Sinalizado? .
bits? objeto

808 | VL.ARPF1
Modbus Foro |VLARPF2] o 326t |NZo M_01-03-00-000
S 2 |VLARPF3 -

814 VL.ARPF4

Descricao

VL.ARPF1 define a frequéncia natural do polo (denominador) do filtro de AR 1. Esse valor é FP
na fungao de transferéncia aproximada do filtro:

ARx (s8) = [s2/(2nFZ)2 +s/(Q22HFZ) + 11/ [s2/(2nFP)2 +s/(QP2HFP) + 1]

O seguinte diagrama de blocos descreve a fungéo do filtro AR; observe que AR1 e AR2 estéo
no ramo direto, enquanto AR3 e AR4 sao aplicados ao feedback:
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Erro de
velocidade
Circuito de = . Controle PI - Limites de
Posicao AR1 ARz Tl deVelocidade il Corrente
Feedback de
AR4 + ARG -— velocidade

AR1, AR2, AR3, e AR4 s&o usados no modo de velocidade e posi¢gao, mas estdo
desabilitados no modo de torque.

Funcéao de transferéncia de tempo discreta (aplicada a todos os filtros AR)

A compensacéo do circuito de velocidade é, na verdade, implementada como uma fungao
discreta de sistema de tempo digital no DSP. A fung&o de transferéncia de tempo continua é
convertida em um dominio de tempo discreto por um método de Euler reverso:

s ~ (1-z71)/t, onde t = 62.5 pus

Os polos sao pré-deformados para FP 0s zeros sao pré-deformados para FZ.
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7.35.2 VL.ARPQ1 A VL.ARPQ4

Tipo Parametro L/G

Define o Q do polo (denominador) do filtro antirressonancia (AR) 1; ativo
somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao).

Unidades | Nenhum
Intervalo | 0,2a20
Valor

Descrigéo

padrao 0.5

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver VL.ARPF1 A VL.ARPF4 (pagina 499), VL.ARZF1 A VL.ARZF4 (pagina 504),
também | VL.ARZQ1 A VL.ARZQ4 (pagina 506)

Versao |\ 41.02-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
3406h/5 VL.ARPQ1

3406h/6 | VL.ARPQ2
EtherCAT COE e CANopen M_01-02-00-000
3406h/7 | VL.ARPQ3

3406h/8 | VL.ARPQ4

E 64 Vers3o inicial do

Rede indice/Subindice . Atributos Sinalizado? .
bits? objeto

816 VL.ARPQ1
Modbus 818 VLARPQ2 Néo 32 bit N&o M_01-03-00-000
820 VL.ARPQ3 -

822 VL.ARPQ4

Descricao
VL.ARPQ1 define o Q (fator de qualidade) do polo (denominador) do filtro AR 1. Esse valor é

QP na fungao de transferéncia aproximada do filtro:

ARx (s) = [sZ/(2nFZ)2+s/<Q22nFZ) + 11/ [sz/(anP)2 +s/(QP2nFP) + 1]

O seguinte diagrama de blocos descreve a fungéo do filtro AR; observe que AR1 e AR2 estéo
no ramo direto, enquanto AR3 e AR4 sao aplicados ao feedback:
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Errode
velocidade le Pl d d
. ) o Contraole Pl de Limites de
Circuito de Posicio AR1 AR2 Velocidade Corrente
_ Feedback de
AR4 AR3 veloddade

AR1, AR2, AR3, e AR4 s&o usados no modo de velocidade e posi¢gao, mas estdo
desabilitados no modo de torque.

Funcéao de transferéncia de tempo discreta (aplicada a todos os filtros AR)

A compensacéo do circuito de velocidade é, na verdade, implementada como uma fungao
discreta de sistema de tempo digital no DSP. A fung&o de transferéncia de tempo continua é
convertida em um dominio de tempo discreto por um método de Euler reverso:

s ~ (1-z71)/t, onde t = 62,5 ps
Os polos sao pré-deformados para FP 0s zeros sao pré-deformados para FZ.
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7.35.3 VL.ARTYPE1 A VL.ARTYPE4

Tipo Parametros NV

Indica o método usado para calcular os coeficientes BiQuad; ativo somente em
modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao).

Unidades | N/D

Descrigéo

Intervalo |0
Valor

N 0
padréo
Tipode
dados U8
Ver
também N/D
Versao

s M_01-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
3405h/1 | VL.ARTYPE1

3405nh/2 | VL.ARTYPE2
3405h/3 | VL.ARTYPE3
3405h/4 VL.ARTYPE4

EtherCAT COE e CANopen

M_01-02-00-000

Versao inicial do
(o] o] =1 (o]

Rede indice/Subindice Atributos Sinalizado?

824 VL.ARTYPE1
Modbus 820 VL ARTYPEZ Néo 8 bit N&o M_01-03-00-000
828 VL.ARTYPE3 -

830 VL.ARTYPE4

Descricao

Esses parametros indicam o método usado para calcular os coeficientes biquad VL.ARPFX,
VL.ARPQX, VL.ARZFx e VL.ARZQx. Um valor de 0 indica que os coeficientes sao definidos
diretamente. Este pardmetro ndo tem efeito sobre o filtro em si, mas s6 é usado para
determinar os paradmetros de projeto originais. Atualmente, somente o valor de 0 é suportado.
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7.35.4 VL.ARZF1 A VL.ARZF4

Tipo Parametro L/G

. .| Define a frequéncia natural do zero (numerador) do filtro antirressonancia (AR) 1;
Descricéo| _,. : .

ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigéo).

Unidades | Hz
Intervalo | 5a5.000 Hz
valor 1 500 Hz
padréo
Tipo de ~
dados Flutuagao
Ver VL.ARPF1 A VL.ARPF4 (pagina 499),VL.ARPQ1 A VL.ARPQ4 (pagina 501),
também | VL.ARZQ1 A VL.ARZQ4 (pagina 506)
verséo | 1 01.02-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
3406h/9 VL.ARZF1

3406h/A | VL.ARZF2
3406h/B | VL.ARZF3
3406h/C | VL.ARZF4

EtherCAT COE e CANopen

M_01-02-00-000

E 64 Vers3o inicial do

Rede indice/Subindice . Atributos Sinalizado? .
bits? (o] o] =1 (o]

832 VL.ARZF1
Modbus 834 VLARZF2 N&o 32 bit N&o M_01-03-00-000
836 VL.ARZF3 -

838 VL.ARZF4

Descricao

VL.ARZF1 define a frequéncia natural do zero (denominador) do filtro AR 1. Esse valor é FZ na
fungao de transferéncia aproximada do filtro:

ARx (s) = [s?/ (ZHFZ) 2 +s/ (QZZHFZ) + 11/ [s?/ (21‘[FP) 2 +s/ (QP2HFP) + 1]

O seguinte diagrama de blocos descreve a fungéo do filtro AR; observe que AR1 e AR2 estéo
no ramo direto, enquanto AR3 e AR4 sao aplicados ao feedback:
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Erroda
velocidade le Pl d d
. . . Cortrole Pl de Limites de
Circuito de Posigio AR1 AR2 Vielocidade Comente
P Feedback de
AR4 AR3 veloddade

AR1, AR2, AR3, e AR4 sao usados no modo de velocidade e posigao, mas estao
desabilitados no modo de torque.

Funcao de transferéncia de tempo discreta (aplicada a todos os filtros AR)

A compensacéo do circuito de velocidade €, na verdade, implementada como uma fungao
discreta de sistema de tempo digital no DSP. A fung&o de transferéncia de tempo continua é
convertida em um dominio de tempo discreto por um método de Euler reverso:

s=(1-z”")/t, ondet=62,5ps
Os polos sao pré-deformados para FP os zeros sdo pré-deformados para FZ.
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7.35.5 VL.ARZQ1 A VL.ARZQ4

Tipo Parametro L/G

. .| Define 0 Q do zero (numerador) do filtro antirressonancia 1; ativo somente nos
Descricéo ) L

modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao).

Unidades | N/D
Intervalo | 0,1a5
Valo[ 05
padréo
Tipo de ~
dados Flutuagao
Ver VL.ARPF1 A VL.ARPF4 (pagina 499), VL.ARPQ1 A VL. ARPQ4 (pagina 501),
também | VL.ARZF1 A VL.ARZF4 (pagina 504)
Versao | \1 01-02-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

Versao inicial do objeto

indice/Subindice

EtherCAT COE e CANopen

M_01-02-00-000

Versao inicial do
objeto

3406h/D VL.ARZQ1
3406h/E VL.ARZQ2
3406h/F VL.ARZQ3
3406h/10 VL.ARZQ4
E 64

. .. -

bits? Atributos Sinalizado?
Nao 32 bit Nao

M_01-03-00-000

Rede indice/Subindice
840 VL.ARZQ1
Modbus 842 VL.ARZQ2
844 VL.ARZQ3
846 VL.ARZQ4
Descricao

VL.ARZQ1 define o Q (fator de qualidade) do zero (numerador) do filtro AR 1. Esse valor é o QZ

na fungao de transferéncia aproximada do filtro:

ARl (s) = [sz/(ZHFZ)2+S/(QZ2HFZ) + 11/ [sz/(21'[FP)2 +s/(QP2nFP) + 1]

O seguinte diagrama de blocos descreve a fungdo do filtro AR; observe que AR1 e AR2 estédo

no ramo direto, enquanto AR3 e AR4 sao aplicados ao feedback:
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Erode
velocidade e Pl d d
" ) - Controle Plde Lirmites de
Circuito de Posigio AR1 AR2 Veloridade Comente
" Feedback de
AR4 AR3 veloddade

AR1, AR2, AR3 e AR4 sao usados no modo de velocidade e posicdo, mas estao desabilitados
no modo de torque.

Funcao de transferéncia de tempo discreta (aplicada a todos os filtros AR)

A compensacéo do circuito de velocidade é, na verdade, implementada como uma fungao
discreta de sistema de tempo digital no DSP. A fungdo de transferéncia de tempo continua é
convertida em um dominio de tempo discreto por um método de Euler reverso:

s ~ (1-z71)/t, onde t = 62,5 pus.
Os polos sao pré-deformados para FP 0s zeros sao pré-deformados para FZ.
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7.35.6 VL.BUSFF

Tipo Parametro S/L

Exibe o valor de controle antecipado do circuito de velocidade injetado pelo
fieldbus; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posi¢ao).

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s, rad/s
Linear: contagens/s, mm/s, um/s, (unidades personalizadas)/s
Intervalo | 0,0 a VL.LIMITP (pagina 527)

Valor

Descrigéo

Unidades

padrao 0.0

Tipo de ~

dados Flutuagao

ver VL.FF (pagina 517), VL.KBUSFF (pagina 519)
também ' Pag S Pag
Versao |\ 41.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 60B1h/0 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice = o Atributos SIAllIoT e

bits? do objeto
word menos . M_01-03-00-

Modbus | 848

significativo de 32 bits 000
Descricao
Este parametro exibe o valor do controle antecipado do circuito de velocidade injetado pelo
fieldbus.

Kollmorgen™ | Agosto de 2012

508




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.35.7 VL.CMD

7.35.7 VL.CMD

Tipo Parametro S/L
. .| Lé o comando de velocidade real; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade)
Descricéo .
e 2 (posicao).

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s, rad/s
Linear: contagens/s, mm/s, um/s, (unidades personalizadas)/s
Intervalo | N/D

Valor

Unidades

padréo N/D

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver VL.FB (pagina 513), VL.CMDU (pagina 510), VL.LIMITP (pagina 527),
também | VL.LIMITN (pagina 525)

Versao |\ 41.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 606Bh/0 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice = o Atributos SIAllIoT e

bits? do objeto

word menos . M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Modbus | 850

Descricao

VL.CMD retorna o comando de velocidade real como é recebido na entrada do circuito de
velocidade apds todos os limites de velocidade (como VL.LIMITN (pagina 525) e VL.LIMITP
(pagina 527)). Consulte o diagrama de projeto do circuito de velocidade para obter mais
detalhes.
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7.35.8 VL.CMDU

Tipo Parametro L/G
. .| Define o comando de velocidade do usuario; ativo somente nos modos de op 1
Descricéo i L .
(velocidade) e 2 (posicéo).
Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)
Unidades . . .
Rotativo: rpm, rps, graus/s, unidades personalizadas/s, rad/s
Linear: contagens/s, mm/s, ym/s, unidades personalizadas/s
Rotativo
-15,000.000 a 15.000,000 rpm
-250,000 a 250,000 rps
-90000.000 a 90000,000 graus/s
-1250,000 a 1250.000 unidades personalizadas/s
Intervalo |-1570.796 a 1570,796 rad/s
Linear
-1,073,741,824,000.000 a 1.073.741.824.000,000 contagens/s
-8.000.000 a 8,000.000 mm/s
-8,000,000.000 a 8.000.000,000 um/s
-1,250.000 a 1.250,000 unidades personalizadas/s
Valor
~ 0
padrao
Tipo de ~
dados Flutuagao
Ver VL.FB (pagina 513), VL.CMD (pagina 509), DRV.OPMODE (pagina 284),
. DRV.CMDSOURCE (pagina 258), VL.LIMITN (pagina 525), VL.LIMITP (pagina
também
527)
Verséo |\ 01-00-00-000
inicial -

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen

60FFh/0 M_01-00-00-000

Modbus | 852

Rede indice/Subindice =6 Atributos Sinalizado? VB D ek

bits? do objeto
word menos . M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Descricao

Kollmorgen™ | Agosto de 2012

510




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.35.8 VL.CMDU

VL.CMDU define o comando de velocidade do usuario.

Quando o DRV.OPMODE (pagina 284) é definido como 1 (circuito de velocidade) e o
DRV.CMDSOURCE (pagina 258) é definido como 0 (canal TCP/IP), a configuragao deste
valor quando o drive estiver habilitado levara o drive a se rotacionar na velocidade necessaria.
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7.35.9 VL.ERR

Informacgéao geral

Tipo Parametro S/L
. Define o erro de velocidade; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2
Descrigéo (posicao)

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
Unidades Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s, rad/s

Linear: contagens/s, mm/s, um/s, (unidades personalizadas)/s

Intervalo N/D

Valor N/D

padréo

Tipo de ~

dados Flutuacao

ver VL.CMD (pagina 509), VL.FB (pagina 513)
também ' pag o pag
versdo M_01-00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

3407h/4
Et:ﬁﬁ)g COEe M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E - Atributos Sinalizado? Versa<.> inicial
bits? do objeto
. word menos . M_01-03-00-
Modbus | 854 Sim significativo de 32 bits Sim 000

Descricao

VL.ERR define o erro de velocidade. E calculado no circuito de velocidade como a diferenca
entre 0 VL.CMD (pagina 509) e VL.FB (pagina 513).
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7.35.10 VL.FB

Tipo Parametro S/L
. .| Lé ofeedback de velocidade; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2
Descrigéo (posicdo)

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s, rad/s
Linear: contagens/s, mm/s, um/s, (unidades personalizadas)/s
Intervalo | N/D

Valor

Unidades

padréo N/D

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver L
também VL.CMDU (pagina 510)
Versao |\ 41.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
EtherCAT COE e 3618h/0
CANopen 606Ch/0

M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice =6 Atributos Sinalizado? VB D ek

bits? do objeto
word menos . M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Modbus | 856

Descricao

VL.FB retorna o feedback de velocidade como ele foi recebido no circuito de velocidade, apos
passar pelos Filtros 3 e 4.
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7.35.11 VL.FBFILTER

Tipo Parametro S/L

Filtra o valor de VL.FB (pagina 513) ativo somente nos modos de op 1
(velocidade) e 2 (posicao).

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
Unidades | Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s, rad/s

Linear: contagens/s, mm/s, ym/s, (unidades personalizadas)/s

Intervalo N/D

Descrigéo

Valo[ N/D

padréo

Tipo de ~

dados Flutuacao

ver VL.FB (pagina 513)
também ’ pag
Verséo |\ 41:00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3407h/1 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice = 2% Atributos ST et e 2 e

bits? do objeto
word menos . M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Modbus | 858

Descricao
Este parametro retorna o mesmo valor como o VL.FB (pagina 513), filtrado por um filtro de 10.
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7.35.12 VL.FBSOURCE

Tipo Parametros NV
Define a fonte do feedback para o circuito de velocidade; ativo somente nos
modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao).

Unidades | N/D
Intervalo |0a1
Valor

Descrigéo

padréo 0

Tipode .

dados Inteiro

Ver , .
também PL.FBSOURCE (pagina 435)
Versao |\ 41.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 860 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Este parametro define a fonte do feedback a ser usada pelo circuito de velocidade. Um valor de
0 seleciona o feedback primario e 1 seleciona o feedback secundario.
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7.35.13 VL.FBUNFILTERED

Tipo Parametro S/L
Descrigao Lé o feedback de velocidade.
Depende de UNIT.VROTARY ou UNIT.VLINEAR, UNIT.ACCLINEAR

Unidades Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s, rad/s
Linear: contagens/s, mm/s, um/s, (unidades personalizadas)/s

Intervalo N/D

Valor padrdao | N/D

Tipo de =

dados Flutuagao

Vertambém | VL.FB (pagina 513), VL.FBFILTER (pagina 514)
Versao inicial | M_01-03-06-000

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1690 Sim 64 bits | Sim M_01-06-03-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D
Descricao
VL.FBUNFILTERED Ié o feedback de velocidade bruta antes que algum filtro afete o valor
desse feedback.
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7.35.14 VL.FF

Tipo Parametro S/L

Exibe o valor de controle antecipado do circuito de velocidade; ativo somente
nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao).

Depende de UNIT.ACCROTARY (pagina 482) ou UNIT.ACCLINEAR (pagina
481)

Rotativo: rpm, rps, graus/s, (unidades personalizadas)/s, rad/s
Linear: contagens/s, mm/s, um/s, (unidades personalizadas)/s
Intervalo | 0aVL.LIMITP (pagina 527)

Valor

Descrigéo

Unidades

padréo 0

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver .
também VL.KBUSFF (pagina 519)
Versao |\ 41.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

Rede indice/Subindice = o3 Atributos Sihallzedo? b el

bits? do objeto
word menos . M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Modbus | 862

Descricao
Este pardmetro exibe o valor do controle antecipado geral do circuito de velocidade.
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7.35.15 VL.GENMODE

Tipo Parametros NV

Seleciona o modo de geragao de velocidade (observador, d/dt); ativo somente
nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao).

Unidades | N/D
Intervalo |0a1
Valor

Descrigéo

padréo 0

Tipode .

dados Inteiro

Ver

também N/D

Versao |\ 41.00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 864 Né&o 16 bit Né&o M_01-03-00-000

Descricao
Este pardmetro € usado para selecionar o modo gerador de velocidade.
Modo Descrigao

d/dt modo: O derivativo do &ngulo mecanico do drive é alimentado por um filtro passa-
baixa de primeira ordem.

1 | Modo observador de Luenberger

0
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7.35.16 VL.KBUSFF

Tipo Parametro L/G

Define o valor de ganho do controle antecipado de aceleragao do circuito de
velocidade; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posi¢ao).

Unidades | NA
Intervalo | 0,0a2,0
Valor

Descrigéo

padrao 0.0

Tipo de ~

dados Flutuagao

Ver ..
também VL.BUSFF (pagina 508)
Versao |\ 41.00-00-000

inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto
EtherCAT COE e

CANopen 3407h/3 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 866 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este pardmetro define o ganho para a aceleragéo antecipada (um derivativo de segunda escala
do comando de posigao é adicionado ao valor do comando de velocidade).

O valor nominal antecipado pode ser multiplicado pelo valor de ganho.
Isso s6 tera efeito ao usar o modo de posigdo (DRV.OPMODE (pagina 284) = 2).
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7.35.17 VL.KI

Tipo Parametros NV
. .| Define o ganho integral do circuito de velocidade para o controlador PI; ativo
Descricéo ) .
somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao).
Unidades | Hz
Intervalo | 0a1.000 Hz
Valor 160 Hz
padréo
Tipo de ~
dados Flutuagao
ver VL.KP (pagina 522)
também ' pag
Versao | \1 1-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 354Dh/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 868 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O VL.KI define o ganho integral do circuito de velocidade.

Um fator de 21t € incluido no tempo do calculo, portanto, um circuito de velocidade Pl com um
erro constante de 1 rps onde o VL.KI é definido como 160 e o VL.KP (pagina 522) é definido
como 1, tera (1000/160)*21T ms para aumentar o ganho para 1. Logo, o ganho total é 2 neste
tempo (consulte a estrutura do circuito de velocidade abaixo).

Estrutura do Circuito de Velocidade
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VL.CMD

‘-’1L-K1' VLKP >
ra

YL.CMD 2 »

VL.FB
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7.35.18 VL.KP

Tipo Parametros NV

Define o ganho proporcional do circuito de velocidade para o controlador PI; ativo
somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posigao).

Unidades | A/(rad/seg)

Intervalo | 0,001 a2.147.483,008

Valor
padréo
Tipode
dados
Ver
também

Versao
inicial

Descrigéo

1

Flutuagao

VL.KI (pagina 520)

M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3548h/0 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 872 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O VL.KP define o ganho proporcional do circuito de velocidade.
A largura de banda do circuito de velocidade idealizada em Hz é:
Motor rotativo:

Largura de banda (Hz) = VL.KP *Kt/ @2m*J )

Onde:

Kt= constante de torque do motor, em unidades de Nm/Arms

Jm = inércia do motor, em unidades de kg*m?

Motor linear:

Largura de banda (Hz) = VL.KP * Kt/ (Passo do Motor (mm)*J )
Onde:

Kt= constante de torque do motor, em unidades de Nm/Arms

J = inércia do motor, em unidades de kg
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523

O drive usa 0 mesmo circuito de controle para os motores rotativo e linear. As unidades do
VL.KP estdo em Arms /(rad/s). Se vocé deseja ajustar para unidades de Arms/(mm/s), entao,
deve converter as unidades manualmente.

O diagrama abaixo mostra como os motores lineares sdo implementados no nivel do circuito
de controle.

MODELO DE CIRCUITO DE CONTROLE DO MOTOR LINEAR BASICO
(Exemplo de Unidades do Usuario de Comando/Feedback definidec em mmi's)

N/Kg = mis? 3 m/s mm/s
> if

M

Rad/s Arms

WVL.ERR VLFB
(mm/s) Para Rad/s VL KP K 11 Integrador Para Unidades (mr-n.l"s}
De Unidades do Usuario  Arms/(rad/s) M/Arms 1/(kg) do Usuario
2*Pi / Passo do Motor(mm) mm/s (x 1000)

Os blocos vermelhos s&o automaticamente manuseados ao nivel do drive.

21 radianos é o linear equivalente de uma revolugdo mecanica completa de um motor rotativo -
e éigual ao MOTOR.PITCH de um motor linear.

Exemplo
Para converter o VL.KP = 0,320 Arms/(rad/s) para Arms/(mm/s), onde o MOTOR.PITCH ¢é 32
mm:

VL.KP = 0,320 Arm /rad/s * (21T rad / 32mm MOTOR.PITCH)
VL.KP 0,32 * 2m / 32 = 0.063 Arms / (mm/s)
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7.35.19 VL.KVFF

Tipo Parametro L/G

Define o valor de ganho do controle antecipado de velocidade do circuito de
velocidade; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2 (posi¢ao).

Unidades | NA
Intervalo | 0,0a2,0
Valor

Descrigéo

padrao 0.0

Tipo de ~

dados Flutuagao

ver VL.FF (pagina 517)
também - pag
Versao | \1 1-00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

3407h/2
EtherCAT COE e M_01-00-00-000
CANopen 354Bh/0
Rede Indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 874 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define o ganho para a velocidade antecipada (um derivativo do comando de
posicéoe é adicionado ao valor do comando de velocidade). O valor nominal antecipado pode
ser multiplicado por este valor de ganho.

Este pardmetro s6 é usado no modo de posi¢éo (DRV.OPMODE (pagina 284) = 2).
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7.35.20 VL.LIMITN

Tipo Parametros NV

Define o menor limite de velocidade; ativo somente nos modos de op 1
(velocidade) e 2 (posicao).

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
Unidades | Rotativo: rpm, rps, graus/s, unidades personalizadas/s, rad/s

Linear: contagens/s, mm/s, um/s, unidades personalizadas/s
Rotativo:

-15.000.000 a 0,000 rpm

-250,000 a 0,000 rps

-90.000.000 a 0,000 graus/s

-1.250,000 a 0,000 unidades personalizadas/s

Intervalo | -1570,796 a 0,000 rad/s

Linear:

-1.073.741.824.000,000 a 0,000 contagens/s
-250.000*"MOTOR.PITCH (pagina 393) a 0,000 mm/s
-250,000.000*MOTOR.PITCH (pagina 393) a 0,000 um/seg
-1.250,000 a 0,000 unidades personalizadas/s

Descrigéo

Rotativo:
-3.000,000 rpm
-50,000 rps
-18.000,002 graus/s
-250.000 (unidades personalizadas)/s
Valor
~ -314,159 rad/s
padréo i
Linear:
-0,050 contagens/s
-50*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/s
-50.000,004*MOTOR.PITCH um/seg
-250.000 unidades personalizadas/s
Tipo de =
dados Flutuagao
ver VL.LIMITP (pagina 527), VL.CMD (pagina 509)
também ' pag T pag
Versdo |\ (1.00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3623h/0 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice = o3 Atributos SihallZedo? b el

bits? do objeto
word menos . M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Modbus | 876

Descricao
VL.LIMITN define o limite negativo do comando de velocidade.

Se a entrada para o circuito de velocidade € menor que o VL.LIMITN, entdo, o comando de
velocidade real VL.CMD (pagina 509) é limitado ao valor do VL.LIMITN.

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 526




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.35.21 VL.LIMITP

7.35.21 VL.LIMITP

Tipo Parametros NV

Define o maior limite de velocidade; ativo somente nos modos de op 1
(velocidade) e 2 (posicao).

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
Unidades | Rotativo: rpm, rps, graus/s, unidades personalizadas/s, rad/s

Linear: contagens/s, mm/s, um/s, unidades personalizadas/s
Rotativo:

0,000 a 15.000,000 rpm

0,000 a 250,000 rps

0,000 a 90.000,000 grau/s

0,000 a 1.250,000 unidades personalizadas/s

Intervalo | 0,000 a 1570,796 rad/s

Linear:

0,000 a 1.073.741.824.000,000 contagens/s

0,000 a 250,000*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/seg

0,000 a 250.000,000*MOTOR.PITCH (pagina 393) um/s

0,000 a 1.250,000 unidades personalizadas/s

Descrigéo

Rotativo:
3.000,000 rpm
50,000 rps
18.000,002 graus/s
250.000 (unidades personalizadas)/s
Valor
~ 314,159 rad/s
padréo ]
Linear:
0,050 contagens/s
50.000*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/seg
50.000,004*MOTOR.PITCH um/seg
250.000 unidades personalizadas/s
Tipo de =
dados Flutuagao
ver VL.LIMITN (pagina 525), VL.CMD (pagina 509)
também ' pag T pag
Versdo |\ (1.00-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3622h/0 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice = o3 Atributos SihallZedo? b el

bits? do objeto
word menos ~ M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Modbus | 878

Descricao
VL.LIMITP define o limite positivo do comando de velocidade.

Se a entrada para o circuito de velocidade é maior que o VL.LIMITP, entdo, o comando de
velocidade real VL.CMD (pagina 509) é limitado ao valor do VL.LIMITP.
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7.35.22 VL.LMJR

Tipo Parametros NV
Define a relagdo do momento de carga estimada de inércia relativa para o

Descrigdo | momento de inércia do motor; ativo somente nos modos de op 1 (velocidade) e 2
(posigao).

Unidades | NA

Intervalo | 0a100,0

Valor

padréo 0

g;%%:e Flutuagao

Ver L FF (pagina 354)

também

I\r’fcrls;l‘o M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP v

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 880 Nao 32 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Este pardmetro € usado no calculo interno do valor de ganho da realimentagéo da aceleragao
do circuito de corrente.
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7.35.23 VL.THRESH

Tipo

Parametros NV

Descrigéo

Define o valor de falha de excesso de velocidade; ativo somente nos modos de
op 1 (velocidade) e 2 (posig¢ao).

Unidades

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
Rotativo: rpm, rps, graus/s, unidades personalizadas/s, rad/s
Linear: contagens/s, mm/s, ym/s, unidades personalizadas/s

Intervalo

Rotativo:

0,000 a 15,000.000 rpm

0,000 a 250.000 rps

0,000 a 90.000,000 graus/s

0,000 a 1,250.000 unidades personalizadas/s

0,000 a 1,570.796 rad/s

Linear:

0.000 a 1.073.741.824.000,000 contagens/s

0.000 a 250,000*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/s
0,000 a 250.000,000*MOTOR.PITCHMOTOR.PITCH (pagina 393)um/s
0,000 a 1,250.000 unidades personalizadas/s

Valor
padréo

Rotativo:

3.600 rpm

60 rps

21.600,000 graus/s

300.000 unidades personalizadas/s
376,991 rad/s

Linear:

0,060 contagens/s

60.000*MOTOR.PITCH (pagina 393) mm/s
60.000,04*MOTOR.PITCHMOTOR.PITCH (pagina 393)um/s
300.000 unidades personalizadas/s

Tipode
dados

Flutuagao

Ver
também

VL.CMD (pagina 509), VL.CMDU (pagina 510)

Versao
inicial

M_01-00-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede
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indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3627h/0 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice = o3 Atributos SihallZedo? b el

bits? do objeto
word menos . M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Modbus | 888

Descricao

VL. THRESH define o limiar para a velocidade excessiva onde uma falha de excesso de
velocidade é gerada.

O valor é considerado como um valor absoluto, portanto, aplica-se as velocidades negativa e
positiva.

Exemplo

VL.THRESH ¢é definido como 600 rpm. Uma velocidade (VL.FB (pagina 513)) de 700 rpm ira
gerar uma falha de excesso de velocidade.

531 Kollmorgen™ | Agosto de 2012




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.36 Parametros VM

7.36 Parametros VM

Esta segdo descreve os parametros VM.

7.36.1 VM.AUTOSTART
7.36.2 VM.ERR i 534

7.36.3 VM.INTRTIMER .. 536
7.36.4 VM. RESTART 537
7.36.5 VM. START 538
7.36.6 VM. STATE . 539
7.36.7 VM. STOP . L 540

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 532




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.36.1 VM.AUTOSTART

7.36.1 VM.AUTOSTART

Tipo L/G

VM.AUTOSTART especifica se o programa no
Descrigao | AKD BASIC inicia ou ndo a execugao automatica
quando a alimentagéo CA é aplicada.

Unidades |nenhuma
Intervalo |0a1

Valor

~ 0
padréo
Tipo de .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1152 Né&o 32 bit Né&o M_01-05-11-000

Descricao

O VM.AUTOSTART especifica se o programa no AKD BASIC inicia ou ndo a execugao
automatica quando a alimentagao CA ¢ aplicada.

¢ 0= 0 programa nao inicia automaticamente
e 1= 0 programa inicia automaticamente

Definao VM.AUTOSTART como 0 ou 1 no terminal no WorkBench e execute um NVSave.
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7.36.2 VM.ERR

Tipo L/G

Descrigcao Indica o que causou o Erro de tempo de execugao mais recente.
Unidades TBD

Intervalo TBD

Valor padrao | TBD

Tipo de
dados

Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versio inicial do objeto
Modbus | 1162 Nao 32 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

Erros no tempo de execugao sdo causados pelo programa em execugéo no AKD BASIC que
tenta fazer algo que néo é permitido. Por exemplo, erros no tempo de execug&o ocorrem
quando vocé tenta gravar um valor que € muito alto ou muito baixo para uma variavel particular.
Tentamos capturar o maximo de erros possiveis quando o programa esta compilado, mas
alguns erros so6 sao detectados quando o programa esta sendo executado.

Determina o problema particular que causou o Erro de tempo de execugao (Falha F4)
procurando no valor da variavel VM.ERR. Usa a Janela de variaveis para encontrar o valor de
VM.ERR.

A tabela abaixo mostra o que cada valor do VM.ERR significa.

Valor de VM.ERR Erro causado por:

801 Dividir por zero.

802 Estouro de pilha.

803 Memodria insuficiente.

804 Nenhum tratador de interrupgéo definido.
805 Interromper erro.

806 Extensdo maxima do comprimento da cadeia de caracteres excedida.
807 Estouro da cadeia de caracteres.

808 Matriz fora dos limites

809 Recurso nao suportado.

810 Erro interno de firmware/hardware.

812 Parametro ndo suportado.

813 Erro de acesso do parametro.

814 Dados ndo encontrados.

815 Dados invalidos.

816 Dados muito altos.

817 Dados muito baixos.

818 Tipo de parametro fora do intervalo.

819 Dados néo divisivel por 2.

820 Configuragdo do médulo em posigao invalida.
821 Nao é possivel ler a partir do comando.
823 Habilitar drive primeiro.

824 DRV.OPMODE deve ser 2 (posigao).
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Valor de VM.ERR Erro causado por:
825 DRV.CMDSOURCE deve ser 5 (programa).
826 Nao é possivel executar durante um movimento.
827 Gravagao para o parametro somente leitura.

828 Desabilitar drive primeiro.
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7.36.3 VM.INTRTIMER

Tipo L/G
Define o numero de milissegundos antes do
INTR.TIMER ser executado apés ser chamado.

Unidades |Milésimos de segundo
Intervalo | 100 a 1.000.000.000

Descrigao

Valor

padréo

Tipode .

dados Inteiro
Descricao

Define o numero de milissegundos antes do INTR.TIMER ser executado apés ser chamado. O
timer de tempo real é redefinido cada vez que o INTR.TIMER = 1. O VM.INTRTIMER pode ser
alterado na Rotina de servigo de interrupgao do timer. Para evitar problemas de tempo de
execucao, os usuarios precisam manter o Timer ISR pequeno (deve ser menor que o
VM.INTRTIMER).

Exemplo

'This program turns Output 1 on for 5 seconds after
'Input 5 goes high
———————————————— Main Program —--——-——-——-—-——-—-—-—-—-—-——

Main
'Enable interrupt to trigger when input 5 goes high
INTR.DINSHi = 1
'set interrupt timer for 5 seconds (5000 msec)
VM. INTRTIMER = 5000
While 1: Wend 'Wait for something to happen
End Main
| commmmommooommm= Interrupt Routines --—-————----—-—-——-
Interrupt DINSH1

DOUT1.STATEU = 1 'Turn output 1 on
'Turn on TIMER Interrupt (it will trigger after 5000 msec)
INTR.TIMER = 1
INTR.DINS5Hi = 1 'Re-enable Interrupt For Input 5
End Interrupt
Interrupt TIMER
DOUT1.STATEU = 0 'Turn output 1 off
End Interrupt

Topicos relacionados
Interrupt {Source} (pagina 372)
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7.36.4 VM.RESTART

Tipo Comando
Descricio Faz com que a execugao do programa comece novamente a partir do inicio do
¢ programa.

Unidades N/D
Intervalo N/D
Valor

padréo N/D
Tipode
dados N/D

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1154 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

Faz com que a execugdo do programa comece novamente a partir do inicio do programa.
Restart € a Unica forma de sair de uma rotina de manipulador de erro. Todas as interrupgoes,
instrucoes WHEN ou loops em andamento seréo abortadas.

(o] LISV 1. Tel O VM.RESTART néo limpa as variaveis de programa do usuario ou altera
sozinho quaisquer variaveis do programa, quaisquer variaveis predefinidas,
ou tém qualquer efeito no movimento de motor.

Topicos relacionados
VM.START | VM.STOP
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7.36.5 VM.START

Tipo Comando
. . |Inicia a execugao do programa se ele tiver
Descricao| .
sido parado.

Unidades |N/D
Intervalo |N/D
Valor

padréo N/D
Tipode
dados N/D

Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1156 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

O VM.START inicia a execugao do programa. Ou se a execugao do programa foi parada com o
VM.STOP, o0 VM.START inicia o programa no ponto que foi parado.

(o115 {P . Tol F sta palavra-chave é executada quando o icone continuar é pressionado na
exibicdo do programa.

Topicos relacionados
VM.STOP (pagina 540) | VM.RESTART (pagina 537)
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7.36.6 VM.STATE

Tipo S/L
Descrigao Retorna o estado da Maquina Virtual do AKD .
Unidades N/D

Intervalo 0a5
Valor padrao | Nenhum
Tipo de .
dados Inteiro

Verséo inicial | M_01-00-00-000

Descricao

O VM.STATE contém o estado da Maquina Virtual. Os valores numéricos a seguir
correspondem aos seguintes estados.

0. Programa valido esta sendo executado no momento.

1. N&o ha nenhum programa valido no drive.

2. Existe programa valido, ndo sendo executado no momento, mas pronto para ser
executado.

Programa valido foi concluido.

O programa encontrou erro no tempo de execugao.

5. O programa é invalido (p.ex. CRC incorreto).

> ow
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7.36.7 VM.STOP

Tipo Comando
Descricao Para a execugéo do programa
Unidades N/D

Intervalo N/D
Valor padrao |N/D
Tipo de

dados N/D

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versdo inicial do objeto
Modbus | 1160 Nao Comando|Nao M_01-05-11-000

Descricao

O VM.STOP para a execugéao do programa. Use o VM.START para iniciar a execugao do
programa no ponto do programa que o VM.STOP foi comandado.

Topicos relacionados
VM.START (pagina 538)
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7.37 Parametros WHEN

Esta segao descreve os parametros WHEN.

.37 WheN L 542
7.37.2 WHEN.DRVHANDWHEEL ... 544
7.37.3 WHEN.DRVTIME . 545
7.37.4 WHEN.FBIMECHPOS . . 546
7.37.5 WHEN.FB3P . . 547
7.37.6 WHEN.PLCMD .. 548
7.37.7 WHEN.PLFB L 549
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7.37.1 When

Tipo Instrucéo
Ainstrugdo WHEN é usada para respostas muito rapidas a determinadas
condicbes de entrada.

Unidades |N/D
Intervalo N/D
Valor

Descrigéo

padréo N/D

Tipode

dados N/D

verséo | g

inicial
Descricao

A instrugdo WHEN é usada para respostas muito rapidas a determinadas condi¢des de
entrada. Apds encontrar e executar uma instrugdo When, a execugao do programa espera até
que a condi¢do especificada seja satisfeita . Quando a condigdo é satisfeita, a agao when é
executada imediatamente e o programa continua na proxima linha apés a instrugdo When. A
sintaxe & da seguinte forma:

When when-condition, when-action

As tabelas seguintes listam as possiveis condigdes e acées when

Condicoes do When

PL.FB < valor

PL.FB > valor

PL.CMD < valor

PL.CMD > valor
DRV.HANDWHEEL < valor
DRV.HANDWHEEL > valor
DRV.TIME > valor
DIN1.STATE=00u1
DIN2.STATE=00u1
DIN3.STATE=00u1
DIN4.STATE=00u1
DIN5.STATE=00u1
DIN6.STATE=00u1
DIN7.STATE=00u1
FB3.P < valor

FB3.P > valor
MOVE.MOVING=0o0u1
MOVE.INPOSITION =0ou1

Acoes When
Continuar
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Acoes When
DOUT1.STATEU =00u 1
DOUT2.STATEU=00u1
EGEAR.RATIO = valor
MOVE.ABORT
MOVE.GOABS
MOVE.GOREL
MOVE.GOVEL
MOVE.GOABSREG
MOVE.GORELREG
MOVE.GOUPDATE
MOVE.GOHOME

As interrupgdes estao ativas e serao atendidas durante a execugéo de uma instrugao When. A
execugao de uma rotina de servigo de interrupgcao nao afetara a rapidez com que a agao when é
executada apds uma condicao when estar satisfeita.

A condigdo When é verificada a cada 250 microssegundos. No instante (dentro de 250
microssegundos) em que a condigdo when é satisfeita, os valores das seguintes variaveis séo
comandados nas variaveis especiais When:

AVETEA Variavel when

DRV.HANDWHEEL WHEN.DRVHANDWHEEL

DRV.TIME WHEN.DRVTIME

FB1.MECHPOS WHEN.FB1MECHPOS

PL.CMD WHEN.PLCMD

PL.FB WHEN.PLFB
Exemplo

MOVE .GOVEL

When DIN3.STATE = 1, MOVE.ABORT

Print "Motor position when Input 3 went hi, WHEN.PLFB=",
WHEN.PLFB

Print "Current Position, PLFB =", PLEB

Tépicos relacionados

WHEN.DRVHANDWHEEL (pagina 544) | WHEN.FB1MECHPOS (pagina 546) |
WHEN.DRVTIME (pagina 545)

WHEN.PLCMD (pagina 548) | WHEN.PLFB (pagina 549)
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7.37.2 WHEN.DRVHANDWHEEL

Tipo S/L
. Registra o valor de DRV.HANDWHEEL quando a condi¢ao when é
Descrigao - .
satisfeita.

Unidades 1/4.294.967.296 rev
Intervalo 0a4.294.967.295 rev
Valor padrao |Orev

Tipode
dados

Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1170 Nao 32 bit Nao M_01-05-11-000

Descricao

Registra o valor de DRV.HANDWHEEL quando a condig&do when € satisfeita. A condi¢cao
when é verificada a cada 250 microssegundos.

Topicos relacionados
DRV.HANDWHEEL (pagina 276) | When (pagina 542)
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7.37.3 WHEN.DRVTIME

Tipo S/L
Descricao Registra o valor do Tempo quando a condi¢do when é satisfeita.
Unidades Segundos

Intervalo 0-2.147.483 (~24,8 dias)
Valor padrao |N/D

Tipo de
dados

Inteiro

Rede Indice/Subindice Versio inicial do objeto
Modbus | 1172 M_01-05-11-000

Descricao

Registra o valor de DRV.RUNTIME quando a condigdo when é satisfeita. A condigdo when é
verificada a cada 250 microssegundos.

Topicos relacionados
DRV.RUNTIME | When (pagina 542)
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7.37.4 WHEN.FB1MECHPOS

Tipo S/L
Descrigao Registra o valor de FB1.MECHPOS quando a condigao when é satisfeita.
Unidades Unidade de posi¢ao

Intervalo N/D
Valor padrao |N/D
Tipode :
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versio inicial do objeto
Modbus | 1164 N&o 32 bit N&o M_01-05-11-000

Descricao

Registra o valor de FB1.MECHPOS quando a condigdo when é satisfeita. A condicdo when é
verificada a cada 250 microssegundos.

Topicos relacionados
FB1.MECHPOS (pagina 317) | When (pagina 542)
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7.37.5 WHEN.FB3P

Tipo S/L

Registra o valor de FB3.P quando a
condigado when é satisfeita.

Depende de contagens FB3.PUNIT ou
unidades personalizadas.

Intervalo |N/D

Descrigao

Unidades

Valor —1\ip
padréo
Tipo de
dados S64

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto

Modbus | 1166 Sim 64 bit Néao M_01-05-11-000
Descricao
Registra o valor de FB3.P quando a condigdo when é satisfeita. A condigdo when é verificada a
cada 250 useg.

Topicos relacionados
When (pagina 542) | FB3.P
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7.37.6 WHEN.PLCMD

Tipo S/L
Descrigao Registra o valor de PL.CMD quando a condigao when é satisfeita.
Unidades Unidade de posi¢ao

Intervalo N/D
Valor padrao |N/D
Tipode :
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versio inicial do objeto
Modbus | 1174 Sim 64 bit N&o M_01-05-11-000

Descricao

Registra o valor de PL.CMD quando a condigdo when é satisfeita. A condigdo when é
verificada a cada 250 microssegundos.

Topicos relacionados
PL.CMD (pagina 426) | When (pagina 542)

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 548




Manual de programagao do AKD BASIC | 7.37.7 WHEN.PLFB

7.37.7 WHEN.PLFB

Tipo S/L
Descrigdo | Registra o valor da Posi¢&o quando a condi¢ao when é satisfeita.

Depende de UNIT.PROTARY (pagina 487) ou UNIT.PLINEAR (pagina 485)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Unidades | Rotativo: contagens, rad, graus, (unidades personalizadas), contagens de 16
bits
Linear: contagens, mm, uym, (unidades personalizadas), contagens de 16 bits
Intervalo |N/D

Valo[ N/D
padréo

Tipo de .
dados Inteiro

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1178 Sim 64 bit Sim M_01-05-11-000

Descricao

Registra o valor da Posigao quando a condigdo when é satisfeita. A condi¢ao when é verificada
a cada 250 microssegundos.

Topicos relacionados
PL.FB (pagina 434) | When (pagina 542)
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7.38 Parametros WS

Esta secao descreve os parametros WS.

7.38.1 WS ARM 551
7.38.2 WS.DISARM . 552
7.38.3 WS DISTIMAX | 553
7.38.4 WS DISTMIN 554
7.38.5 WSLIMAX L 555
7.38.6 WS.MODE ... . L 556
7.38.7 WS.NUMLOOPS .. 557
7.38.8 WS .STATE ... 558
7.38.9 WS T 559
7.38.10 WS TDELAY T L 560
7.38.11 WS TDELAY 2 561
7.38.12 WS. TDELAY 3 562
7.38.13 WS.VTHRESH .. 563
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7.38.1 WS.ARM

Tipo Comando

. Define que o wake and shake inicie na proxima habilitagao do
Descricéo )

drive.

Unidades N/D
Intervalo N/D
Valor padrdao | N/D
Tipode
daF;jos N/D
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3494h/6 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 890 Nao Comando|Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este comando define que o wake and shake inicie na proxima habilitagdo do drive. O tipo de
feedback nao é relevante para este comando. Se 0o WS.STATE é 0 e o drive esta desabilitado,
entdo o WS.STATE sera alterado para 1 apés emitiro WS.ARM. Com este comando, o wake
and shake pode ser repetido, se desejado.
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7.38.2 WS.DISARM

Informacgéao geral

Tipo Comando

. Cancelar os requerimentos de ARM e redefine o wake and shake para o
Descrigéo
estado IDLE.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valor N/D

padréo

Tipode

dados N/D
Vertambém | N/D

versao M_01-04-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N/D

Informacao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 1694 Nao Comando|Nao M_01-06-03-000

Descricao

Este comando desabilita imediatamente o wake and shake. O tipo de feedback nao é relevante
para este comando. Se o WS.ARM (pagina 551) foi emitido, o pedido para executar o algoritmo
wake and shake na préxima habilitagcao é cancelado. WS.STATE (péagina 558) é definido como
IDLE.
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7.38.3 WS.DISTMAX

Tipo Parametro L/G

. Define 0 movimento méximo permitido para o wake and
Descrigéo

shake.

Unidades graus (unidades de posigéo)
Intervalo 0a90 graus
Valor padrdao | 15 graus
Tipo de
daF;jos S64
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3494h/2 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 892 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define o maximo movimento que é permitido para encontrar a comutagéo. Se
esse valor é muito pequeno, a F475, "Wake and Shake. Movimento excessivo", pode ocorrer
antes que o wake and shake seja concluido. Quanto maior esse valor, mais movimento é
permitido para o wake and shake. Esse valor depende da aplicagao.
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7.38.4 WS.DISTMIN

Tipo Parametro L/G
. Define o movimento minimo necessario para o wake and
Descrigéo
shake.
Unidades Unidades de posigao real
Intervalo 0a90 graus
Valor padrdo | 1 graus
Tipode
daF;jos S64
Vertambém | N/D
Versaoinicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 36D1h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 896 Sim 64 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define o movimento minimo que é necessario para encontrar a comutagao. Se
esse valor € muito pequeno, a descoberta da comutagao pode falhar se for usada pouca
corrente. Quanto maior for esse valor, mais movimento é necessario para evitar a F473: "Wake
and Shake: Muito pouco movimento".
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7.38.5 WS.IMAX

Tipo Parametro L/G
. Define a corrente maxima usada para o wake and
Descrigéo
shake.
Unidades Arms
0 a (maior valor do MOTOR.IPEAK e DRV.IPEAK)
Intervalo
Arms
Valor padrdo | (metade do maximo) Arms
Tipode
dados u16
Vertambém | MOTOR.IPEAK (pagina 387), DRV.IPEAK (pagina 280)
Versaoinicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3494h/1 M_01-00-00-000
CANopen -
Rede Iindice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 900 Nao 32 bit Sim M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define a corrente maxima usada para o wake and shake. Se a corrente
selecionada for muito baixa, o movimento minimo necessario pode n&o ocorrer. Se a corrente
selecionada for muito alta, o movimento pode ser muito rapido (sobrevelocidade) ou muito
grande (movimento maximo excessivo).

O maximo deste parametro é o menor valor do MOTOR.PICOC e DRV.PICOC. O valor padrao
deste pardmetro é a metade do seu maximo. Este valor depende da aplicagao especifica.
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7.38.6 WS.MODE

Tipo Parametro L/G

Descriggo Define o método usado para o wake and
shake.

Unidades N/D

Intervalo 0a1

Valor padrao | 0

Tipode

daF;jos U8

Vertambém | N/D

Versao inicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 902 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000

Descricao

Este parametro define o método usado para encontrar a comutagao.

0 = Wake and shake padrao

Duas iteragcbes sao usadas para encontrar o &ngulo correto neste modo. Iteragdes grossa
(modo de corrente) e fina (modo de velocidade) s&o feitas em um circuito (WS.NUMLOOPS
vezes). O angulo médio de todos os loops é calculado e usado.

1 = Alinhamento de comutagao por vetor de comutagao fixo (Método Zero)

Os polos do motor s&o definidos como 0, 0o modo de corrente ¢ ativado, e o WS.IMAX é
aplicado. O angulo em que o motor estabiliza é usado para comutagéo. Outras configuragdes
sao restauradas (como os polos do motor e o modo de operagao).
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7.38.7 WS.NUMLOOPS

Tipo Parametro L/G

. Define o nimero de repeti¢cdes para o wake and
Descrigéo

shake.

Unidades contagens
Intervalo 0 a 20 contagens
Valor padrdo | 5 contagens
Tipode
daF;jos us
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 36E2h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 904 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define o nimero maximo de repeticdes para o wake and shake. O
MOTOR.PHASE é calculado como o valor médio de todos as repeticdes do wake and shake.
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7.38.8 WS.STATE

Tipo Parametro S/L

Descrigcao Lé o status do wake and shake.

Unidades N/D

Intervalo N/D

Valido somente antes da primeira habilitagao ocorrer.

11 - para os tipos de feedback que ndo necessitam de wake and

Valor padrao shake

1 - para os tipos de feedback que necessitam de wake and shake
Tipode
dados us

Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3494h/5 M_01-00-00-000
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 906 Nao 8 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O WS troca diferentes vetores de corrente e grava feedbacks de posi¢ao para estabelecer o
alinhamento de comutagao.

WS.STATE 0 = wake and shake foi executado com sucesso (DONE).

WS.STATE 1 = wake and shake configurado e sera executado na proxima habilitagdo
(ARMED).

WS.STATE 2 = wake and shake em funcionamento. (ACTIVE)
WS.STATE 10 = ocorreu um erro durante o wake and shake (ERROR).
WS.STATE 11 = o wake and shake nao & necessario (IDLE).
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7.38.9 WS.T

Tipo Parametro L/G

. Define o tempo de aplicagao do vetor da corrente do wake and
Descrigéo

shake.

Unidades ms
Intervalo 1a200 ms
Valor padrao | 2ms
Tipode
daF;jos U8
Vertambém | WS.IMAX (pagina 555), WS.DISTMAX
Versao inicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 36D0N/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 908 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

Este parametro define a duragdo de cada vetor de corrente diferente durante o calculo do
angulo grosso. A distancia do movimento € proporcional ao valor do WS.T e do WS.IMAX.
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7.38.10 WS.TDELAY1

Tipo Parametros NV

. Atraso para o tempo do wake and
Descrigéo

shake.

Unidades ms
Intervalo 0a200ms
Valor padrao | 5ms
Tipode
daF;jos U8
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3683h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 910 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

O WS.TDELAY1 define o tempo de atraso da fungdo wake and shake. Esse tempo é um
tempo de atraso entre a troca de diferentes vetores de corrente durante o procedimento de
wake and shake. Esse tempo deve ser aumentado no caso de interferéncias de movimento
entre vetores de corrente Unica.
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7.38.11 WS.TDELAY2

Tipo Parametros NV
. Define o atraso para o tempo do wake and
Descrigéo
shake.
Unidades ms
Intervalo 0a200ms
Valor padrao | 50 ms
Tipode
daF;jos U8
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-01-00-101, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3685h/0 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 912 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

WS.TDELAY?2 define o atraso entre a troca de calculo do angulo grosso para o calculo do
angulo fino durante o procedimento de wake and shake. Esse tempo deve ser aumentado em
caso de interferéncias entre o calculo grosso feito no modo de corrente e o calculo fino feito no
modo de velocidade. Escolher um valor muito grande aumenta a durag&o do wake and shake.
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7.38.12 WS.TDELAY3

Tipo Parametros NV
. Define o atraso para o wake and shake entre loops em modo
Descrigéo 0
Unidades ms
Intervalo 0a2.000 ms
Valor padrao | 100 ms
Tipode
dados u16
Vertambém | N/D
Versao inicial | M_01-01-00-102, M_01-02-00-000

Variantes suportadas

Variante Suportado

AKD BASIC N
AKD SyngNet \
AKD EtherNet/IP N

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e 3494h/3 M_01-00-00-000
CANopen
Rede indice/Subindice E 64 bits? Atributos Sinalizado? Versao inicial do objeto
Modbus | 914 Nao 16 bit Nao M_01-03-00-000
Descricao

WS.TDELAY3 define o atraso entre loops completos somente no modo 0. Diminuir esse valor
faz com que o procedimento de wake and shake seja mais rapido, mas pode ocasionar
problemas se o movimento do motor for muito longo. Aumentar esse valor tornara o wake and
shake significativamente mais longo.

Kollmorgen™ | Agosto de 2012 562




Manual de programagéo do AKD BASIC |7.38.13 WS.VTHRESH

7.38.13 WS.VTHRESH

Tipo Parametros NV
Descrigcao | Define a velocidade maxima permitida para o Wake & Shake.

Depende de UNIT.VROTARY (pagina 489) ou UNIT.VLINEAR (pagina 488)
UNIT.ACCLINEAR (pagina 481)

Rotativo: rpm, rps, graus/s, unidades personalizadas/s, rad/s
Linear: contagens/s, mm/s, ym/s, unidades personalizadas/s
Rotativo:

0,000 a 15,000.000 rpm

0,000 a 250.000 rps

0,000 a 90.000,000 grau/s

0,000 a 1,250.000 unidades personalizadas/s

Intervalo | 0,000 a 1,570.796 rad/s

Linear:

0.000 a 1.073.741.824.000,000 contagens/s

0.000 a 8.000,000 mm/s

0,000 a 8,000,000.000 um/s

0,000 a 1,250.000 unidades personalizadas/s

Unidades

Valor

padréo 100 rpm

Tipode

dados u16

Ver

também N/D

Versao 1 61.01-00-101, M_01-02-00-000
inicial

Variantes suportadas

Variante Suportado
AKD BASIC N
AKD SyngNet N
AKD EtherNet/IP \

Informacgao de rede

indice/Subindice Versao inicial do objeto

EtherCAT COE e

CANopen 3494h/4 M_01-00-00-000

Rede indice/Subindice = 2% Atributos ST et e 2 e

bits? do objeto

word menos . M_01-03-00-
significativo de 32 bits 000

Modbus | 916

Descricao

Este parametro define a velocidade maxima permitida que ocorre enquanto a descoberta da
comutacgao esta ativa. Essa superviséo funciona em tempo real, mas somente enquanto o
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wake and shake estiver ativo (WS.STATE 2 ou maior que, para o Modo 0). Se a qualquer
momento que o wake and shake esteja funcionando, uma velocidade maior que esse valor for
detectada, a falha F478 é gerada. Configurar o WS.VTHRESH como zero, desabilita esse
recurso. No Modo 1, o WS.VTHRESH s6 é usado apés a descoberta da fase inicial.
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