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A Informacion de seguridad

El personal encargado del montaje y la supervision de la instalacién eléctrica o del
mantenimiento de un accionamiento y sus unidades opcionales externas debe contar la
capacitacion y la experiencia adecuadas en la realizacion de estas tareas.—Asimismo, se le
ofrecera la posibilidad de estudiar esta Guia del usuario y, si fuese necesario, podréa analizar
su contenido antes de comenzar a trabajar.

Las tensiones presentes en el accionamiento y las unidades opcionales externas pueden
causar una descarga eléctrica grave que podria resultar mortal.—La funcién Stop (parada)
del accionamiento no elimina las tensiones peligrosas de los terminales del accionamiento
ni de la unidad opcional externa, por lo que seré preciso desconectar la alimentacién de la
red antes de realizar las tareas de mantenimiento.

Respete las instrucciones de instalacién y consulte con el proveedor del equipo en caso de
duda.—El propietario o usuario del equipo es responsable de garantizar una correcta
instalacion del accionamiento y la unidad opcional externa, asi como del cumplimiento de
los requisitos de operacién y mantenimiento establecidos en Health and Safety at Work
Act en el Reino Unido y otras leyes, normativas y cédigos vigentes en el Reino Unido o el
pais de aplicacion.

El software del accionamiento puede incorporar una funcién de arranque automatico
opcional.—A fin de impedir que el personal que trabaja en el motor o en las proximidades
de éste, y de los equipos que acciona, pueda sufrir lesiones y evitar posibles dafios en el
equipo, deberan tomarse todas las precauciones necesarias cuando el accionamiento vaya
a funcionar en este modo.

Para garantizar la seguridad del personal, no se debe confiar excesivamente en los
controles Stop (parada) y Start (marcha) del accionamiento.—Si pudiera existir algin
peligro derivado de la inesperada puesta en marcha del accionamiento, seria necesario
instalar un enclavamiento para evitar un arranque involuntario del motor.



Informacién general

El fabricante no acepta responsabilidad alguna por las consecuencias que puedan derivarse
de un ajuste o una instalacién inadecuados, negligentes o incorrectos de los parametros
operativos opcionales del equipo, o de la inadecuacién del accionamiento de velocidad
variable al motor.

El contenido de esta Guia del usuario se considera correcto en el momento de la impresion.
—En aras del compromiso por una politica de continuo desarrollo y mejora, el fabricante se
reserva el derecho de modificar las especificaciones o prestaciones de este producto, asi
como el contenido de esta Guia del usuario, sin previo aviso.

Reservados todos los derechos. —Ninguna parte de esta Guia del usuario puede
reproducirse o transmitirse de ninguna forma ni por ninglin medio, ya sea eléctrico o
mecanico, incluidos los sistemas de fotocopia, grabacién, almacenamiento o recuperacién
de la informacidn, sin la autorizacién por escrito del editor.

Copyright © Noviembre 2000 Control Techniques Drives Ltd
Autor: CT SSPD
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1 Introduccion

En un accionamiento de velocidad variable como el Unidrive, un
microprocesador propio que opera en tiempo real realiza las funciones de
sincronizacién que resultan necesarias para el buen funcionamiento de los
dispositivos motorizados. Esto limita las prestaciones del microprocesador
durante larealizacién de otras tareas y, a su vez, reduce la capacidad de
adaptacion del accionamiento.

El uso de un segundo procesador para ejecutar el software especifico de las
aplicaciones permite aumentar al maximo la capacidad de adaptacion del
accionamiento. Este microprocesador adicional es el UD70, que facilita la
adaptacion del accionamiento a las aplicaciones mediante la programacion
del software en el UD70.

1.1 Descripcion

El UD70 es un microprocesador compacto que se ha integrado en un médulo
de opciones grande para facilitar la instalacién en accionamientos Unidrive
de cualquier tamafio.

Sise utiliza junto con el juego de herramientas DPL, el UD70 ofrece al
programador las opciones de escritura de software o de uso de software
anteriormente escrito a fin de aumentar la capacidad de adaptacién del
Unidrive.

Juego de herramientas DPL
(interfaz Windows(tm))

El juego de herramientas DPL, suministrado en dos disquetes, es un
programa que se ejecuta en Microsoft(r) Windows(tm) version 3.1x y
Windows(tm) 95 y que permite escribir los programas del UD70 en un equipo
host.

El uD70 emplea un lenguaje de programacién de alto nivel denominado DPL
(lenguaje de programacion de accionamiento), que en muchos aspectos es
similar al lenguaje BASIC. DPL es un programa compilado que ofrece la
posibilidad de ejecucién a gran velocidad.

El juego de herramientas DPL sirve para escribir, compilar y descargar un
programa DPL en un UD70, e incluye una amplia serie de funciones de
depuracién que facilitan los procesos de desarrollo y prueba del programa
DPL.

La conexion entre el UD70 y el equipo host se realiza a través de un enlace de
comunicaciones serie RS232. Este enlace sélo es necesario durante los
procesos de desarrollo, prueba y puesta en servicio del programa, y puede
desconectarse una vez que el software se ha cargado correctamente.

uUD70 y
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1.2

1.3

1-2

UD70 conectado a un equipo host mediante un enlace serie

Memoria

El programa UD70 compilado y el programa origen creado por el usuario se
almacenan en lamemoria EEPROM no volatil de la tarjeta UD70. Este tipo de
memoria permite cargar los programas mediante el puerto serie.

Esto permite actualizar las versiones de los programas existentes con las mas
recientes sin necesidad de eliminar circuitos integrados ni utilizar equipos de
programacioén especializados.

El sistema de archivo del UD70 impide almacenar varios programas en el UD70
simultaneamente.

El programa compilado puede almacenarse junto con el cédigo de origen DPL
para que el ingeniero del sitio pueda leer el programa almacenado en el UD70
aungue no esté ubicado en el equipo host. (Esta opcion puede desactivarse cuando
no sea necesaria.)

Requisitos del PC

Para utilizar el PC con el juego de herramientas DPL, los requisitos minimos
son los siguientes:
PC IBM AT 386SX compatible, Windows(tm) 3.1, 4 Mb de RAM, DOS5
Se recomienda un PC 486 con 8 MB de RAM

. uD70
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1.4 Datos técnicos del UD70

Procesador RISC Intel 960 a 32 bits

96 kb para el almacenamiento del programa por el usuario
8 kb de RAM para el usuario

Reloj de 16 MHz

Puerto RS232 para la programacion (IBM AT compatible)

Puerto RS485 con aislamiento éptico para las comunicaciones serie
permanentes

15 Conocimientos del usuario

En esta Guia del usuario se asume que el usuario tiene conocimientos basicos
de Microsoft(r) Windows(tm). Para obtener informacién especifica sobre las
operaciones en Windows(tm), consulte la Guia del usuario de Windows.

UD70 -
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2 Instalacion

una descarga eléctrica grave que podria resultar mortal. La
funcion Stop (parada) del accionamiento no elimina las
|EYTETEINT] tensiones peligrosas del accionamiento ni de los mecanismos
que acciona.

2 Las tensiones presentes en el accionamiento pueden causar

LA alimentacion de CA del accionamiento tendra que
desconectarse al menos 15 minutos antes de extraer los
paneles o de realizar cualquier tarea de mantenimiento.

2.1 Procedimiento de instalacion

@ @ @

=
SSsSEsEses|

Ubicacion del UD70 en el Unidrive

Para instalar un médulo de opciones grande en el accionamiento, consulte las
instrucciones de la Guia del usuario del Unidrive.

UD70 »
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2.2

Configuracion del sistema

Conexiones del equipo host

Puerto
RS232

El puerto serie RS232 es un enlace especializado que se utiliza en la conexion
con el equipo host. Se trata de un conector hembra tipo D con 9 terminales.
Por regla general, los cables especificos para las comunicaciones serie RS232
se encuentran disponibles en el mercado.

En la tabla siguiente se incluyen las conexiones minimas que deben realizarse
entre el UD70 y el conector de un puerto COM que disponga de clavijas con 9
y 25 terminales.

UD70 conector de 9 terminales| conector de 25 terminales
n° terminal n° terminal n° terminal
2 2 3
3 3 2
5 5 7

El puerto Rs232 sé6lo debe utilizarse durante la puesta en servicio debido a
que no dispone de aislamiento ni proteccién.

Para realizar la conexi6én a un equipo host, utilice las siguientes instrucciones:
1 Verifique que no se genera carga estatica con el enchufe insertado.

2 Utilice un cable RS232 de longitud no superior a 3 metros pararealizar la
conexion al puerto serie RS232 del UD70 y al puerto de comunicaciones
serie del equipo host.

Instalacion del juego de herramientas DPL en
el equipo host

Realice uno de los procedimientos siguientes:

Windows 3.1

El juego de herramientas DPL requiere un minimo de 4 Mb disponibles en la memoria del PC,
que puede ser memoria RAM o virtual. La memoria virtual puede configurarse en la seccién
Modo extendido 386 del Panel de control de Windows.

2-2

1 Inicie Microsoft Windows

2 Inserte el disco 1del juego de herramientas DPL en la unidad A: del
equipo host.

3 Enel Administrador de programas de Windows, seleccione Archivo en
la barra de menus y, a continuacion, Ejecutar.

4 Escriba A\SETUP.

5 Hagaclicen

» UD70
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Windows 95

1 Inserte el disco 1del juego de herramientas DPL en la unidad A: del
equipo host.

En el mend # Start , seleccione Ejecutar....

3 Escriba A\SETUP.
4 Hagaclicen

Transferencia del archivo del sistema

El software del sistema no se ha cargado previamente en el UD70. Por
consiguiente, la primera operacién que debe realizarse consiste en
programar el software del sistema mediante el juego de herramientas DPL y
el procedimiento siguiente:

1 Conecte el cable de comunicaciones serie al UD70.
2 Conecte la alimentacién de CA al accionamiento.

3 Enel Administrador de programas de Windows 3.xx, o en el men Inicio
de Windows 95, haga clic en lo siguiente:

-
o

ae

L

.

Se abre la ventana DPL Toolkit. En la parte superior de ésta se incluye
una barra de mens y una barra de herramientas.

£= DPL Toolkit M=l E3
File Edit Style “iew ‘Window Favourte Project Bun Help

MEEEE

W NEREEREEN

4 Siel puerto serie del equipo host no es un puerto comi, abra el ment
Projects y seleccione Configure. En el menu desplegable que aparece,
seleccione Comport para abrir otro mena desplegable en el que se
puede elegir el puerto de comunicaciones necesario.

5 Hagaclicen EI (Open Task Manager). El cuadro de diadlogo DPL
Task Manager aparece después de unos instantes.

DPL Task Manager [ <]

There is no system in the MD29/UD70 Ll
"¥ou must progiam a system into the madule before you can use it
Lze File Wievser to locate a syztem program

System programs have a ' 575" extenzion

For example the Mentor Il spgtem program iz MEHTOR 2,575

UD70 »
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Si el cuadro de didlogo no aparece y todos los botones de la barra de
herramientas inferior de la ventana estéan atenuados (inactivos), la
comunicacién con el UD70 no ha podido establecerse. Compruebe que
esta utilizando el cable de conexién y el puerto COM correctos.

6 Hagaclicen . Aparece el cuadro de didlogo File Viewer.

I File Viewer [M2.5%5] [_ (O] =]

File Favourte Style

E SRR

jl tD29+ [c] Contral Technigues
Wergion 02.00.00 Mentor

|'_sys

=T |

= e\

= md29qui
[ bin

| Pmsys

1 md29iss1

cdel sys
cdes.sys

mZnet_sypz
ud70net_sys
ud?Dos_sps
vect sys

4| | »

[C:hmd29guitbintaysim sys 3747k 22/7/36 11:03, a

Laruta de acceso y los nombres de los archivos .SYS pueden
seleccionarse en los paneles situados en el lado izquierdo del cuadro de
dialogo.

Nota___________|

Los archivos del sistema se encuentran en el directorio
MD29GUI\BIN\SYS.

y uUD70
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7  Seleccione laruta de acceso que corresponde alos archivos del sistema
necesarios y haga doble clic en el archivo .SYs especificado en la tabla

siguiente:

Accionamiento Archivo
uD70 UD700S.SYS
UD70 con Interbus S o IBSPROFLSYS
Profibus DP
UD70 con ModBus Plus MBPLUS.SYS
UD70 con CTNet UD70NET.SYS

Aparece el cuadro de didlogo Programmer.

w. Programmer E3

Action

File ta praogram:
|C:AMD29GUINBINASYSAM2.5Y'S |

AR :: L

[Close Progranmmer

8 Hagaclicen E (aparece unaluz verde). El archivo del sistema se ha
cargado en el UD70.

UD70 »
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Procedimientos iniciales

3.1

3.2

uD70

Introduccion

En este capitulo se describen los elementos principales de la programacién
DPL, ademas de los procedimientos para crear, compilar y ejecutar un
programa de ejemplo utilizando el juego de herramientas DPL .

A continuacién se ofrece un ejemplo de un programa DPL reducido, seguido
de explicaciones sobre las instrucciones del programa.

En esta Guia del usuario y en los programas DPL, los nimeros de parametro se
indican mediante el simbolo # (por ejemplo, el parémetro 1.21 aparece como
#1.21).

Programa DPL de ejemplo

El programa DPL que se describe en esta seccién se denomina Sawtooth
(diente de sierra), porque aplica un ciclo repetitivo con aumento lineal de la
demanda de velocidad seguido de una reduccién a cero instantanea, como
se muestra en el diagrama.

Ciclo repetitivo producido por el programa Sawtooth

1000

0
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=

A

#1.21=0

Is #1.21 < 1000? Yes—» #1.21=#1.21+1

Diagrama de flujo del programa Sawtooth

Instrucciones del programa
$TITLE Sawtooth
$VERSION 1.1.1
$DRIVE Unidrive
$AUTHOR Nombre
$COMPANY Empresa
/INote: Esto es un comentario.
BACKGROUND{
Top:
#1.21=0
DO WHILE #1.21<1000
#1.21=#1.21+1
LOOP
GOTO Top:
}

3-2 Procedimientos iniciales
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Explicacion del programa de ejemplo
$TITLE Sawtooth
En la primer linea de un programa debe aparecer el nombre de éste,
$TITLE. El nombre debe constar de un maximo de 64 caracteres.
$VERSION 1.1.1

La segunda linea corresponde al nimero de versién, $VERSION. Este
ndimero puede estar compuesto de ocho caracteres como maximo y el
formato recomendado es $VERSION 1.0.0.

Las actualizaciones pueden identificarse facilmente, ya que el dltimo
ndmero aumenta, por ejemplo 1.0.1. En el caso de modificaciones
mayores, se indica mediante 2.0.0, 3.00, etc.

$DRIVE Unidrive
En la terceralinea se muestra el nombre del accionamiento, $DRIVE, lo
que permite indicar al compilador el accionamiento que esta instalado.
(Dado que el juego de herramientas DPL puede utilizarse con el UD70 y
el MD29, el nombre del accionamiento debe indicarse.)

$AUTHOR Nombre

$COMPANY Empresa
Las lineas cuarta y quinta sirven para definir el creador del programay el
nombre de la empresa.

El programa no se compilara si no incluye estas lineas.

//Note: Esto es un comentario.
El programa ignora las lineas de comentarios, que pueden insertarse en
cualquier parte de un programa. Los comentarios siempre van
precedidos de una barra inversa doble [//] o de puntoy comal;].
Los comentarios resultan Gtiles para insertar una descripcion o para
proporcionar explicaciones al usuario o el programador.

BACKGROUND({

BACKGROUND es un tipo de tarea. (Todo c6digo ejecutable debe
estar contenido en una tarea.) Existen varios tipos de tareas distintos
que, de hecho, establecen la prioridad del cédigo y permiten ejecutar
bloques de cédigos en bases de tiempos diferentes.

BACKGROUND es una tarea que se ejecuta de forma independiente y
que puede compararse con la forma en la que un PLC ejecuta un
programa, por ejemplo. En la seccién Programacién en tiempo real del
Capitulo 4, Programacion DPL, se ofrece informacién detallada sobre
las tareas.

Top:
Top: es una etiqueta que marca una posicién absoluta en el programa.
Las etiquetas siempre deben ir seguidas de dos puntos [:].

La etiqueta define el destino de un enunciado GOTO y puede asignarsele
cualquier nombre (ejemplo, mietiqueta).

ubD70 .. ...
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#1.21=0
El uso de una almohadilla (#) proporciona acceso a los parametros del
accionamiento, en este caso el parametro 1.21(men( 1, parametro 21).
Este es un pardmetro de referencia de velocidad prefijada del Unidrive
y se encuentra ajustado en cero.

DO WHILE #1.21<1000

DO WHILE es un enunciado repetitivo. En este ejemplo, da
instrucciones al programa para que repita el bloque de c6digos
siguiente mientras el valor del parametro 1.21sea inferior a 1000.

#1.21=#1.21+1
En esta linea se afiade el valor 1al parametro 1.21. Cada vez que se
ejecuta este comando, se afiade 1al valor del parametro.

LOOP

LOOP es la expresién final de la instruccion DO WHILE LOOP indica al
programa que debe retroceder ala linea DO WHILE para comprobar
que la instruccién DO WHILE continGa siendo verdadera. Cuando el
valor de #1.21=1000,DO WHILE #1.21 < 1000 se transforma en falso.
Las instrucciones entre DO WHILE y LOOP dejan de repetirse y el
programa pasa a la linea siguiente después del comando LOOP.

GOTO Top:

GOTO es unainstruccion de control del flujo. En este caso indica al
programa que debe retroceder ala etiqueta Top:, lo que permite que el
programa se ejecute de forma continua.

Para especificar el nombre de la etiqueta deben utilizarse
dos puntos [:].

} Llave de cierre
Las instrucciones que aparecen entre llaves pertenecen ala tarea
definida. Las llaves de cierre se utilizan junto con las de apertura, y en
este ejemplo operan en combinaci6én con la tarea BACKGROUND..

.. ... ubD70
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3.3 Creacion de un archivo DPL con el
juego de herramientas DPL

En esta seccién se muestra la forma de escribir, compilar y descargar el
programa DPL de ejemplo para utilizarlo con el Unidrive.

Apertura del juego de herramientas DPL

En el Administrador de programas de Windows 3.xx, o en el men Inicio de
Windows 95, haga clic en lo siguiente:

LPDRL
-

Aparece la ventana DPL Toolkit. En la parte superior de ésta se incluye una
barra de menus y una barra de herramientas.

£= DPL Toolkit M=l E3

File Edit Style “iew ‘Window Favourte Project Bun Help

mEEsFREE RN EEERERER

Creaciéon de un archivo

1 Hagaclicen o abra el mend Archivo y seleccione Nuevo.
2 Introduzca el programa siguiente tal como se muestray utilice la tecla
Tab para aplicar la sangria a las lineas.
$TITLE Sawtooth
$VERSION 1.1.1
$DRIVE Unidrive
$AUTHOR Nombre
$COMPANY Empresa
/INote: Esto es un comentario.
BACKGROUND({
Top:
#1.21=0
DO WHILE #1.21<1000
#1.21=#1.21+1
LOOP
GOTOTop:
}

3 Abraelmenu Archivo y seleccione Guardar como.... A continuacién
aparece el cuadro de didlogo Guardar archivo como.

ubD70 .. ...
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Save File Az 7| x|

File name: Folders:
|sawtuuth.dp' | c:\md2?9guitprojects
Cancel |
- et -
{3 md29qui Network.__ |
3 projects
[” Read only
Save file az lype: Drives:
|DPL files (~.dpl) MERETS =]

4 Seleccione el directorio Projects en lalista Folders: y escriba
SAWTOOTH.DPL en el cuadro de texto File name:.

5 Hagaclicen para guardar el archivo.

El programa esté preparado para compilar en c6digo maquina.

Nota importante

Los programas DPL deben guardarse como archivos .DPL,
de lo contrario no podra compilarse en codigo maquina.
Solo se compila la version almacenada del programa.

Compilacion del programa

El juego de herramientas DPL contiene un compilador que convierte los
programas DPL en formato de texto a c6digo méaquina binario que el Ub70
puede interpretar. El compilador convierte el archivo DPL en un archivo
binario con extensién .BIN.

Utilice el siguiente procedimiento.
S
1 Hagaclicen , aladerechade labarra de herramientas. Aparece el
cuadro de didlogo Compile....

.. ... ubD70
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" Target Hardware:
O MD29 Issue 1
@ MD29 Issue 3, MD29AN. UD70.

" Debugging Options:
[¥ Embed Debugging Information
[¥ Embed DPL Source Code

[¥X Show Compiler Dutput Screen

1] 4 LCancel Help

2 Sinecesita transferir el archivo DPL origen al UD70, verifique que la
casilla de verificacion Embed DPL Source Code se encuentra activada.
De esta forma, el programa DPL podré leerse en el PC en fechas
posteriores (si la copia del PC se pierde, por ejemplo).

Sino necesita transferir el archivo DPL origen, aseglrese de desactivar
la casilla de verificacién. Cuando el cuadro de didlogo Compile...
aparezca a continuacién, la casilla de verificaciéon mantendra el Gltimo
ajuste.

(Las demas opciones de este cuadro de didlogo se describen en la
seccién Compilacién y ejecucién de programas del Capitulo 5, juego de
herramientas DPL.)

Haga clic en

El cuadro Compilation se muestra durante unos segundos y no es
necesario consultar su contenido.

5  Elprograma se ha compilado y estalisto para transferirlo al uD70.

Sienlugar de esto aparece una ventana Build errors con una serie de
errores, corrija los errores de escritura del programa y repita el
proceso de compilacién. (Los mensajes de error se describen en el
Capitulo 9, Diagnésticos.)

ubD70 .. ..
Issue code: 70ne2 Procedimientos iniciales 3-7




Conexién con el UD70

Para descargar el archivo compilado no es necesario establecer la
comunicacién entre el equipo host y el UD70.

Utilice el siguiente procedimiento:

Haga clic en EI La ventana de Task Manager se abre y la barra de
herramientas de Task Manager aparece debajo de la barra de herramientas
estandar.

£ DPL Toolkit HE

File Yiew Favourte Project Bun Help
FEEEEE | E R R E R EEC R E S

ol J 00000000 [=l¢ (@E]

Si todos los botones de la barra de herramientas inferior
aparecen atenuados, indica que no se ha podido establecer
la comunicacion con el uD70. Verifique que ha conectado al
alimentacion de cA al accionamiento y que el cable de
comunicaciones serie esta correctamente insertado.

Transferencia del programa

1 Enlabarrade herramientas de Task Manager, haga clic en para
abrir el cuadro de didlogo Programmer.

w. Programmer E3

Action

File ta praogram:
|C:AMD29GUINBINASYSAM2.5Y'S |

AR :: L

[Close Progranmmer

2 Enel cuadro de didlogo Programmer, haga clic en (aparece una
luz verde) para transferir los archivos SAWTOOTH.BIN y SAWTOOTH.DPL al
UD70. Este proceso tarda unos segundos enrealizarse.

.. ... uD70
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La memoria del UD70 solo tiene capacidad para un
programa compilado ( como el archivo .BIN). El programa
existente en el UD70 se reemplazara al descargar otro.

Ejecucion del programa

parametro de referencia de velocidad del
accionamiento. Por razones de seguridad, verifique que

el accionamiento esta desactivado antes de ejecutar el
programa.

2 El programa Sawtooth modifica inmediatamente el

En la barra de herramientas de Task Manager, haga clic en

El valor del parametro de referencia de velocidad #1.21del
accionamiento cambiard. Sin embargo, el comportamiento de rampa
ascendente no podra detectarse debido a que el programa modifica el
valor del parémetro a una velocidad superior a la de actualizacion de la
pantalla.

ubD70 .. ...
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Programacion DPL

4.1

En este capitulo se describen las siguientes partes de un programa DPL:
 Encabezados de programa
» Comentarios
 Variables
+ Parémetros
e Tareas
« Subrutinas definidas por el usuario
* Instrucciones

Esta explicacién se completa con una seccién dedicada a la optimizacién de
los programas DPL.

Encabezados de programa

Un programa DPL debe comenzar con cinco encabezados de programa en el
orden adecuado, indicado a continuacién:

+ Titulo de programa

* Versién de programa

» Nombre de accionamiento
* Nombre de creador

* Nombre de empresa

Cada encabezado debe estar contenido en una sola linea de instrucciones
del programa.

Titulo de programa

Sintaxis $TITLE titulo de programa

El encabezado $TITLE esta reservado al programador.
ejemplo: $TITLE generador Sawtooth

Longitud maxima: 64 caracteres

Versidn de programa

uD70

Sintaxis $VERSION nimero de version

El encabezado $VERSION estd reservado al programador. El formato
recomendado para el nimero de version es el siguiente:

$VERSION 1.0.1

Las actualizaciones menores pueden indicarse aumentando el Gltimo
ndmero, por ejemplo 1.0.2, mientras que las modificaciones mas importantes
se identificaran por el aumento del primer digito, ejemplo 2.0.0.

Longitud maxima: 8 caracteres
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Nombre de accionamiento

Sintaxis $DRIVE nombre de accionamiento

Dado que el juego de herramientas DPL puede utilizarse con distintos tipos
de accionamientos, es preciso especificar el tipo de accionamiento en el
encabezado $DRIVE.

Este encabezado permite asegurarse de que el programa se compilara
correctamente para el médulo de opciones y el accionamiento utilizados.

Si se especifica un accionamiento distinto, es posible que el
programa no se compile o que ocurra un error en tiempo
de ejecucion 53 al transferir el programa al up7o.

Nombre de creador

Sintaxis $AUTHOR nombre
El encabezado $AUTHOR esta reservado al programador.

Longitud maxima: 64 caracteres

Nombre de empresa

Sintaxis $COMPANY empresa
El encabezado $COMPANY estd reservado al programador.

Longitud maxima: 64 caracteres

Ejemplo de encabezados de programa

$TITLE Sawtooth

$VERSION 1.0.1

$DRIVE Unidrive

$AUTHOR AH.

$COMPANY Control Techniques

4.2 Comentarios

Los comentarios tiene un fin meramente informativo y explicativo, y
funcionan igual que los comandos REM porque no afectan al programa.

Los comentarios comienzan con una barra invertida doble [//] o un punto y
comal[;]y pueden incluirse en la linea de comentarios o al final de las lineas
de instrucciones. El comentario termina al final de la linea.

Ejemplo /[Esta linea contiene un comentario que termina con la linea.
/ISi el comentario continda en la linea siguiente, debe utilizarse
/luna barra invertida doble al comienzo de la linea siguiente.

., uD70
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4.3

Variables

Variables basicas

Variables
enteras

Variables
de coma
flotante

Los dos tipos de variables basicas que existen son los siguientes:
+ Variable entera (INT)
« Variable de coma flotante (FLOAT)

Estas variables se identifican por el simbolo % que aparece detras del
nombre de la variable y se representan internamente mediante un nimero
de 32 bits complemento de dos. Esto proporciona un rango decimal de
2147483647.

Estas variables no incluyen ningdn simbolo y son nimeros IEEE de doble
precision (64 bits) que proporcionan un rango de aproximadamente 1,7976
x 10™.

Acceso a las variables

Todas las variables se utilizan de forma general dentro de un programa (es
decir, es posible acceder a ellas y modificarlas mediante cualquier tarea).
(No existen variables locales.)

Manipulacion de las variables por bits

Ejemplo

Todas las matrices y variables enteras (consulte abajo) pueden manipularse
por bits. Esto significa que es posible aplicar los procesos de lecturay
escritura por separado a cada bit binario de la variable. Paraesto, es preciso
afiadir .n al final del nombre de la variable; n representara el nimero de bit al
que se va a acceder.

indicadores%.3 = 1 ;austar bit3en 1
IF indicadores%.5 =1 THEN ... ;comprobar bit 5

Convenciones de denominacién

El primer caréacter de una variable debe ser unaletra. Los demds caracteres
pueden ser letras, nimeros y el simbolo de subrayado (_), en cualquier
orden.

En los nombres de variable se distingue entre mayasculas y mindsculas (por
ejemplo, el nombre velocidad% es distinto de VELOCIDAD%).

Uso recomendado de las variables

uD70

Se recomienda utilizar variables enteras siempre que sea posible, ya que las
operaciones se realizan con mas rapidez que en caso de las variables de coma
flotante.
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Matrices

Matrices
dinamicas

Ejemplo

Matrices
constantes

Las matrices son conjuntos de variables del mismo tipo (entera o de coma
flotante) que se han agrupado bajo el mismo nombre. Sélo es posible
utilizar matrices unidimensionales.

Cada elemento (componente individual) de una matriz es en realidad una
variable independiente. Para que el programa pueda acceder aun elemento,
es preciso especificar el nombre de la matriz y colocar el nimero de
elemento entre corchetes [ ] detras del nombre de lamatriz.

Los dos tipos basicos de matriz son los siguientes:

Estas matrices pueden configurarse y modificarse mediante programas DPL.
Una matriz dindmica debe contener variables enteras o de coma flotante,
pero nunca ambos tipos de variables ala vez.

Para especificar una matriz dindmica por primera vez, es preciso utilizar la
instruccién DIM (generalmente en la tarea Initial) y el nimero de elementos
indicado entre corchetes detras del nombre de variable. Las matrices
dindmicas se incluyen en lamemoria volatil de 8 kB del uD70, lo que limita el
tamafio maximo de la matriz.

DIM mimatriz%[20] ;Matriz entera con 20 elementos
DIM matriz2[30] ;Matriz de coma flotante con 30 elementos

Los elementos de una matriz se numeran del siguiente modo:
0 a[Numero de elementos] - 1

En el ejemplo de matriz entera anterior, el primer elemento de mimatriz%[]
es el siguiente:

mimatriz%[0]
El Gltimo elemento es:
mimatriz%[19]

Las matrices constantes contienen valores predefinidos fijos que el
programa DPL no puede modificar durante su ejecucién. Los valores de
estas matrices se definen en el programa DPL mediante el uso de una
seccion especial denominada CONST. (Esta seccion se introduce
exactamente igual que una tarea.) En una matriz constante sélo pueden
definirse valores enteros.

El uso de matrices constantes ofrece una ventaja: la matriz se incluye enla
memoria de 96 kB del UD70, por lo que el tamafio de la matriz puede limitarse
en funcién del espacio disponible en el UD70 para los programas, en lugar de
utilizar el tamafio de la memoria RAM de 8 kB. Este espacio sirve para
almacenar el programa DPL compilado, los datos de lamatriz constante y
(opcionalmente) el propio archivo DPL.

L uD70
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Ejemplo

4.4

4.5

CONST c_matriz% {

100, 1500, 500, 0, -400, -1000
-400, -100, 0

}

De esta forma se define una matriz denominada c_matriz%[] que contiene
nueve elementos. Elvalor de cada elemento puede separarse mediante una
coma o un salto de linea.

Parametros

Existen dos tipos de pardmetros:
» Parametros del accionamiento
» Parametros virtuales

(Consulte el Capitulo 10, Pardmetros.)

Los parémetros se indican mediante el simbolo # (almohadilla) y puede
accederse a ellos utilizando un formato x,y; donde x representa el menti e y
indica el parametro del mena.

Por ejemplo, al parametro p7.05 se accede introduciendo #07.05 y a p18.01,
introduciendo #18.01. Es posible omitir los ceros iniciales del parémetro;
#7.5 es igual que #07.05, por ejemplo.

También es posible acceder alos parametros de forma indirecta mediante
una variable entera que indique el nimero de pardmetro. Consulte la
seccién Apuntadores de parametro mas adelante en este capitulo.

Operadores

Los operadores realizan operaciones matematicas o légicas con los valores.
En la programacién DPL pueden utilizarse los siguientes operadores.

Algunos operadores s6lo funcionan con variables o valores
enteros.

Operadores para variables enteras y de coma

flotante
+ Suma
- Resta
/ Division
Multiplicacién
uUD70
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Operadores para variables enteras solamente

& AND logico

| OR légico

XOR logico

Inversion de valor de
bit
Ejemplo

Inversion de campo
de bits

Ejemplo
Resto (%
Remainder)

Ejemplo
4-6

A B Y

0 0 0

0 1 0

1 0 0

1 1 1 Ejemplo S5&14=4
A B Y

0 0 0

0 1 1

1 0 1

1 1 1 Ejemplo 5|14=15
A B Y

0 0 0

0 1 1

1 0 1

1 1 0 Ejemplo 5&14=1

Programacion DPL

El operador !Value Bit invert invierte el bit menos significativo y
convierte los demas bits en ceros.

100100 (binario) se convierte en 000001 (binario)

El operador !(value, bit-field-size) Bit-field invert invierte el

ndmero especificado de bits menos significatos y convierte

todos los demas en ceros. Bit-field-size especifica el nimero

de bits menos significativos que se van a convertir.
Resultado% = I(valor%, 3)

100100 (binario) se convierte en 000011 (binario).

Este operador permite obtener el resto de la division de un
entero entre otro entero.

5%2=1

8%3=2

uUD70
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4.6 Tareas y programacion en tiempo real
La programacion en tiempo real se ejecuta utilizando un reloj como
referencia para que el usuario pueda determinar el tiempo real en que se
ejecutaron las instrucciones, no sélo el orden de ejecucion. Para programar
en tiempo real, es preciso mantener una estructura (o filosofia) de tareas.
Los programas UD70 contienen secciones denominadas tareas. Cada tarea
activa una prioridad que se va a asignar a una subrutina. Estas tareas definen
siete niveles de prioridad, por el siguiente orden:
e TareaINITIAL
» TareaBACKGROUND
» Tarea CLOCK
» TareaENCODER
» Tarea SPEED
o TareaEVENT
» TareaERROR
En el programa, cada tarea se identifica mediante un nombre y su contenido
debe incluirse entre llaves { }.
Ejemplo CLOCK{
instrucciones
}
Tarea INITIAL
En el programa DPL, la tarea INITIAL suele utilizarse para inicializar las variables
de programa y los pardmetros del accionamiento. Esta tarea sélo se ejecuta
cuando se reinicia el UD70 o se conecta la alimentacion de CA.
Mientras se esta ejecutando, la tarea Initial tiene prioridad absoluta sobre las
demas tareas e impide que se ejecuten. Esto es significativo cuando las
tareas CLOCK, EVENT o ENCODER van a manipular datos que contienen valore
iniciales.
Ejemplo INITIAL{
/I Este es la Ginica ubicacion en la que se puede inicializar sin problemas el
‘temporizador'
temporizador% = 0
}
CLOCK({
/[Esta tarea se gjustaen 5 ms
/[El valor del temporizador debe inicializarse antes de ejecutar CLOCK
temporizador% = temporizador% + 1
IF temporizador% > 200 THEN
/1200, intervalos 5 ms = 1 segundo
PRINT "1 segundo transcurrido”
temporizador% = 0
ENDIF
}
ub70
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Tarea BACKGROUND

La tarea BACKGROUND se utiliza con funciones y comandos que no precisan
control basado en el tiempo ni en el codificador. Esta tarea se utiliza en las
siguientes operaciones:

* Registro de datos
» Comprobaci6n de entradas digitales
+ Configuracién de estado de salida

La tarea BACKGROUND se ejecuta una vez terminada la tarea Initial. Se
recomienda ejecutar la mayor parte del programa en la tarea background.

La tarea BACKGROUND no se repite automaticamente.

Ejemplo BACKGROUND{
RAMP:
#1.21=0

DO WHILE #1.21<1000
#1.21 =#1.21+1
LOOP
GOTO RAMP:

., uD70
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de tarea CLOCK

Tarea
INITIAL

Tarea
CLOCK

Tarea
BACKGROUND

Tarea BACKGROUND interrumpida por tarea CLOCK

Periodo de sincronizacion

2

Periodo de
sincronizacion de
tarea ENCODER

Tarea
INITIAL

Tarea
ENCODER

Tarea
CLOCK

Tarea
BACKGROUND

Periodo de
sincronizacion
de tarea

Tarea BACKGROUND interrumpida por tarea CLOCK y tarea
CLOCK interrumpida por tarea ENCODER

CLOCK

Ejemplos de tarea BACKGROUND interrumpida por las tareas CLOCK y ENCODER

uD70
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Interpretacion del diagrama

Tarea BACKGROUND interrumpida por la tarea CLOCK

1  Latarea BACKGROUND esperamientras la tarea CLOCK se ejecutay se
interrumpe cuando se inicia la siguiente tarea CLOCK.

2 Latarea BACKGROUND continlia ejecutandose hasta que la tarea CLOCK
vuelve a interrumpirla.

3 Latarea BACKGROUND concluye.

Tarea BACKGROUND interrumpida por las tareas ENCODER
y CLOCK

4 ENCODER y CLOCK se inician.

5  LatareaCLOCK se ejecutahasta que es interrumpida por la siguiente
tarea ENCODER. La tarea CLOCK se completa una vez terminada la
tarea ENCODER.

6  LatareaCLOCK concluye, y todavia queda tiempo suficiente para que la
tarea BACKGROUND se ejecute hasta que la siguiente tarea ENCODER la
interrumpa.

7  Dado que la tarea ENCODER concluye antes de que se inicie el siguiente
periodo de CLOCK, la tarea BACKGROUND se ejecuta durante ese
intervalo hasta que la interrumpe la siguiente tarea CLOCK.

Subrutinas definidas por el usuario

4-10

Subrutinas que escribe el usuario y que se utilizan junto con la instruccién
CALL (consulte CALL en el Capitulo 7, Referencia).

De la misma forma que no existen restricciones en cuanto ala asignacion de
nombre, estas subrutinas pueden insertarse en cualquier parte del programa.
(Recuerde que en el nombre de las tareas se distingue entre mayusculas y
minGsculas.)

La subrutina siguiente realiza la misma funcién que el programa Sawtooth
que se ha descrito en el Capitulo 3, Procedimientos iniciales. El nombre que
se ha asignado a esta subrutina es RAMP:.
BACKGROUND{
Loop:
CALL RAMP:
GOTO Loop:
}
RAMP: {
#1.21=0
DO WHILE #1.21<1000
#1.21=#1.21+1
LOOP

. uD70
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Nota importante

Es preciso evitar que el inicio de dos tareas en tiempo real
distintas inicien una subrutina definida por el usuario (esta
situacion se denomina reentrada).

Por ejemplo, las tareas BACKGROUND y Clock pueden iniciar
una subrutina. Si la tarea BACKGROUND inicia la subrutina y
la tarea CLOCK interrumpe la tarea BACKGROUND mientras la
subrutina se esta ejecutando, los valores de la variable que
se esta procesando podrian cambiar. Esto puede deberse a
que la tarea CLOCK también ejecutara la subrutina
aplicando otros valores.

Tarea CLOCK

La tarea CLOCK sirve para controlar el accionamiento, y los comandos
enviados a éste, basandose en el tiempo (por ejemplo, rampa de aceleracion
o deceleracion controlada).

La prioridad de esta tarea es secundaria y sélo puede activarse una vez que la
tarea BACKGROUND se ha interrumpido.

Aunque la tarea se ejecuta en una base de tiempos constante, la seleccién de
la base de tiempos que se va a utilizar depende del valor del parametro de
configuracion del accionamiento (consulte también los parametros de
configuracién del UD70 en el Capitulo 10, Parametros), que puede ajustarse
enunrango 5ms - 200 ms.

Ejemplo  En este ejemplo se genera una onda senoidal.
CLOCK({
#1.21 = SIN (rad)*1000
rad =rad+0.01
IF rad > 6.283185 THEN ; 6.283185 = 2 * pi
rad =0
ENDIF

uD70 .
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Tarea ENCODER

La tarea ENCODER se utiliza principalmente para controlar la actividad de un
codificador.

La tarea ENCODER se sincroniza con la tarea SPEED dentro del
accionamiento, y se ejecuta cada cuatro ciclos de la tarea SPEED. La
periodicidad con la que se ejecuta esta tarea depende de la frecuencia de
conmutacién seleccionada.

Accionamiento. Es posible utilizar un pardmetro de configuracion para
duplicar el tiempo.

Accionamiento | Frecuencia de | Base de tiempos de la
conmutacion tarea ENCODER
kHz ms
Unidrive 3,6012 5,52
Unidrive 4,509 7,36

Ejemplo ENCODER{
nuevo_pos_princip% = #90.1
nuevo_pos_sec% = #90.3
pos_princip_cambio% = nuevo_pos_princip% - anterior_pos_princip%
pos_secun_cambio% = nuevo_pos_secun% - anterior_pos_secun%
EPOS = EPOS + pos_princip_cambio% - pos_secun_cambio%
anterior_pos_princip% = nuevo_pos_princip%
anterior_pos_secun% = nuevo_pos_secun%

Tarea SPEED

La tarea SPEED esta sincronizada con el bucle de control de velocidad del
Unidrive, por lo que la periodicidad con la que se ejecuta depende de la
frecuencia de conmutacion seleccionada.

Accionamiento | Frecuencia de | Base de tiempos de la
conmutacion tarea SPEED
ms kHz
Unidrive 3,6012 1,38
Unidrive 4,509 1,84

., uD70
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Tarea EVENT

La tarea EVENT se ejecuta cuando ocurre un evento especifico. Launidad de
temporizacién/contador determina el origen del evento.

Mientras el programa se estd ejecutando la tarea EVENT tiene prioridad
maxima, por lo que las demas tareas se interrumpen ante una tarea EVENT.

Para obtener mas informacién, consulte la seccién dedicada a la unidad de
temporizacién/contador en el Capitulo 8, Funciones.

Tarea ERROR

La tarea ERROR sélo se ejecuta cuando ocurre un error en tiempo de
ejecucién en el programa DPL. Si el juego de herramientas DPL se encuentra
conectado al UD70 cuando se produce el error, el nlmero del error aparece
en pantalla.

Los errores en tiempo de ejecucién pueden producirse en varias situaciones.
Por ejemplo:

Intento de escritura en un parémetro de sélo lectura

Ejecucién por exceso de una tarea en tiempo real

Aunque los errores suelen deberse a errores de programacion, a veces se
generan a causa de influencias externas. Por ejempilo, si los datos
procedentes de la caja de E/S se pierden a causa de laruptura del cable,
puede aparecer un error que indica la interrupcién de comunicaciones serie.
En estos caso, el UD70 suele suspender todas las tareas, e incluso puede
desconectar el accionamiento.

Para evitar que esto ocurra, puede utilizar la tarea ERROR. Ante un error, se
aplica la secuencia siguiente:

1 Todas las tareas se suspenden.

2 Elaccionamiento se desconecta (si la desconexién esta activada).
Consulte los parametros de activacion de la desconexién en los
parémetros de configuracioén del UD70 del Capitulo 10, Parametros.

El nimero del error aparece en el parametro #88.01del UD70.

4  LatareaERROR se ejecuta. Las instrucciones contenidas en la tarea
ERROR pueden determinar la causa del error en tiempo de ejecucion y
realizar acciones adecuadas, como detener el accionamiento de forma
controlada.

Para obtener mas informacién, consulte Control de errores avanzado en el

Capitulo 9, Diagnésticos.

Tarea NOTES

Seudotarea que omite el compilador. El creador del programa utiliza la tarea
NOTES para facilitar la compresién del programa al usuario del
accionamiento.
Ejemplo NOTES{
Puede incluir su documentacion aqui.

}

uD70 .
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4.7 Instrucciones y funciones

En esta seccién se describen los distintos tipos de instrucciones que se
utilizan en la programacién DPL.

Instrucciones condicionales

Las instrucciones condicionales realizan una operacién en funcién de una
serie de condiciones (por ejemplo, IF).

Verdadero @ Falso
(s)

(no)

Procedimiento 1 Procedimiento 2

Ejemplo de diagrama de operaciones légicas IF, THEN

Instrucciones repetitivas

Las instrucciones de este tipo repiten un bloque de instrucciones hasta que
se produce una condicién especifica.
Ejemplo DO WHILE
LOOP

Procedimiento 1

Verdadero

(s)

Ejemplo de diagrama de operaciones légicas DO WHILE, LOOP

., uD70
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Instrucciones de control de flujo

Estas instrucciones son responsable de que el programa pase directamente a
una instruccién especificada o que esté por determinarse (por ejemplo,
GOTO).

Funciones matematicas

Las funciones matematicas aplican una operacién matematica a una
expresion para obtener un valor (por ejemplo, SIN).

Funciones de proceso de sefial

Las funciones de proceso de sefial permiten obtener un valor a partir de un
ndimero de muestras durante un periodo de tiempo establecido. Estas
funciones sdlo pueden utilizarse en las tareas SPEED, CLOCK 0 ENCODER (por
ejemplo, FILTER).

Funciones de conversién de base

Estas funciones actGan sobre un valor para convertir un decimal en cédigo
binario en binario, y viceversa; resultan Gtiles para los datos que se reciben
desde una cajade E/S. Consulte el Capitulo 6, Comunicaciones serie.

Funciones de conversion de datos

Las funciones de conversion de datos transforman una variable de coma
flotante en otra entera, y viceversa.

Instrucciones ANSI

Estas instrucciones hacen posible que el programa DPL pueda comunicarse a
través de un puerto RS485 con otros accionamientos y tarjetas UD70
mediante el protocolo ANSI. Consulte el Capitulo 6, Comunicaciones serie.

uD70 .
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4.8

Optimizacion de programas

A fin de ejecutar los programas de forma correcta, se ofrecen algunas
recomendaciones.

Variables enteras

Utilice variables enteras, en lugar de variables de coma flotante, siempre que
seaposible. Las operaciones con variables de coma flotantes son 20 veces
mas lentas que los procesos de las variables enteras. (Consulte la
instruccién INT en el Capitulo 7, Referencia.)

Aritmética de coma fija

Ejemplo

Utilice siempre la aritmética de coma fija para representar decimales. Por
ejemplo, si se requiere una resolucién con valor .001, 1000 representara al
valor 1. Esto permite mantener la precisién en todas las operaciones
matematicas.

El resultado de la expresion debe corregirse mediante un factor divisor.
a% = 1500 I "a% =1.5"
b% = 2500 I "b% =2.5"
c% =a% * b% I ¢c% = 3750000
/I Divida entre 1000 para ajustar c%

c% =c% / 1000 I "c% = 3750"
/I Para obtener el valor real, es preciso volver a dividir entre 1000
#1.21=c% /1000 // "c% = 3.75"

Variables enteras provisionales

Ejemplo

4-16

Para reducir al minimo el nimero de veces que se accede aun parametro,
utilice variables enteras provisionales en lugar de acceder al parametro
siempre que necesite su valor. El tiempo de acceso aun parametro es 50
veces mayor que el que se necesita para acceder a una variable.

IF #1.21 > 100 THEN
rango% =1

ELSEIF #1.21 > 200 THEN
rango% =2

ENDIF

Se convierte en:

temp% = #1.21

IF temp% > 100 THEN
rango% =1

ELSEIF temp% > 200 THEN
rango% =2

ENDIF

. uD70
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Divisién por enteros

El uso de la divisién por enteros puede afectar negativamente a la exactitud
del resultado, como se muestra en la expresion:

Si#1.21 es igual que 5

Entonces:

a=45* (#1.21/4)

=45*(5/4)

=45*1

=45
El compilador DPL emplea una divisién por enteros, convierte el resultado en
un valor de coma flotante y utiliza un maltiplo de éste.
A fin de mantener la precision, uno de los enunciados puede convertirse en
una variable de coma flotante, como sigue:

a=45*(#1.21/ FLOAT(4))

=4.5*(5/ FLOAT(4))

=45*1.25

=5.625

Consulte la instruccién FLOAT en el Capitulo 7, Referencia.

Instruccion PRINT

La instruccién PRINT no debe utilizarse en exceso. (Consulte lainstruccién
PRINT en el Capitulo 7, Referencia). Es preferible utilizar la ventana Watch
del juego de herramientas DPL para controlar las variables (consulte el
Capitulo 5, Juego de herramientas DPL).

Utilice la instruccion PRINT solamente en la tarea BACKGROUND. Sila
instruccién PRINT se incluye en las tareas SPEED, CLOCK 0 ENCODER, es
posible que no disponga de tiempo suficiente para ejecutarse y que no se
imprima el texto enviado a la cola de impresion.

Tarea BACKGROUND

Ejecute la mayor parte posible del programa en la tarea BACKGROUND, en
lugar de enSPEED, CLOCK, ENCODER u otras tareas en tiempo real. Debido a
que las tareas en tiempo real se ejecutan en funcién de una base de tiempos
fija, el proceso debe realizarse durante este tiempo. Sin embargo, la tarea
BACKGROUND no impone este tipo de restricciones.

uD70 .
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Instruccion #INT

La instruccion #INT permite modificar un parémetro que requiere variables
de coma flotante para que acepte variables enteras. Esto permite aumentar
la velocidad de la operacién de forma significativa.

Ejemplo #4.08 =14.5
/I gjuste #4.08 en 14.5 en Unidrive
/ligual que
#INT2.00 = 145
/I También se permite la lectura:
valor% = #INT4.08

4.9 Apuntadores de parametro

Un apuntador de parametro es una variable entera que representa un
paréametro del accionamiento.

Ejemplo A% =121 // ajuste A% para que indique #1.21
#A% = 10//escriba 10 para que pr A% indique (#1.21)

Si el parametro contiene una coma decimal, ésta se ignora.
(Por ejemplo, si 0.1 es la unidad utilizada en el parametro
#4.08 del Unidrive, el valor 2.3 debe escribirse como 23.)

4.10 Definicion de alias
(constantes)

A veces resulta Gtil asignar un nombre descriptivo aun pardmetro o aun
valor. Por ejemplo:
Es posible referirse al parametro #1.21utilizando
SPEED_REFERENCELas instrucciones pueden introducirse en el
siguiente formato:
SPEED_REFERENCE = MAX_SPEED

El alias puede crearse mediante la directiva $DEFINE. La sintaxis es la
siguiente: $DEFINE nombre.

La directiva $DEFINE puede utilizarse para asignar el valor necesario al
nombre que se empleara después en el programa; el nombre se convierte asi

en un alias de ese valor. Cuando el programa se compile, el nombre se
reemplazard por este valor.

No es posible incluir comentarios al final de una linea
$DEFINE.

., uD70
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Un alias consta de las dos partes siguientes:

Nombre de Indica el nombre que se va a definir, que puede constar de
parametro cualquier combinacién de letras, digitos y caracteres de
subrayados, sin espacios.

Valor de Permite especificar cualquier valor constante o nimero de
parametro parametro.

Ejemplo En este ejemplo se muestra el uso de la directiva $define para asignar
nombres alos nimeros de parametro (#3.02 y #1.21) y a un valor (500).
$define MAX_SPEED 500
$define SPEED #3.02
$define SPEED_DEMAND #1.21

BACKGROUND{

top:

IF SPEED < MAX_SPEED THEN
SPEED_DEMAND = SPEED_DEMAND + 1

ENDIF

GOTO top:

}

uD70 .
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5 Juego de herramientas DPL

En este capitulo se describen el funcionamiento del juego de herramientas
DPL, el proceso de compilacién de programas y las utilidades de depuracién.

5.1 Descripcion del juego de
herramientas DPL
El juego de herramientas DPL permite al usuario del Ub70 modificar, escribir y

descargar programas en el UD70 e incorpora una serie de herramientas de
compilacién, ademas de un depurador y un editor completos.

Save File Find/Replace
Load File Bookmarks  Cut Copy Paste DOS Prompt - Ordine Help
Open Flle
File ‘igwer ’7 Fompie
Task Manager
Mew File —| —‘ |—

MEEEFEEEREERNEERREREGR

Barra de herramientas principal del juego de herramientas DPL

Las herramientas de compilacién permiten al usuario realizar lo siguiente:
+ Desarrollar y modificar programas en tiempo real para el UD70.
 Cortar y copiar texto de programas en el portapapeles de Windows.
*+ Pegar texto de programas desde el portapapeles de Windows.
« Cargar un programa existente desde el UD70.
+ Compilar el programa en c6digo maquina.
La utilidad de depuracién incluye herramientas que permiten realizar lo
siguiente:
* Visualizar los valores de los parémetros del accionamiento en la
pantalla y modificarlos mientras el programa DPL se esta ejecutando.

+ Visualizar los valores de los parémetros de las variables en la pantalla
y modificarlos mientras el programa DPL se esté ejecutando.

« Utilizar el modo paso a paso para comprobar el programa.
* Insertar puntos de interrupcién.

En el uD70 no pueden almacenarse varios programas
simultaneamente.

ubD70 .
Issue code: 70ne2 Juego de herramientas DPL 5-1




52 Administracion de archivos
Los principios utilizados en la administracién de archivos del juego de
herramientas DPL son similares a los de las aplicaciones Windows. Ademas
de los procedimientos habituales, existen otros especificos de este juego de
herramientas que se explican a continuacién.
Menu File
El mend File es el siguiente:
New Ctrl+N
Open... Ctrl+0
Load...
Beload
Save Ctrl+5
Save As...
Close
Yiew Current File Ctrl+l
View Last File
Print...
Printer Setup...
Printer Font...
Add to »
Remove from »
Use As »
Exit
Creacion
de un En el mend File, seleccione New o haga clic en para que se cree una
archivo pagina en blanco en la que pueda empezar a trabajar.
nuevo
Apertura Los dos métodos que pueden utilizarse para abrir un archivo son los
de un siguientes:
archivo
existente
Apertura en una ventana nueva
En el mend File, seleccione Open...o haga clic en
Apertura en la ventana existente con sustitucion del
contenido actual
En el mend File, seleccione Load... o haga clic en
_ uD70
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Nueva
apertura
del altimo
archivo
guardado

En el mend
File,
seleccione
Reload.

Incorpora

cion de un
nombre de
archivo en
un meni
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Almacenamiento de un archivo

En el mend File, seleccione Save As... o haga clic en

Para que resulte posible compilarlos, los archivos DPL deben guardarse con
un nombre de archivo que tenga la extension .DPL.

La opcién Add to permite incorporar archivos en un mend para que facilitar
elacceso. Al seleccionar esta opcion, aparece la lista siguiente.

Add to Favourite

Add to Cue Cards
En esta lista se incluyen dos de los elementos de ment principales del juego
de herramientas: Favourite y Cue Cards. Al seleccionar uno de estos

mends, los archivos afiadidos aparecen en otro ment desplegable, desde
donde pueden seleccionarse inmediatamente.

Las opciones son las siguientes:
Add to favourite
El archivo abierto se afiade al mend Favourite.
Add to Cue Cards
El archivo abierto se afiade a Cue cards en el ment Help.
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File Viewer

Apertura
de File
Viewer

5-4

Copy  Append

Inzert File — Frogrammer
Load File — |7 Expand/Collapze Wiewer

Open File -| |— Exit Wiewwer

[NEYWDPL.DPL]

File |Eavqurite

Shylle
S 8] DA [ [

= dnl $Title untitled &l
ID—I E $W'erzion 0.0.1
|E|CI [M5SDOS...] |£I $Drive Mentor ==
=y iritial §
= md29qui )
background §
1
clock {
[rewdpldpl ||}
errnder { +
« | +

|C:Amd23guibin'newdpl.dpl 123 butes 27./9/94 18:08, a

File Viewer permite al usuario realizar lo siguiente:
* Visualizar un archivo sin abrirlo
+ Copiar texto de un archivo cerrado y pegarlo en el archivo abierto

* Preseleccionar cada linea por separado para copiarlas en una sola
operacién

Realice una de las operaciones siguientes:

File Yiewer

Haga clic en (File Viewer).

En el mend File, seleccione View Current File o View Last File.

Al seleccionar View Current File, File Viewer se abre y el archivo
actualmente abierto aparece en pantalla.

Sise selecciona View last file, File Viewer carga el tltimo archivo guardado.
Este archivo puede ser distinto del mostrado en pantalla.

. UD70
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miento
para
copiar y
pegar
texto

Procedimi
ento para
copiar y
pegar
subrutinas
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Seleccione el archivo y resalte el texto que desee copiar.

Haga clic en (Copy).

Coloque el cursor en la posicién en la que desee situar el texto
seleccionado.

Abra el menu Edit y seleccione Paste en el menG desplegable.

Para seleccionar una subrutina y pegarla en programas diferentes, utilice
uno de estos procedimientos.

Utilizacion de File Viewer

1

5

Guarde la subrutina como un archivo. Consulte el Capitulo 4,
Programacién DPL.

Coloque el cursor en el programa abierto, en la posicién en la que desee
insertar el texto.

AbraFile Viewer. El cuadro situado en la esquina inferior izquierda de
File Viewer contiene una lista de los archivos guardados.

Seleccione el nombre del archivo que contiene la subrutina elegida.

= X
Haga clic en . (Viewer Insert).

Utilizacion de la barra de herramientas principal

1

Guarde la subrutina como un archivo. Consulte el Capitulo 4,
Programacién DPL.

Coloque el cursor en el programa abierto, en la posicién en la que desee
insertar el texto.

Abra el mena Edit y seleccione Insert File en el men( desplegable.
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uD70

5.3 Modificacion de un programa
Menu Edit
El mend Edit contiene lo siguiente:
Undo Alt+Bksp
Cut Crl+x
Cut Line Ctrl+D
Copy Ctrl+C
Paste Ctrl+¥
Append Ctrl+K
Clear
Find { Replace Ctrl+F
Go To Line...
Go To Next Bookmark Ctrl+G
Toggle BookMark Ctrl+M
Clear All Bookmarks
Toggle Case
Insert File...
Insert TimelDate
Select All
Las herramientas de edicién basicas son similares a las contenidas en las
aplicaciones Windows, y permiten cortar, copiar, pegar y deshacer
operaciones.
Corte de  Seleccione Cut Line para eliminar las lineas de instrucciones resaltadas.
una linea
Basqueda Parareemplazar caracteres y palabras, seleccione Find/Replace. Se abrira el
y cuadro de didlogo Find.
sustitucion
de texto
|gntn top] | E | Mext |
| | E | Hepiacs |
[T Lave Sensitbve Roplocs A8
[ whhnle Wesd 5
[ wiea at onds
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La opcién Find/Replace se utiliza de la misma manera que en los
procesadores de texto de Windows.

Anexo de  Para copiar lineas de File Viewer en el programa que se esta creando y
lineas de mantener un orden especifico, realice lo siguiente:

instruccione

Marcadores

Seleccione por orden las lineas mostradas en File Viewer que desee
copiar en el programa nuevo.

Después de realizar cada seleccién, haga clic en (Append).

Coloque el cursor en la posicion en la que desee situar las lineas
dentro del programa nuevo.

Abra el ment Edit y seleccione Paste en el menG desplegable.

Los marcadores resultan Gtiles durante la negociacién de programas largos.
El creador del programa puede insertar marcadores en las posiciones de
referencia que se utilicen con frecuencia. Un solo programa puede incluir
una serie de marcadores.

Insercion 1

de un
marcador

2
Busqueda
de un 1

marcador >

Borrado
de
marcadores

uUD70
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Coloque el cursor en la posicion del programa en la que desee insertar
el marcador.

Haga clic en (BookMark).

Haga clic en (Next BookMark).

El cursor se desplaza hasta el marcador que se hainsertado. Al hacer
clicen Next BookMark otra vez, el cursor resalta el siguiente
marcador. Los marcadores se resaltan en el orden en el que se han
insertado.

Abra el ment Edit y seleccione Clear All BookMarks.
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5.4

Styles

Aplicacion de estilos

El mend Style contiene lo siguiente:

+ Style 1 [Normal] Shift+F1

Style 2 Shift+F2
Style 3 Shift+F3

Font...
Text Colour...
Background Colour...
+ Autolndent
Tab stops 3

Save Settings As ... »

Auto-indent

Permite modificar la presentacién de la pantalla del juego de herramientas
DPL. Conlos 48 colores de fondo y de texto que existen pueden realizarse
mas de 2000 combinaciones de colores.

Font incluye una amplia lista de fuentes de texto, incluidas las fuentes
TrueType.

5-8

Permite introducir un tabulador para los comandos DO WHILE..LOOP y
IF..ENDIF. Al presionar la tecla Intro al final de la linea, el sangrado se aplica
automaticamente ala linea siguiente. Para eliminar el sangrado, presione la
tecla de retroceso.

Con este método de sangrado, las faltas de concordanciaenla
programacién pueden detectarse facilmente, ya que permite asegurarse de
que un enunciado IF finaliza con otro ENDIF y DO termina con LOOP
(consulte el Capitulo 7, Referencia).

. ubD70
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5.5 Compilacion y ejecucion de
un programa

Barra de herramientas de Task Manager

El administrador de tareas (Task Manager) del juego de herramientas DPL
contiene potentes herramientas de compilacién y depuracién que permiten
al programador comprobar el programa de forma exhaustiva. Mientras unas
herramientas de depuracién son automaticas y detectan errores de
programacion, otras facilitan al programador la comprobacién de la l6gica
del programa linea a linea.

Restart Pause Task Buttons wiatch Window
Set Breakpaint Log Wwindow

Find Breakpaint Background  Encoder Event Systern Info
Compile & Fragram Iritial | Clock Errar Fird DPL File
Program—| ‘ |— Upload
e (@] (S (A [O=] 0[] [x] [=¢]

Compilacién de un programa

1 Guarde el programa que ha escrito como un archivo .DPL.

=
2 Hagaclicen 8 (Compile). Sidesea compilar y cargar el programa
automaticamente, haga clic en:

Se abre el cuadro de didlogo Compile....

" Target Hardware:
O MD29 Issue 1
@ MD29 Issue 3, MD29AN. UD70.

" Debugging Options:
[¥ Embed Debugging Information
[¥ Embed DPL Source Code

[¥X Show Compiler Dutput Screen

oK I LCancel Help

Normalmente, las opciones pueden permanecer tal como aparecen. Para
continuar compilando, haga clic en:

uD70
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Opciones de depuracion

En las opciones de depuracion se incluyen varias funciones que permiten
cancelar la seleccién del programa DPL. Consulte la descripcién de estas
opciones a continuacion en Control y depuracién del programa.

Sise detectan errores al compilar el archivo, se abre una ventana Build Errors
con los errores del programa. Conforme se resalta cada uno de los errores
en Build Errors, también se indica la linea correspondiente del programa.

& C:AMD29GUINPROJECTSADEMO1.DPL - 1Olx I

FYERSION 1
1D

$DRI JT0
$COMPANY CT
$AUTHOR &H

INITIALS
f1.18=0

BACKGROUMDY
top:

DOYWHILE #1.18 < 1000

#1186 =#1.18+1
Loop
#1.18=0
GOTO top:
H

17

$TITLE TEST PROGRAM w BuildErrors [DEMD1] M= E3

Action Style

Line [3] ERROR: Invalid drive type. Use one of the follo
MENTOR WECTOR CDETS0 COETRO0 UNIDRIVE

M 4

Utilizacion 1

de Build 5
Errors
3
4
5

Haga clic en la primera linea que aparece como un error.
Corrija el error (el tipo de error se indica en la ventana Build Errors).

=
Haga clic en £ .

Haga clic en el cuadro de didlogo Save Changes que aparece.

Para actualizar el programa compilado, repita el proceso de
compilacion.

Las herramientas de depuracion del compilador resaltan
los fallos del programa que se atribuyen a errores de
programacion, en lugar de indicar problemas debidos a la
légica del programa. Si un programa parece que no
funciona después de compilarlo y transferirlo al uD70, es
probable que presente problemas de légica.

uD70
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Errores y advertencias

Un error indica que el compilador no ha podido interpretar una linea o un
comando del programa DPL. Esto suele ocurrir siun comando presenta
errores ortograficos, si se utiliza incorrectamente, etc.

Una advertencia indica que el compilador ha interpretado los comandos,
pero el c6digo no funciona de la forma prevista. La advertenciamas
frecuente es Possible loss of accuracy in assignment (posible pérdida de
precision en la asignacion) y suele aparecer cuando se asigna un valor de
coma flotante a variables o parametros enteros.

El Capitulo 9, Diagnésticos, incluye una lista detallada de los errores y
advertencias.

5.6 Transferencia de un
programa

Los programas sélo pueden transferirse cuando no contienen errores. El
programa DPL puede ejecutarse después de transferir el archivo de
programa al UD70.

Para transferir el archivo, haga clic en (Down-load) en labarrade
herramientas de Task Manager.

automaticamente después de la transferencia y el UD70 se

Si selecciona Auto-Run, el programa se ejecutara
& inicializara (lectura de los parametros de configuracién).

Compilacion y transferencia de un programa

Para compilar y transferir un programa en una sola operacién, haga clic en
De forma alternativa, puede seleccionar Quick Start en el ment Project.

El proceso de transferencia no se realiza cuando se detectan errores. Sin
embargo, si el programa sélo contiene advertencias, aparece el cuadro de
didlogo Build + Program.

Build + Program E

‘Continue:

® There are warmnings building DEMO1.DPL - but no errors

Do pou veant to program the MD297

Paraignorar las advertencias y continuar con la transferencia, haga clic en el
botén Continue; de lo contrario, haga clic en el botén Stop.

ubD70
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5.7

Ejecucion de un programa

Haga clic en (Restart) para ejecutar el programa DPL desde el principio
(es decir, a partir de la tarea INITIAL). Los botones del administrador de
tareas que corresponden a la tarea actual del programa se activan.

Interrupcién del programa

Haga clic en \1| (Pause).

Reanudacion del programa

5.8

Vuelva a hacer clic en GI (Pause).

Utilidades de control y depuracion
del programa

Single-stepping

Aplicacion
de Single-
stepping a
una tarea

Borrado
de Single-
stepping

5-12

Las lineas del programa DPL se ejecutan de una en una. Mediante el uso de
esta utilidad, es posible controlar el funcionamiento del programa
instruccién ainstruccién. Las demas tareas pueden ejecutarse a toda
velocidad durante este proceso.

1 Hagaclic en el botén correspondiente de Task Manager, como se
indica:

Tarea INITIAL

Tarea BACKGROUND
Tarea CLOCK

\EI Tarea ENCODER
\EI Tarea SPEED

Esto permite detener la tarea seleccionada. (No es posible aplicar este
proceso ala tarea EVENT.)

2 Alhacer clic en el botén correspondiente de Task Manager varias
veces, el punto de ejecucién avanzara hasta la linea siguiente.

Para eliminar la funcién Single-stepping, utilice uno de los métodos
siguientes:

» Mantenga presionada la tecla Ctrl y haga clic en el botén
correspondiente de Task Manager.

+ Abra el mend Runy seleccione la opcién Run Task adecuada.

. ubD70
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Puntos de in

terrupcion

Insercion
de un
punto de
interrupcion

Un punto de interrupcién es una linea de una tarea en la que la tarea
interrumpe la ejecucion del programa y pasa al modo paso a paso (single-
stepping).

Los puntos de interrupcion son Gtiles para comprobar el momento en el que
un programa se encuentra en una parte concreta de un cédigo, o para
verificar el estado de las variables DPL en un punto determinado.

1 Coloque el cursor en lalinea en la que se desee insertar el punto de
interrupcion.

2 Hagaclicen \EI (Set breakpoint) para activar el punto de
interrupcién. Cuando el programa llega a la linea definida durante la
ejecucion, la tarea se detiene y se inicia el modo paso a paso.

Un punto de interrupcion sélo puede corresponder a un
momento determinado de una tarea. En las subrutinas no
se permite el uso de puntos de interrupcion ni de
operaciones paso a paso.

Basqueda de )

puntos de 1 Hagaclicen (Next breakpoint). El cursor se desplaza hasta el
interrupcion punto de interrupcién siguiente del programa DPL.

en tareas

independientes

Eliminacion 1 Coloque el cursor enlalinea en la que se encuentra el punto de

de puntos de interrupcién que desee eliminar, o utilice el botén Next breakpoint
interrupcion para buscar la linea que incluye dicho punto.

2 Hagaclic en el botén Set breakpoint.

Utilizacion de la ventana Watch

uUD70
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La ventana Watch permite al programador comprobar la I6gica del
programa mientras se ejecuta en el UD70 mediante la lecturay escritura de
parémetros y variables.

,
Para mostrar la ventana Watch, haga clic en enlabarrade
herramientas de Task Manager.

e2 Juego de herramientas DPL 5-13




* Watch _ (O] =]
File Edit Style Help

0 = ) i ] e e R e

-580 I|"I At Il"| i i hAA I|"I A I|‘I

S
b

Inm.22=223 oK i’

Ejemplo de presentacion en la ventana Watch

La ventana Watch esté dividida en dos secciones. La parte superior muestra
los valores de los parametros y las variables, que se actualizan
continuamente mientras se ejecuta el programa. Los valores pueden
mostrarse de forma numéricay gréfica. La parte inferior permite visualizar e
introducir pardmetros y variables de programa de forma instantanea.

Control Un elemento puede visualizarse en la parte superior de la ventana Watch de
continuo las cinco formas siguientes:
de una
variable o
un
parametro
Método de visualizacion Boton
Sélo valor

123

Valor con gréfico de barras unipolar

Valor con gréfico de barras bipolar

Valor con gréfico de lineas bipolar

Valor con presentacion de bits individuales

LN

ubD70
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Utilizacion
de la
seccion
inferior de
la ventana
Watch

uD70

Para controlar un parametro o una variable, utilice el siguiente
procedimiento:

1 Hagaclic en el botén de la barra de herramientas que corresponda al
método de visualizacioén deseado.

2 Seleccione el parametro o la variable que desee visualizar mediante uno
de los métodos siguientes:
* Enel cuadro de texto de parametro de laizquierda, escriba el
nombre del parametro o la variable que desee visualizar.

* Hagaclicen y seleccione el parametro o la variable deseado en
la lista que aparece.

+ Enlaventana principal del editor del juego de herramientas DPL, haga
doble clic en el nombre del parémetro o la variable.

Cambio del valor a plena escala

El valor de representacién grafica a plena escala es 1000 de forma
predeterminada. Para modificar este valor, haga doble clic en el cuadro de
presentacion de valores. Introduzca el valor a plena escala deseado en el
cuadro de didlogo Max Value que se abre y, a continuacién, haga clic en el
botén OK.

Alternancia de valores bipolares

Para cambiar la representacion grafica de un elemento visualizado a otro tipo
(por ejemplo, de barras unipolar a bipolar), desplace el cursor del ratén sobre
el érea de representacion grafica y presione el botén derecho del ratén. A
continuacién, seleccione la opcién deseada en el men( emergente que
aparece.

La parte inferior de la ventana Watch permite al usuario realizar una lectura
instantanea de un parémetro o una variable, asi como escribir en cualquier
parémetro o variable.

Lectura de un parametro o una variable

1 Escriba el nombre del pardmetro o la variable (ejemplo, #1.21).

2  Presione lateclaintro. El valor se muestra a la derecha del nombre del
parémetro o la variable.

Configuracion de un valor para un parametro o una

variable

1 Escriba el nombre del parametro o la variable seguido de un signo de
igualdad y del valor que quiera introducir (ejemplo, #1.21=1000).

2 Presione la tecla Intro. Si el valor se ha introducido correctamente, OK
aparece ala derecha.
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Para insertar automaticamente un pardmetro o una variable de la parte
inferior de la ventana en la superior, presione las teclas Mayus e Intro
después de escribir el nombre.

Si el programa se modifica, sera preciso guardarlo,
compilarlo y transferirlo de nuevo al ub7o.

Almacenamiento La configuracién de la ventana Watch puede almacenarse en disco para
de la utilizarla posteriormente. Para esto, seleccione Save en el men( File de
configuracién laventana Watch.

de la ventana

Si desea obtener informacion detallada sobre la ventana Watch,
Watch

consulte la ayuda en linea. Para visualizar esta ayuda, presione la tecla F1.

Transferencia del archivo DPL origen desde el
UD70 al equipo host

El archivo .DPL origen puede transferirse al equipo host cuando el archivo de
programa original no se encuentra disponible o el programa que se esta
ejecutando no se identifica de forma precisa.

Para recuparar el archivo .DPL, utilice el procedimiento siguiente:

1 Hagaclicen (Upload ) en la barra de herramientas DPL del
administrador de tareas. Sise hainstalado una versién del programa
DPL en el equipo host, aparece un cuadro de didlogo en el que se solicita
confirmacién para sobrescribirlo.

2 Paraaveriguar cudl es el programa residente en el UD70 e intentar
cargarlo, haga clic en:

(Source code)
Nota importante

Es mas seguro transferir el programa *.DPL desde el uD70
que recuperar el codigo de origen del equipo host, a menos
que haya verificado que el programa instalado en el host
es el que necesita.

ubD70
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Informacién del sistema

Proporciona informacién sobre el programa del UD70 al usuario, como el
nombre de programa, la fecha de compilacién, el nmero de versién del
sistema operativo UD70, etc.

Para ver esta informacién, haga clic en (System information). Se abre
el cuadro de mensajes System Information:

I System Information I

Demol.dpl

Example program

Wersion 0

Carnpiler timestamp | 12/02/96 14:08
Compary CT

Avthor AH

Compiler verzion 010208
Source in MD237? | Yes

Diebug info? es

Dirive / Interface Open loop Unidrive / 1070
Core wersion a0oz2aa

Suztem verzion 01.00.00

ubD70
Issue code: 70ne2 Juego de herramientas DPL 5-17




La ventana Log

En la ventana Log puede mostrarse la siguiente informacion:
+ Mensajes del sistema (ejemplo, el inicio y parada de un programa)
« Valores de la ventana Watch (Gtil para el registro de datos)
* Resultado de la instruccién DPL PRINT (consulte la instruccién PRINT
en el Capitulo 7, Referencia).

Estas funciones se activan y desactivan en el men( Action.

Para acceder ala ventana Log, haga clic en (Log window). La
ventana Log se abre:

= Log [[no prog]] M=

Action  Style

LCloze

134314 [Reset MDZ3]

134314 <The MD 29 has been Fesetl»
134314 UD70 () Cantrol Techniques
13 i

14 Wersgion 01.00.00
+4.3:14 Example Program

ubD70
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Comunicaciones serie

6.1

uD70

Introduccion

El enlace de comunicaciones serie permite utilizar una o varias tarjetas UD70
en sistemas controlados por una unidad host, como unPLC oun PC. Enlas
comunicaciones serie se utiliza el enlace RS485 estandar.

El UD70 también puede funcionar como host en un sistemay controlar los
accionamiento, los médulos UD70, las tarjetasMD29 u otros dispositivos
instalados que tengan una interfaz adecuada.

El controlador de host puede funcionar con un maximo de treintay dos
dispositivos EIA Rs485 mediante el uso de repetidores de linea. Cada
transmisor y receptor de los dispositivos de Control Techniques carga dos
unidades en lalinea. Por consiguiente, estos dispositivos cargan cuatros
unidades en la linea en el modo de dos hilos. Esto significa que no es posible
conectar mas de siete de estos dispositivos en un solo grupo, lo que supone
una carga maxima de cuatro unidades en el repetidor de linea. Cuando se
utiliza el modo de cuatro hilos, pueden conectarse un maximo de 15
dispositivos.

Sin embargo, el uso de repetidores de linea hace posible el funcionamiento
con un maximo de 81dispositivos de Control Techniques. En este caso, los
dispositivos se organizan en 9 grupos de 9 dispositivos, como méaximo.
Ademas, es posible aplicar comandos a uno o varios grupos especificos sin
que esto afecte a otros dispositivos o grupos de dispositivos.

Grupo 1
Controlador
de host 1 12 13 14
Rx Tx

Tx_Rx] |Tx_Rx] |Tx _Rx] |Tx_Rx

) I I I I O A
y y 1 1

Grupo 2

21 22 23 24

Tx_Rx] |Tx_Rx] |Tx _Rx] |Tx_Rx

I T 171 ]
1 1 1 1

Enlace multiterminal RS485 con dos grupos de cuatro unidades

El puerto de comunicaciones del UD70 es el conector macho tipo D que esta
situado en el lado derecho de laplaca. ElUD70 puede utilizarse en el modo
de 2 0 4 hilos. El puerto Rs485 dispone de aislamiento 6ptico completo.
También es posible utilizar el puerto Rs422.
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RS485, no es recomendable debido a que sus caracteristicas
son inferiores (eliminacion de ruidos, longitud maxima del
cable limitada, etc). RS232 no equivale a Rs485 de dos hilos.

C Aunque es posible realizar una conexion RS232 con el puerto

6.2 Conexiones de hardware

En la tabla siguiente se especifican las conexiones de hardware del puerto de
comunicaciones RS485.

Clavija | RS485 4 hilos | RS485 2 hilos

1 ov ov

2 Tx Tx/Rx
3 Rx Tx/Rx
4 DIO * DIO *
5 DI * DI *

6 Tx Tx/Rx
7 Rx Tx/Rx
8 DO * DO *
9 ovD * ovD *

* Terminales 4, 5, 8 y 9 de las conexiones de E/S digitales del UD70. Alno
formar parte de las conexiones de las comunicaciones serie, no precisan
conectarse alineas de este tipo ni ala clavija de O V de las comunicaciones
serie (clavija 1).

Conexion a tierra

Se recomienda conectar el cable de comunicaciones de datos a una toma de
tierra sin interferencias a través de un circuito de baja inductancia.

Tendido del cable de comunicaciones serie

El cable de comunicaciones de datos no debe tener una trayectoria paralela a
la de otros cables de alimentacion, especialmente los que conectan los
accionamientos amotores. Siel tendido en paralelo es inevitable, aseglrese
de que quede un espacio minimo de 300 mm entre el cable de
comunicaciones y el de alimentacion.

Los cables cruzados en angulo recto suelen causar problemas.
El cable de un enlace Rs485 debe tener una longitud maxima de 1200 metros.

. . . ubD70
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Terminacion del cable

Siutiliza un sistema RS485 multiterminal, conecte unaresistencia de 120
entre las dos linea de recepcién de la Gltima unidad de la cadena (es decir, la
unidad més alejada del host). Verifique que la resistencia no se encuentra
instalada en las demas unidades del sistema. Sise conectan resistencias
terminales en unidades distintas de la Gltima, puede producirse una pérdida
excesiva de sefial.

Tx

— Tx
ov oV, )
ubD70 | Equipo host

=
—}

Conexiones en el modo de 4 hilos

Tx

=
Rx
Rx XOOOOOC
ov ov ]
UD70 —-I_Equo host

Conexiones en el modo de 2 hilos

uD70 o )
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6.3 Comunicaciones ANSI

Utilizacion del protocolo secundario ANSI
estandar

Protocolo estandar integrado que define la estructura de los mensajes
utilizada para leer y escribir parametros en el UD70 es el protocolo ANSI
x3.28-2.5-A4. Este protocolo se describe en esta seccién.

El usuario también puede crear un protocolo propio e introducirlo en un
programa DPL mediante el uso de comandos de puerto de nivel inferior,
COmMOo GETCHAR y PUTCHAR (consulte el Capitulo 7, Referencia).

El protocolo secundario ANSI se activa cuando el parametro de
configuracién del modo RS485se configura en 1(4 hilos) (ajuste
predeterminado) o 5 (2 hilos). Para obtener informacién detallada sobre
otros modos de comunicacién, consulte los modos de comunicaciones serie
maés adelante en este capitulo.

Conceptos basicos de la transmisién de datos

Los datos se transmiten en forma de caracter a una velocidad fija o velocidad
en baudios. Un caracter esta formado por 7 u 8 bits, normalmente.

Para que el receptor identifique los datos como validos, cada caracter se
enmarca en una trama. Estatrama contiene un bit de inicio, un bit de parada
y un bit de paridad opcional. Sin la trama, el receptor no puede
sincronizarse con los datos transmitidos.

A continuacién se muestra una trama:

Byte de caracter ASCII de bajo nivel
Primer caracter Segundo caracter
hexadecimal hexadecimal
Bit de Siete bits de datos Bit de Bit de
inicio paridad | parada
o |ws| | | | | |wms 1

Esta trama se conoce como trama de 10 bits, ya que son 10 los bits que se
transmiten en total. El formato es el siguiente:

1bit de inicio, 7 bits de datos, par/impar/sin paridad, 1bit de
parada.

Isb se refiere al bit menos significativo (el bit 0)

msb se refiere al bit mas significativo (bit 6)

El receptor utiliza el bit de paridad para comprobar la integridad de los
datos que harecibido

. . . ubD70
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El conjunto de caracteres que se utiliza recibe el nombre de conjunto AsclI
de bajo nivel. Este conjunto esta formado por 128 caracteres con
numeracién decimal del O al 127. Los primeros 32 caracteres del conjunto
Ascll (hex. 00 a TF) sirven para representar c6digos especiales; es decir,
cddigos de control que tienen un significado especial (por ejemplo, el inicio
de texto se denomina STX y su cédigo ASCIl es 02.)

En un PC o terminal, el caracter STX puede transmitirse presionando Ctrl+B.
Si el UD70 se encuentra en el modo ANSI estandar, interpreta que el caracter
STX va seguido de un comando.

Mediante el c6digo de control EOT (fin de transmision) se envia un aviso de
recepcion de un mensaje nuevo a todas las tarjetas UD70 y accionamientos
del bus Rs485. Este cédigo suele enviarse al inicio de un mensaje para que
todos los dispositivos se ajusten en Ready to receive message (listo para
recibir el mensaje).

Caracteres de control

Los comandos y peticiones se envian en paquetes de mensajes. Cada
mensaje se inicia con un caracter de control especial, y puede contener mas
caracteres de este tipo. A continuacién se proporcionauna lista de todos
los caracteres de control que pueden utilizarse al enviar y recibir un mensaje:

Caracter Significado Codigo ASCIl | Teclas...
(decimal)

EOT Reinicio 04 CtrlD
Avisa al UD70 para que se prepare para un nuevo
mensaje.
También indica que un pardmetro no existe.

ENQ Consulta 05 CtrlE
Se utiliza para interrogar al accionamiento.

STX Inicio de texto 02 CtrlB
Se utiliza para iniciar un comando.

ETX Fin de texto 03 CtrlC
Se utiliza al final de un comando.

ACK Confirmaci6n de recepcién (mensaje aceptado) 06 CtrlF

NAK Confirmacién negativa (mensaje no descifrado) 21 CtrlU

BS Retroceso (ir al parémetro anterior) 08 CtrlH

Velocidad en baudios

uD70

El usuario puede seleccionar una velocidad en baudios en el rango 300 -
38400. El valor predeterminado es 4800. Consulte los parametros de
configuracion.
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Direccioén

Es preciso asignar una identificacién o direccién tnica a cada unidad de un
bus de comunicaciones ANSI para que sélo la unidad uD70 de destino
responda. La direccién esta compuesta de dos partes:

+ Ladireccién de grupo, que es el primer digito.
+ Ladireccién de la unidad, que es el segundo digito.

Ambas direcciones tienen un rango de 1a 9 y no se permite una direccién de
grupo o de unidad con valor 0 (las direcciones 01, 10, 20, etc. no son
validas). Esto se debe ala posibilidad de agrupar tarjetas UD70 y algunos
accionamientos (maximo de 9 unidades por grupo), y a que un mensaje
puede enviarse a través del bus de comunicaciones ANSI a todas las unidades
del grupo. Pararemitir un mensaje aun grupo en particular, se utiliza la
direccion cero (0) como direccién de launidad. Por ejemplo, para dirigirse a
todas las unidades del grupo 6, la direccién completa que se utilizara serd 60.

Ademas, se incluye una funcién adicional que permite enviar un mensaje
simultaneamente a todas las unidades de todos los grupos utilizando la
direccién 00. Esta direccién se puede utilizar para enviar un comando de
inicio (Start) a un grupo de accionamientos que se han acoplado
mecanicamente para accionar una linea transportadora. Asi, todos los
accionamientos comenzaran a funcionar a la vez.

Es importante tener en cuenta que las tarjetas UD70 no
reconocen el comando cuando se utiliza la direccion de
grupo. (Si varias tarjetas intentan responder al mismo
tiempo, el bus de comunicaciones serie puede presentar
datos no significativos.)

A fin de proteger la integridad de los datos, el formato de la direccién
transmitida requiere la repeticién de cada uno de los dos digitos de la
direccién; por ejemplo, la direccién del UD70 nimero 23 se envia en forma de
Cuatro caracteres:

2233

La direccién serie se enviainmediatamente después del primer caracter de
control del mensaje (EOT).

Identificacion de parametros

Todos los parametros estan identificados por cuatro digitos que
representan el nimero del menG y del pardmetro, sin la coma decimal.

Ejemplo Para enviar un mensaje al menu 4, parametro 8, escriba 0408 (es
preciso incluir el cero inicial)

Para enviar un mensaje al mena 18, parémetro 11, escriba 1811.

. . . ubD70
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Campo de datos

Los datos que se van a enviar o solicitar ocupan los caracteres situados
inmediatamente detras del nimero de parametro. Enlaestructurade un
mensaje, la longitud minima del campo de datos es de dos caracteres.

Los datos se expresan normalmente en forma de valor numérico decimal.
También es posible utilizar el formato hexadecimal, para lo que es preciso
especificar el primer caracter del campo de datos como una X.
El primer carécter del campo de datos (D1) sdlo puede ser uno de los
siguientes:

Espacio (32 dec.)

+

X (para hex.) - hex. se utiliza normalmente para acceder alos datos de la
cajadeE/S.

Suma de comprobacion de bloque (BCC)

Para evitar el deterioro de los mensajes que envia o recibe eluD70 durante la
transmisién, todos los mensajes de escrituray respuestas de datos terminan
con el caracter de suma de comprobacién de blogue (Bcc). Consulte
Célculo de la suma de comprobacion de bloque (BCC) mas adelante en esta
seccion.

Lectura de parametros

Para leer un pardmetro, se envia el siguiente mensaje:

Control Direccion Parametro Control
EOT | GA| GA| UA | UA | M1 | M2 | P1 | P2 | ENQ
donde:
GA =  Direccién de grupo
UA = Direccién de unidad
M1M2 = Numero de men(
P1P2 = Ndmero de parametro

En este mensaje no se envia ningin caracter BCC.

uD70 S )
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Si el UD70 descifra el mensaje, utiliza la siguiente estructura en la respuesta:

Control

Parametro

Datos

Control

BCC

STX | M1 | M2 | P1 | P2

DI | .. | Dn

ETX

BCC

donde:

M1 M2
P1P2
D1..Dn

BCC

Ndmero de men
Nimero de parametro

Datos
Primer caracter:

+ 0 espacio para valores positivos
- para valores negativos

X para valores hex.

Suma de comprobacién de bloque

Siuno de los parémetros solicitados no existe, el UD70 enviard un caracter
EOT (AsCII 04).

Ejemplo Para visualizar el punto de referencia de velocidad de un Unidrive que es
la unidad 2 del grupo 1, se envia lo siguiente:

Control Direccién Parémetro Control

STX 1 | 1| 2] 2|0 1] 2|1 ENQ
La unidad contesta lo siguiente:

Control Parémetro Datos Control BCC

stXx | o | 1| 2 | 1 |-|a|7|.|6]| ETX | 7

Cuando el UD70 responde a un comando, la longitud del
campo de datos de la respuesta puede variar en funcion
del tipo de accionamiento y del parametro que se visualiza.

6-8 Comunicaciones serie
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Nueva lectura de datos

Una vez que un mensaje de lectura se recibe y se descifra (es decir, los datos
devueltos son vélidos), puede enviarse un solo caréacter de cédigo de control
parainterrogar de nuevo al parémetro, al pardmetro siguiente o al anterior.
Los cédigos de control son los siguientes:

Codigo de Funcion Teclas...
control
NAK Devolver el valor del mismo pardmetro CtrlU
ACK Leer el pardmetro siguiente CtrlF
BS Leer el pardmetro anterior CtrlH

Esta funcién permite ahorrar tiempo si un parémetro se controla durante un
periodo de tiempo.

Escritura en parametros

Para escribir datos en un parametro (accionamiento o virtual), debe
utilizarse la siguiente estructura de mensaje:

Control Direccién Control Parémetro Datos Control BCC
EOT |GA/GA[UA/UA| STX |M1/M2/P1|P2|D1|..|Dn| ETX
donde:
GA =  Direccién de grupo
Gu =  Direccién de unidad
M1M2 = Numero de men(
P1P2 = Ndmero de parémetro
D1..DN = Datos
Primer caracter:
+ 0 espacio para valores positivos
- para valores negativos
X para valores hex.
BCC = Suma de comprobacién de bloque

El campo de datos puede tener una longitud variable y su longitud méxima
depende del parémetro que se esta editando.

uD70 S )
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El uD70 utilizaréd un solo caracter de control en larespuesta, como se indica:

Codigo de Significado
control
ACK Confirmacién de recepcién: el mensaje se ha descifrado y aplicado.
NAK Mensaje no vélido: tamafio de datos demasiado grande o fuera de rango, pardmetro
no valido, parémetro de sélo lectura o BCC incorrecto.

Ejemplo Al ajustar el pardmetro Frecuencia prefijada 1en +76.4 para el Unidrive
(unidad 6, grupo 2), se envia:

Control Direccion Control Pardametro Datos Control BCC

EOT |2|2|6|6| sTx |o|1]|2]|1]|+|0|7|6].]4] ETx 1

Reescritura de datos

Después de que se haya enviado un mensaje de escritura que incluya el
campo de direccién y de que larecepcion se haya confirmado mediante
<ACK> 0 <NAK>, los siguientes mensajes de escritura que se envien a ese UD70
podran utilizar una estructura de mensaje de reescritura en la que no sera
necesario volver a transmitir la direccién. La estructurade reescrituraes la
siguiente:

|STX‘M'I‘MZ‘P'I‘PZ‘D'I‘..,‘Dn‘ETX‘ BCC

Cuando el mensaje se envie a otro UD70 o se reciba un caracter no vélido, la
funcién de reescritura dejara de funcionar y sélo sera posible enviar otro
mensaje al primer UD70 utilizando el mensaje de escritura completo con la
direccién.

Célculo de la suma de comprobacion de bloque
(BCC)

La suma de comprobacion de bloque se calcula aplicando una funcién oR
exclusiva a todos los caracteres de un mensaje que siguen al caracter de
control STX.

Tabla de definicion de XOR

A B Resultado
0 0 0

0 1 1

1 0 1

1 1 0

Por ejemplo, el comando serie que se utiliza para ajustar Velocidad prefijada 1en
-34,5 Hz en un Unidrive:

. . . ubD70
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El mensaje sera el siguiente:

Control Direccion Control Parémetro Datos Control BCC
EOT |1]1|2|2| sTx |o|1]|2]1|-|3|4|.|5 ETx| o
No incluido en el calculo Incluido en el célculo Resultado

El primer caracter del calculo de BcC es 0 (00110000 en binario), cuyo valor
se toma como valor inicial o resultante. El caréacter siguiente es 1(00110001
en binario), al que ahora se aplica el operador OR exclusivo (XOR). Con el
resultado anterior, se obtiene un nuevo valor binario de 00000001.

En la siguiente tabla se muestra el calculo completo:

Caracter |Valor binario| Resultado
XOR
0 00110000 -
1 00110001 0000 0001
2 00110010 0011001
1 00110001 0000 0010
- 0010 1101 0010 1M
3 0011001 00011100
4 00110100 0010 1000
0010 1110 0000 0110
5 00110101 0011001
ETX 0000 00T 00110000

El valor final sera el BCC,, si su valor decimal equivalente es mayor que 31(los
caracteres ASCIl entre 00 y 31se utilizan como cddigos de control).

Cuando el resultado final de XOR es un valor decimal menor que 32, se suma
32. Eneste ejemplo, 00110000 es el valor decimal 48. Al ser mayor que 31,
se acepta como valor final de BCC. El valor decimal 48 es el caracter Oy el
mensaje completo es el siguiente:

[eor| 1] 1] 2] 2 stx| o] 1] 2] 1] - 3] 4] | 5]emx| 0]

Ejemplo  Programa QuickBasic para calcular el BCC

mess$ = CHR$(4)+"1122"+CHR$(2)+"0125"+"-34.5"+CHR$(3)
bcc% =0
FOR n%= 7 a LEN(mess$)'empieza en el caracter siguiente a ‘chr$(2).
bcec% = bec% XOR ASC(MID$(mess$, n%, 1))
NEXT
IF bce% < 32 THEN bec% = bee% + 32
mess$ = mess$ + CHR$(bcc%)
PRINT mess$
En DPL, las funciones ANSIREAD y ANSIWRITE calculan autométicamente el BCC.

uD70 o )
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6.4

Modo 1

Modo 2

Modo 3

Modo 4

Modo 5

6-12

Modos de comunicaciones serie

El uD70 dispone de los once modos de comunicacién siguientes:
* ANSI secundario estandar de 4 y 2 hilos
+ Transferencia de pardmetros a gran velocidad
» Modos principal/secundario programables
* Modos de usuario
+ Modo de cajade E/S

Las opciones disponibles son las siguientes (para obtener informacion
detallada sobre los parémetros actuales, consulte los parametros de
configuracién en el Capitulo 10, Parametros):

4 hilos estandar
RS485 con protocolo ANSI secundario (predeterminado).

Modo principal

En este modo se utilizan los datos del parametro definido, se convierten a
una escala de 16000 y se envian continuamente a un accionamiento
secundario. Launidad secundaria puede ser un MD29, un Unidrive con
médulo de opciones de comunicacién estandar, un accionamiento Mentor
Il, un accionamiento CDE u otro UD70.

Modo secundario

En este modo los datos se envian desde el puerto serie y se convierten a
escala utilizando el valor del parametro de configuracién a escala antes de
insertarlos en el parametro de destino.

Modo de cascada

En este modo se envia un parametro definido a un accionamiento remoto
(sin conversién a escala) y los datos recibidos se insertan en el parémetro de
destino. Los datos no se convierten a escala.

La unidad transmisora o receptora puede ser un UD70, un MD29, un
accionamiento Unidrive con médulo de opciones de comunicacién estandar
o un accionamiento Mentor I.

Este modo suele utilizarse en aplicaciones del tipo trefilado, en las que se
asigna una referencia de velocidad de una fuente externa (como un
potenciémetro) al primer accionamiento. El modo 4 permite pasar esta
referencia al accionamiento siguiente de la cadena, que, a su vez, emplea
una opcioén de aplicaciones para recibir los datos y aplicar el trefilado. A
continuacién, ese accionamiento pasa la nueva referencia al accionamiento
siguiente, y asi sucesivamente.

Rs485 de 2 hilos

Emplea el protocolo ANSI secundario. Recuerde que el RS232 no es un RS485
de 2 hilos.

. . . ubD70
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Modo 6 Modo de usuario

Este modo desactiva todos los protocolos internos y permite que el usuario
utilice el puerto Rs485 directamente desde un programa DPL. Por lo
general, este modo se utiliza con los comandos DPL del protocolo ANSI
principal (ANSIREAD, ANSIWRITE, etc.). Los protocolos definidos por el
usuario también pueden aplicarse en DPL con comandos PUTCHAR y
GETCHAR de nivel inferior. La trama de datos de las comunicaciones se
organiza de la siguiente manera:

1bit de inicio, 7 bits de datos, paridad EVEN (par), 1bit de parada, 10
bits en total

Modo 7 Modo de usuario

Este modo desactiva todos los protocolos internos y permite lalecturay
escritura directamente desde el puerto ANSI mediante el uso de las
funciones PUTCHAR y GETCHAR. La trama de datos de las comunicaciones
se organiza de la manera siguiente:

1bit de inicio, 8 bits de datos, paridad EVEN (par), 1bit de parada, 11
bits en total

Modo 8 Modo de usuario

Este modo desactiva todos los protocolos internos y permite lalecturay
escritura directamente desde el puerto ANSI RS485 mediante el uso de las
funciones PUTCHAR y GETCHAR. La trama de datos de las comunicaciones
se organiza de la siguiente manera:

1bit de inicio, 8 bits de parda, paridad NO (sin paridad), 1bit de parada,
10 bits en total

Modo 9 Modo de usuario

La trama de datos de las comunicaciones se organiza de la siguiente manera:
1bit de inicio, 9 bits de datos, sin parida, 1bit de parada, 11 bits en total

Modo 10 Modo de caja de E/S

Este modo permite conectar directamente una sola caja de E/S al UD70 a
través del puerto EIA RS485.

En el caso de que se necesiten varias cajas de E/S, habra que configurarlas en
elmodo ANSI estandar. Para transferir los datos es preciso seleccionar el
modo 6 y utilizar los comandos DPL RS485.

Modo 11 Modo de usuario

Este modo permite evitar lamemoria intermedia del software y establecer
una interconexién directa con el hardware. De esta forma se reduce el
tiempo de transferencia de la informacién a través del puerto RS485 del
UD70. La velocidad en baudios es programable, al igual que en los otros
modos, y la trama de datos de las comunicaciones se organiza de la
siguiente manera:

1bit de inicio, 9 bits de datos, sin parida, 1bit de parada, 11 bits en total
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Modo 12 Reservado
Modo 13 Modbus - RTU (s6lo modo secundario)
Modo 14 Modbus - ASCII (s6lo modo secundario)

Los modos secundarios Modbus RTU y ASCIl permiten utilizar las
funciones Read Multiple Registers, Preset Single Registers y Preset
Multiple Registers.

Este modo limita a 20 el nimero de registros consecutivos, y el rango de
direccién de nodo entre 11y 99.

Para obtener informacién sobre el protocolo Modbus, péngase en
contacto con el Centro de accionamientos local.

En los modos 2, 3 y 4, la comprobacion de la integridad de
los datos es minima.

Utilizacion de los modos 2y 3

Destino

Escala Escala
£16000 == o

Bl

Cua}lquier Enlace Cualquier
parametro serie parametro
Funcionamiento del UD70 en modo 2 Funcionamiento del UD70 en modo 3

Funciones de los modos 2y 3

Utilizacion de los modos 6, 7,8y 9

6-14

En los modos 6, 7 y 8 es posible utilizar el uD70 como un dispositivo ANSI
principal que controle otros médulos UD70, tarjetas MD29 , accionamientos y
demas dispositivos ANSI compatibles. De esta forma se evita tener que
utilizar un PLC o un PC personalizado para controlar un sistema o proceso. Si
se utiliza una caja de E/S, es posible que el sistema no necesite un PLC.

Los modos 6 a 9 también permiten crear protocolos serie personalizados
que serviran para comunicarse con dispositivos ANSI no compatibles, como
maédulos de visualizacién inteligentes, etc.

El puerto ANSI RS485 se configura en lamemoria intermedia de la siguiente
manera:

Recepcién: 60 bytes
Transmision: 25 bytes

. . ubD70
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Utilizacion del modo 11

Cuando se utilizan otros modos, el inicio de la transmisién y recepcion de
datos puede demorarse 8 ms como méaximo. Enelmodo 11, los datos se
desvian alamemoria FIFO del software, que permite reducir las demoras del
sistema. El parametro #17.07 sirve para programar la velocidad en baudios.

Utilizacion de los modos 13y 14

El protocolo Modbus sélo puede ser secundario, ya que el UD70 no puede
utilizarse como protocolo Modbus principal enlos modos 13y 14. La
velocidad en baudios se selecciona mediante el parametro #17.07.

6.5 Instrucciones ANSI
Las instrucciones ANSI RS485 que se encuentran disponibles son las
siguientes:
ANSIREAD Envio de un comando Read (lectura) a una unidad
remota
ANSIREPLY Lectura de una respuesta enviada por una unidad
remota
ANSIWRITE Envio de un comando Write (escritura) a una unidad
remota
GETCHAR Recepcién directa de un solo caracter
PUTCHAR Transmision directa de un solo caracter

Para obtener informacién sobre estos comandos, consulte el Capitulo 7,
Referencia.
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6.6

6-16

Ejemplo de instrucciones ANSI

En el fragmento de programa siguiente se ofrece un ejemplo de lectura de
una referencia de velocidad desde un Unidrive, y de escritura de ésta
referencia en un accionamiento CD.

Ambos accionamientos estan conectados al bus RS485. La direccién del
Unidrive es 11y la del accionamiento CD es 12.

Para que este programa funcione, el modo RS485 debe configurarse en 6.

BACKGROUND{
top:
/I enviar comando de lectura para leer parametro #1.21
resultado% = ANSIREAD(11, "0121")
IF resultado% = 0 THEN
PRINT "No se pudo enviar el mensaje"
GOTO top:
ENDIF
CALL obtener_respuesta: // obtener respuesta de comando de lectura
IF respuesta% <= -65536 THEN // ¢ respuesta vélida?
PRINT "Error de lectura de datos desde Unidrive"
GOTO top:
ENDIF
/I enviar comando de escritura a CD utilizando 1 espacio decimal
resultado% = ANSIWRITE(12,"SP", respuesta%, 1)
IF resultado% = 0 THEN
PRINT "No se pudo enviar el mensaje"
GOTO top:
ENDIF
CALL obtener_respuesta: // ¢admitir escritura?
IF respuesta% <> -65540 THEN // -65540 es ACK
PRINT "Error al enviar el mensaje a CD"
ENDIF
GOTO top:
}
obtener_respuesta: { // subrutina para espera de respuesta
expirado% = 0 // reiniciar temporizador
DO
/I -65536 si no se ha recibido respuesta
respuesta% = ANSIREPLY
LOOP WHILE respuesta% = -65536 AND expirado% < 50
/I bucle s6lo si se ha recibido respuesta o
/I ha expirado el tiempo.
/I si la tarea reloj se ajusta en 5 ms, el tiempo expirara en

250ms

}

CLOCK {

expirado% = expirado% + 1 // incrementar variable de tiempo de

expiracion

}

. . . ub70
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Consulte otros ejemplos de comandos ANSI en el archivo de
ayuda del juego de herramientas DPL.
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Referencia

7.1 Tareas
Consulte también la seccion Tareas y programacion en tiempo real en el
Capitulo 4, Programacion DPL.

Tarea INITIAL

Normalmente, la tarea INITIAL sirve para inicializar las variables del programay
los parametros del accionamiento.

La tarea INITIAL permite arrancar el programa DPL y sélo se ejecuta cuando el
UD70 se pone a cero o al conectar la alimentacién de CA al accionamiento.

La tarea INITIAL se considera especial porque es imposible ejecutar otras
tareas mientras se estd utilizando. Esto es importante en el caso de que
otras tareas en tiempo real manipulen datos con valores iniciales.

Tarea BACKGROUND

La tarea BACKGROUND se utiliza con funciones y comandos que no precisan
de control basado en el tiempo ni en el codificador, y resulta Gtil en los casos
siguientes:

* Registro de datos

» Comprobacién de entradas digitales

+ Configuracién de estado de salida

La tarea BACKGROUND se ejecuta una vez terminada la tarea Initial. Se
recomienda ejecutar la mayor parte del programa en la tarea BACKGROUND.

Ejemplo

uD70

La tarea BACKGROUND no se repite automaticamente.

BACKGROUND{
RAMP:
#1.21=0
DO WHILE #1.21 < 1000
#1.21 =#1.21+1
LOOP
GOTO RAMP:
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Tarea CLOCK

La tarea CLOCK permite ejercer un control de tiempo critico sobre el
accionamiento y los comandos enviados al accionamiento (por ejemplo,
rampa de aceleracion y deceleracion controlada).

La tarea CLOCK se ejecuta en una base de tiempos fija y no mantiene la
sincronia con el accionamiento. Labase de tiempos que se utiliza depende
del parametro de configuracion (consulte los pardmetros de configuracion
en el Capitulo 10, Parametros), que puede ajustarse en un rango de entre 5y
200ms.

Ejemplo En este ejemplo se genera una onda senoidal.

CLOCK{
#1.21 = SIN (rad)*1000
rad = rad+0.01
IF rad>6.283185 THEN
rad =0
ENDIF

Tarea SPEED

7-2

En el Unidrive, la tarea SPEED esta sincronizada con el bucle de control de
velocidad, por lo que la periodicidad con que se ejecuta esta tarea depende
de la frecuencia de conmutacién PWM.

Accionamiento Frecuencia de Base de tiempos de la
conmutacion tarea SPEED
kHz ms
Unidrive 3,6012 1,38
Unidrive 4,509 1,84
ubD70

Referencia Issue code: 70ne2




Tarea ENCODER

La funcién tipica de la tarea ENCODER consiste en controlar la actividad de
un codificador.

En el Unidrive, la tarea ENCODER esta sincronizada con el bucle de control de
velocidad y se ejecuta cada cuatro ciclos de la tarea SPEED. La periodicidad
con que se ejecuta esta tarea depende de la frecuencia de conmutacién

PWM.
Frecuencia de Base de tiempos de
conmutacion PWM | la tarea ENCODER
kHz ms
3,6012 5,52
4,509 7,36
Ejemplo ENCODER{
principal% = #90.2
secundario% = #90.4
EPOS = EPOS + principal% - secundario%
}

Tarea EVENT

La tarea EVENT es una tarea especial que se ejecuta cuando ocurre un evento
especifico. Launidad de temporizacién/contador determina el origen del
evento.

Para obtener mas informacion, consulte la seccién Unidad de
temporizacién/contador en el Capitulo 8, Funciones.

Tarea ERROR

La tarea ERROR se ejecuta cuando ocurre un error en tiempo de ejecucién en
un programa DPL.

Para obtener mas informacion, consulte la seccion Gestion avanzada de
errores en el Capitulo 9, Diagnésticos.
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Tarea definida por el usuario

Este tipo de tareas son subrutinas que escribe el usuario y que se utilizan
junto con lainstruccion CALL (consulte la instruccién CALL més adelante en
esta seccion).

No existen restricciones en cuanto a la asignacién de nombre a las tareas
definidas por el usuario, ni a su insercién en cualquier parte del programa.

Ejemplo El nombre de esta tarea es RAMP:.
BACKGROUND{
Loop:
CALL RAMP:
GOTO Loop:
}
RAMP: {
#1.21=0
DO WHILE #1.21<1500
#1.12=#1.21+1
LOOP

Distincion En el nombre de las subrutinas se distingue entre mayudscula y mindscula. Si
entre la instruccién CALL del ejemplo anterior se escribe como CALL ramp, el
mayuascula programano se compilara debido a que la palabra "ramp" deberia
introducirse en mayuscula. El error de compilacién que aparece sera el
mindscula siguiente:
Undefined reference to _0103ramp. (Referencia a rampa sin definir)

Tarea NOTES

Seudotarea que ignora el compilador. El creador del programa puede
utilizar la tarea NOTES para proporcionar informacién al usuario.

Ejemplo NOTES{
Puede incluir su documentacion aqui.

}
Seccion CONST

La seccién CONST sirve para definir datos de matrices constantes y no es una
tarea. Consulte la seccién Variables en el Capitulo 4, Programacién DPL.
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7.2 Instrucciones y funciones

Las instrucciones y funciones siguientes pueden contener varias formas de
sintaxis. En estos casos, la primera forma de sintaxis se aplicara a variables
enteras y la segunda a variables de coma flotante. (Consulte el Capitulo 4,
Programacién DPL).

ABS
Sintaxis resultado% = ABS (expresion%)
resultado = ABS (expresion)
Esta funciéon matematica permite obtener el valor absoluto de una expresion
sin considerar el signo positivo o negativo de la expresion (los nimeros
negativos se convierten en positivos).
Ejemplo ABS(45.5 - 100) ; el resultado es 54.5
ANSIREAD
Sintaxis resultado% = ANSIREAD (direccién accionamiento%, "nemonico")

Funcién del puerto Rs485 de 4 hilos con la que siempre se obtiene un valor
entero.

Esta funcion transmite una peticién de lectura de parametro a una unidad o
un accionamiento remoto a través del puerto ANSI RS485.

La direccién del accionamiento es una expresion entera, cuyo valor suele
estar comprendido entre 01y 99.

El neménico es una cadena que contiene el nimero de pardmetro. El
formato y la longitud de la cadena dependen del accionamiento remoto.

Sila peticion de lectura se ha enviado correctamente, se obtiene el valor 1.
Si el mensaje no ha podido enviarse, se obtiene el valor O (por ejemplo, sila
transmision ya esta realizandose).

La instruccion ANSIREAD no espera una respuesta del
accionamiento remoto.

Ejemplo resultado% = ANSIREAD(12,"0122") \\ leer #1.22 desde accionamiento 12

Consulte también Ejemplo de comandos ANSI en el Capitulo 6,
Comunicaciones serie.
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ANSIREPLY

Sintaxis resultado% = ANSIREPLY

Funcién del puerto Rs485 de 4 hilos que se utiliza junto con las funciones
ANSIREAD y ANSIWRITE. Esta funcién suele utilizarse para obtener los datos
que devuelve un accionamiento inmediatamente después de emitir los
comandos ANSIREAD 0 ANSIWRITE.
Se obtiene la siguiente informacién:

—65536 Todavia no se harecibido ninguna respuesta

—65537 Se harecibido respuesta, pero contiene una suma de
comprobacién de bloque errénea

—65538 EOT recibido (por ejemplo, el parametro no existe)
—65539 NAK recibido
—65540 ACK recibido
Cualquier otro valor corresponderd al neménico introducido en ANSIREAD.

Consulte también Ejemplo de comandos ANSI en el Capitulo 6,
Comunicaciones serie.

ANSIWRITE

Sintaxis resultado% = ANSIW RITE(direccién accionamiento%, "nemonico",valords,
atributo%e)

Funcién del puerto Rs485 de cuatro hilos que sirve para transmitir una
peticién de escritura de pardmetro a un accionamiento remoto a través del
puerto ANSI RS485.

La direccién del accionamiento es una expresion entera, cuyo valor suele
estar comprendido entre 01y 99. El neménico es una cadena que contiene
el nimero de parametro. El formato y lalongitud de la cadena dependen del
accionamiento remoto. El valor debe ser una expresién numérica entera.

A continuacién se proporcionan los argumentos de atributo que se han
especificado:

0] Sin decimales

1 Un decimal

2 Dos decimales

3 Tres decimales

128 Escriturahex en CT para la caja de E/S
(seis caracteres prefijados mediante x)

129 Escritura hex en accionamiento D
(cuatro caracteres prefijados mediante >)

130 Escritura hex en unidad de cD

(dos caracteres prefijados mediante >)

Sila peticion de escritura se ha enviado correctamente, se obtiene el valor 1.
Si el mensaje no ha podido enviarse, se obtiene el valor 0 (por ejemplo, la
transmision ya esta realizandose).

Esta instruccion no espera una respuesta de un
accionamiento remoto.
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Ejemplo

resultado% = ANSIWRITE(13,"0211", 150, 1) \ ajustar #2.11 en 15.0 en
accionamiento remoto 13
Consulte también Ejemplo de comandos ANSI en el Capitulo 6,
Comunicaciones serie.

ARCTAN
Sintaxis resultado = ARCTAN (expresion)
Esta funciéon matematica permite obtener el arco tangente de la expresion
en radianes.
Ejemplo x=ARCTAN(0.8)
Se obtiene el valor 0,674740942 radianes.
Consulte también la instruccion TAN.
AVERAGE
Sintaxis resultado% = AVERAGE (expresion entrada%, nimero de muestras)
Esta funcion de proceso de sefial permite obtener lamedia dindmica del
valor introducido para el nmero deseado de muestras. Elndmero de
muestras debe ser un valor entero constante y la expresion introducida, un
valor entero.
Esta funcion sélo puede utilizarse en las tareas SPEED, CLOCK 0 ENCODER.
AVERAGE debe ejecutarse en una base de tiempos regular.
Si se aplica un cambio gradual de 0 a 1000 al parametro #1.21, el resultado de
la media serd el siguiente (con una base de tiempos de reloj de 5 ms).
1000
750
Velocidad
500
250
5ms 10ms 15ms 20 ms 25 ms I I I
Tiempo
Ejemplo CLOCK{
entrada% = #1.21
#1.22 = AVERAGE (entrada%, 4)
}
Consulte también la instruccion FILTER.
ub70
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BCD2BIN

Sintaxis ent% = BCD2BIN (expresion entera%o)

Esta funcién convierte un niimero decimal con codificacién binaria en un
entero binario normal y permite operar con datos digitales enviados por la
caja de E/S (como selectores rotativos). (El decimal con codificacion binaria
es un método de escritura de nimeros decimales en formato binario.)

954 en formato decimal se representa como 100101010100 en BCD.

9 5 4
1loflof1fol1]o]1]o]1]0]0

Ejemplo 1% = BCD2BIN(#82.46)
BIN2BCD
Sintaxis ent% = BIN2BCD (expresion entera%o)

Esta funcién convierte un entero binario normal en un nimero decimal con
codificacién binaria y permite operar con datos digitales enviados a la caja
de E/S.

Consulte el proceso de conversion de decimales en decimales con
codificacién binaria en la instruccién BCD2BIN .

BCD2SEG

Sintaxis ent% = BCD2SEG (expresion entera%)

Esta funcion convierte los decimales con codificacién binaria en cédigos LED
de 7 segmentos y permite operar con datos digitales enviados a la caja de
E/S. Los datos enviados consisten en sefiales de impulso para un maximo de
tres digitos visualizados en 7 segmentos, como sigue:

a

e
el
d

NUmero de bit 7 6 5 4 3 2 1 0

Segmento - g f e d d b a

El byte menos significativo representa el primero de los tres digitos. El valor
maximo que puede convertirse es 999. Los ceros iniciales también se envian.
Ejemplo a% = BIN2BCD(123)
seg_datos% = BCD2SEG(a%)
#83.46 = seg_datos% ;salida 5200646 (0x4F5B06 = 321)

. ubD70
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CALL

Sintaxis

Ejemplo 1

Ejemplo 2

CALL programa-etiqueta:

Instruccién de control de flujo que sirve para ejecutar un programa de
aplicacion estandar o una tarea definida por el usuario. Una vez terminada la
subrutina, el programa regresa a la linea que sigue a la instruccién [CALL].

ENCODER({

CALL diglk_codificador: // Tarea de aplicacién estandar
/IBlogueo digital

...Resto de tarea ENCODER

}

INITIAL{

CALL SETUP:

} z

SETUP:{ //Este es el nombre de la subrutina
#1.21=0

}

COS

No es posible aplicar el proceso paso a paso en una tarea
definida por el usuario.

En el nombre de la subrutina se distingue entre mayascula
y miniscula.

Sintaxis

Ejemplo

CRC16

resultado = COS(expresion)

Esta funciéon matematica permite obtener el coseno de un angulo expresado
enradianes. Con esta funcion siempre se obtiene una variable de coma
flotante.

Consulte las instrucciones SINy TAN.

valor = COS (3.1416)

Sintaxis

uD70
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CRC% = CRC16 (caracter%, CRC%)

Esta funcién sirve para calcular un valor CRC (prueba de redundancia ciclica,
normalmente utilizada en los protocolos de comunicaciones serie) de 16 bits.
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DELAY

Sintaxis DELAY (expresion entera%)

La instruccion DELAY hace que el programa realice una pausa durante el
tiempo especificado por la expresién numérica entera, y aplica incrementos
de 0,1segundo. Sin embargo, esta instruccién no es muy fiable si se desea
obtener un valor de retardo exacto. En el peor de los casos, el retardo
puede durar 100 ms menos que el especificado (nunca tendra una duracién
superior).

DELAY s6lo puede utilizarse en las tareasINITIAL o BACKGROUND.

Ejemplo #18.12=10 //ajustar pardmetro 18.12 en 10
DELAY(10) /Iretardar programa 1 segundo.
#18.12=0
DIM
Sintaxis DIM variable% [nimero_de_elementos%)]

DIM variable [nimero_de_elementos%o]

La instruccion DIM se utiliza para especificar una matriz formada por una serie
de variables del mismo tipo (enteros o coma flotante). Aunque la
instruccién no genera ningdin c6digo, indica al compilador que debe reservar
espacio para una matriz dinamica.

Antes de utilizar una matriz, es preciso especificarla. Aunque se recomienda
especificar lamatriz en la tarea INITIAL , también puede definirse en la tarea
en laque se vaa utilizar.

Ejemplo INITIAL{

DIM mimatriz%[100] //identifica un entero demominado
/l[mimatriz] que incluye 100 elementos.
mimatriz%[0] = 10 //ajustar el primer elemento en 10 al inicializar
mimatriz%[1] = 20 //ajustar el segundo elemento en 20 al inicializar
mimatriz%[99] = 50 //inicializar el Gltimo elemento
indice% =1

}

CLOCK({
mimatriz%[indice%] = #3.02 //obtener realimentacion de velocidad
indice% = indice + 1 /fincrementar contador de indice
IF indice% = 100 THEN

indice% =0

ENDIF

}

Consulte también Matrices en la seccién Variables del Capitulo 4,
Programacién DPL.
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DO WHILE

Sintaxis 1

Sintaxis 2

Sintaxis 3

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Ejemplo 3

EXIT

DO WHILE Expresién condicional
Instruccién
LOOP
DO
Instruccién
LOOP WHILE Expresion condicional
DO WHILE Expresion condicional LOOP

Instruccién en bucle o iterativa que hace que un bloque de instrucciones se
repita hasta que una expresién determinada se convierta en falsa.

La sintaxis 1permite evaluar la expresién condicional en primer lugar. Siel
resultado es verdadero, las instrucciones se ejecutan y el programa contindia
funcionado en bucle hasta que la expresioén condicional se convierte en falsa.
La sintaxis 2 permite ejecutar las instrucciones en primer lugar y evaluar la
expresién condicional. Esto permite asegurarse de que las instrucciones del
bucle se van a ejecutar al menos una vez.

La sintaxis 3 es idéntica a la sintaxis 1, con la diferencia de que el bucle no
incluye instrucciones de ejecucion.
DO WHILE #1.21 < 1000
#1.21=#121+1
LOOP
DO
a=a+0.001
LOOP WHILE a<6
DO WHILE #3.02 > 10 LOOP

(Si el valor de #3.02 es mayor que 10, el programa continuaré repitiéndose.)

Sintaxis

Ejemplo

EXP

EXIT

Instruccién de control de flujo que proporciona un método réapido de
terminacién de la tarea actual.

CLOCK{

IF #18.22 = 1 THEN EXIT

(Si el valor de #18.22 es 1, el resto de la tarea CLOCK se cancela.)

Sintaxis

Ejemplo

uD70
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resultado = EXP (expresion)

Mediante esta funcién matematica se obtiene la funcién exponencial (€.
X = EXP(4.5)

Se obtiene el valor 90,0171313.

Consulte también la instruccién L.
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FILTER

Sintaxis result% = FILTER (input_expression%, time_constant %)
result = FILTER (input expression, time_constant%)

Funcién de proceso de sefial que permite obtener el resultado de una
funcién de filtro de primer orden utilizando la expresién introducida como
entrada.

La constante de tiempo del filtro depende del valor especificado y de la
frecuencia con la que se ejecuta la instruccién FILTER.
Ejemplo CLOCK{
#1.21 = FILTER (#7.01, 4)

}

Con una base de tiempos de reloj de 5 ms, la constante de tiempo del filtro
real serda 4 x 5ms =20 ms.

Si se aplica un cambio gradual de 0 a 1000 al parametro #1.21, la salida del
filtro serd lamostrada en el diagrama siguiente.

Entrada

e P

1
20 ms 40 ms 60 ms 80 ms 100 ms

Después de aplicar cinco constantes de tiempo suele obtenerse el valor final
en el resultado.

Esta funcion siempre debe utilizarse en la tarea CLOCK, ENCODER o SPEED.

. ubD70
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FLOAT

Sintaxis

Ejemplo

GETCHAR

resultado = FLOAT (expresién entera%

Esta funcién convierte una variable entera en otra de coma flotante.

error% = 123
resultado = error% / 1000

Dado que 123 / 1000 = O en la aritmética de nimeros enteros, esto genera un
resultado de [resultado = 0]. Para obtener el resultado correcto, uno de los
operandos debe convertirse en un valor de coma flotante.

error% =123

resultado = FLOAT(error%) / 1000
Esto permite hallar el valor correcto: resultado = 0.123
Consulte también la instruccién INT.

Sintaxis

GETKEY

resultado% = GETCHAR
Funcién del puerto RS485 que permite visualizar un caracter desde el puerto
de comunicaciones RS485.

Sino se reciben caracteres en lamemoria intermedia, el valor que se obtiene
es -1; de lo contrario, el valor que se obtiene es el c6digo ASCII del caracter
leido.

Consulte también la instruccion PUTCHAR.

Sintaxis

uD70
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resultado% = GETKEY

Funcién del puertoRs232 que permite visualizar un caracter desde el puerto
de comunicaciones RS232 PC. Esta funcién sélo puede utilizarse cuando las
comunicaciones del juego de herramientas estan desactivadas (Consulte
Desactivacion de las comunicaciones del juego de herramientas en el
Capitulo 10, Parémetros).

Esta funcion sélo puede utilizarse si el modo de terminal elemental esta
activado (consulte Activacién del modo de terminal elemental en el Capitulo
10, Parémetros).

El valor que se obtiene es el c6digo Asclil del caracter leido. Siel caracter no
existe, el valor resultante sera -1.

El formato de los datos del puerto RS232 se ha establecido de la siguiente
manera:

19200 baudios, 8 bits de datos, sin paridad, 1bit de inicio, 1bit de
parada.

Consulte también la instruccion PUTKEY.
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GOTO

IF

Sintaxis

Ejemplo

GOTO etiqueta:

Instruccién de bifurcacion incondicional que hace que el programa pase ala
linea indicada mediante [etiqueta] durante la ejecucién, y que continde
ejecutandose a partir de esalinea. Al definir una etiqueta e indicar la
etiqueta a la que debe dirigirse, es preciso incluir dos puntos [:] detras de
ésta. Los dos puntos [:] permiten identificar el nombre como una etiqueta.
En otros lenguajes de programacion se emplea un procedimiento distinto.

Sila tarea BACKGROUND se va a ejecutar continuamente, es preciso incluir
una instruccién GOTO.

BACKGROUND{
top: //éste es el nombre de la etiqueta
IF #18.32 =1 THEN
#1.21 =100
ELSE
#1.21=0
ENDIF
GOTO top: //ir ala linea con la etiqueta [top:]
}

Sintaxis 1

Sintaxis 2

Sintaxis 3

Sintaxis 4

7-14

IF expresion condicional THEN
Instruccién
ENDIF

IF expresion condicional THEN
Instruccién si la condicion es verdadera
ELSE
Instruccién si la condicion es falsa
ENDIF

IF expresion condicional 1 THEN
Instrucciones si verdadero, ir a ENDIF
ELSEIF expresion condicional 2 THEN
Instrucciones si verdadero, ir a ENDIF
ELSEIF expresion condicional 3 THEN...
Instrucciones si verdadero, ir a ENDIF
ELSE
Instruccién
ENDIF

IF expresion condicional THEN Instruccion

Las instrucciones condicionales IF, THEN, ELSE, ELSEIF y ENDIF realizan una
operacién hasta que se cumple la condicién especificada.

uD70
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Ejemplo 1

Ejemplo 2

Ejemplo 3

IF#1.21 =25 THEN
PRINT "25Hz"
ENDIF
IF a>=b AND (c%>- 1 OR z%>1) THEN
a=b
ELSE
z2=27+3
ENDIF
IF A% =1 THEN
#1.11=0
ELSEIF a% =2 OR a% = 3 THEN
#1.11=1
ELSEIF a% > 4 THEN
#18.21=1
ELSE
#18.21=0
ENDIF

En el ejemplo 3, el operador OR se emplea en la expresién condicional. Para
combinar expresiones condicionales pueden utilizarse los operadores
siguientes:

AND Y légico

OR O légico

NOT NO légico

En las expresiones condicionales pueden utilizarse los siguientes operadores
condicionales:

> Mayor que
< Menor que
>= Mayor o igual que
<= Menor o igual que
<> Distinto de

uD70
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En el caso de las sintaxis 1a 3, la instruccion IF siempre debe
incluir ENDIF al final de la serie de instrucciones
condicionales.
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INT

Sintaxis 1 result % = INT (expresién de coma flotante)

Esta funcién convierte una variable de coma flotante en una variable entera
(consulte lainstruccién FLOAT) y redondea el resultado al siguiente nimero
entero.

Ejemplo a=14.234
res% = INT(a) / 2 //convierte ‘&’ en un entero y lo divide
/lentre 2
Resultado = 7

Si el valor entero de la expresion de coma flotante
contiene mas de 31 bits (214783647), el UD70 se
desconectara:Error 50: Maths Error (error matematico).

LIMIT

Sintaxis 1 resultado% = LIMIT (expresion%, limite_valor_expresion %)
resultado = LIMIT (expresion, limite_valor_expresion)

Esta funcion matematica limita el valor que se devuelve alos parametros del
accionamiento y evita que se escriban valores fuera de rango en los
paréametros. Esta funcién se aplica a los valores positivos y negativos de la
expresion.

Salida

Limitef..............

Entrada

.............. Limite

Ejemplo #1.21 = LIMIT (inc%, 1000)
;ifinc% > 1000 entonces se limita a 1000
;ifinc% < -1000 entonces se limita a -1000
De esta forma el resultado se limita a 1000.
Consulte también las instrucciones MINy MAX.
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LN

Sintaxis resultado = LN (expresion)
Esta funcién permite hallar el logaritmo neperiano de una expresién.
Ejemplo y =LN(1.5)

Se obtiene el valor 0,405465108
Consulte también la instruccion Exp.

MAX

Sintaxis resultado% = MAX (expresion_A%, expresion_B%)
resultado = MAX (expresion_A, expresion_B)
Esta funciéon matematica permite hallar la mayor de las dos expresiones.

Ejemplo a% =12
b% = MAX (a%, 100)

El valor que se obtiene en b% es 100 debido a que a% es menor que 100. Si
a% fuese 105, el valor resultante en b% seria el valor de a% (105).

MIN

Sintaxis resultado% = MIN (expresion_A%, expresion_B%)
resultado = MIN (expresién_A, expresion_B)
Esta funciéon matematica permite hallar la menor de las dos funciones.
Ejemplo a% =12
b% = MIN(a%, 100)

El valor obtenido en b% es 12 debido a que a% es menor que 100. Sia%
fuese 105, el valor resultante en b% seria 100.

ubD70 .
Issue code: 70ne2 Referencia 7

17




PRINT

Sintaxis

Operacion
en varias
tareas

Ejemplo

7-18

PRINT lista de expresiones separadas mediante ",".

La instruccién PRINT permite enviar cadenas o valores al puerto serie PC

RS232 del UD70. Todos los elementos incluidos en la lista de expresiones
deben separarse mediante comas. Las cadenas aparecen entre comillas

dobles ("").

Entre cada caracter separado por una coma se imprime automaticamente un
carécter de tabulacién (Ascil 09). Los valores negativos van precedidos del
signo -, mientras que los positivos no llevan prefijo.

La forma en que funciona la instruccién depende de la tarea, segin se indica:

En la tarea BACKGROUND, la instruccién PRINT detiene la ejecucion del
programa hasta que se transmiten todos los caracteres. Se recomienda
utilizar la instruccion PRINT en la tarea BACKGROUND solamente.

En las tareas CLOCK y ENCODER, el programa continda ejecutandose sin
esperar. Con una velocidad de 19200 baudios, un caréacter tardara 0,5 ms
en transmitirse. La instruccién PRINT sobrecargard inmediatamente la tarea
CLOCK 0 ENCODER. Si se ejecuta otra instruccién PRINT antes de que la
instruccién PRINT anterior termine, los caracteres restantes no se
imprimiran.

La cadena puede contener caracteres no imprimibles si se utiliza una
secuencia de escape. Estasecuenciacomienza con un caracter de barra
invertida[\], seguido del caracter que no se quiere imprimir.

Los caracteres disponibles son los siguientes:

Caracter Funcién Caracter ASCII
\b Retroceso 8
\p Avance de linea 9
\t Tabulador 10
Continuacién de la tabla...
Caracter Funcién Caracter ASCII
\f Avance de pagina 12
\r Retorno de carro 13
\v Tabulacion vertical n
\\ Barra invertida simple 92
\NNN (N es un nimero octal)

PRINT "Hola\r\n Adiés\r\n"

Las palabras que se imprimen son las siguientes:

Hola
Adibs
. ubD70
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PUTCHAR

No utilice en exceso la instrucciéon PRINT. Para controlar las
variables es preferible utilizar la ventana Watch del juego
de herramientas.

La instruccion PRINT funciona ne los modos de terminal
normal y de terminal elemental. En el modo de terminal
normal, es preciso utilizar el juego de herramientas DPL
para controlar el resultado de la impresion.

El puerto RS48S5 se ha configurado en 19200 baudios, 8 bits
de datos, 1bit de parda, sin paridad.

Sintaxis

PUTKEY

resultado% = PUTCHAR (caracter%)

Funcién del puerto RS485 que permite introducir un caracter en el puerto de
comunicaciones RS485.

Sino resulta posible escribir el caracter (por ejemplo cuando lamemoria
intermedia del puerto RS485 esté llena), la funcién devolvera el valor 0; de lo
contrario, se obtendra el valor 1.

Sintaxis

Ejemplo

REINIT

resultado% = PUTKEY (caracter%)

Funcién del puerto RS232 que permite introducir un caracter en el puerto de
comunicaciones RS232 sélo durante el funcionamiento en el modo de
terminal elemental. Sila funcién no se realiza correctamente, se obtiene el
valor 0; de lo contrario, se obtiene el valor 1.

1% = PUTKEY(65) // enviar 'A' a puerto RS232

Consulte también la instruccion PRINT.

Sintaxis

Ejemplo

uD70
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REINIT

El UD70 lee los parametros de configuracién en el momento en el que se
conecta la alimentacién de CA al accionamiento o se reinicia el UD70
solamente. Siun programa DPL modifica estos parametros, puede utilizar la
instruccién REINIT para obligar al UD70 a que lea de nuevo los parametros a fin
de aplicar los cambios.

Esta instruccién no causa el reinicio del sistema, sino que el programa
continda ejecutandose con normalidad a partir de la siguiente instruccién.

#17.11 = 25 //Cambiar base de tiempos de la tarea CLOCK a 25 ms
reinit //reinicializa el UD70 para aplicar el cambio
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NOTE

REINIT no lee el parametro #17.12, Activacion de bucle de
posicion. Para activar o desactivar el bucle de posicion
mientras el accionamiento esta funcionando, utilice
~Q20%.31 (consulte el Capitulo 8).

SIN
Sintaxis resultado = SIN (expresion)
Esta funcién matematica permite hallar el seno de un dngulo expresado en
radianes.
Consulte las instrucciones COSy TAN.
Ejemplo #1.21 = SIN(3.1416)
SGN
Sintaxis resultado% = SGN (expresion%)
resultado = SGN (expresion)
Esta funcién matematica permite obtener un valor en el que se indique el
signo, positivo o negativo, de la expresién introducida. Si el valor
introducido es positivo o cero, se obtiene el valor 1. Cuando el valor es
negativo, se obtiene -1.
Ejemplo PRINT SGN (45), SGN (-16), SGN(0)
Los valores que se imprimen son: 1, -1, 1
SQR
Sintaxis resultado = SQR (expresion)
Esta funcién matematica permite hallar la raiz cuadrada de una expresion.
Ejemplo PRINT SQR (25), SQR (16)
Los valores que se imprimen son: 5y 4
TAN
Sintaxis resultado = TAN (expresion)
Esta funciéon matematica permite hallar la tangente de un angulo expresada
en radianes.
Consulte las instrucciones COSy SIN.
Ejemplo resultado = TAN (3.1416)

7-20
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TIME

Sintaxis

resultado% = TIME

La instruccion TIME permite saber el nimero de milisegundos que han
transcurrido desde la Gltima vez que se conectd la alimentacién de CA o se
reinici6 el UD70.

Ejemplo % = TIME
WDOG
Sintaxis WDOG

La instruccién WDOG permite actualizar el controlador de secuencia del
programa DPL.

El controlador de secuencia se activa mediante el ajuste del pardmetro de
configuracién adecuado en el valor 1, seguido del envio de una instruccién
WDOG. Cuando estd activada, la instruccién wWDOG debe ejecutarse cada
200 ms. Siunainstruccién WDOG no se ejecuta en 200 ms, el accionamiento
sufre una desconexién del tipo Prc2.

La instrucciéon wWDOG sélo puede utilizarse en las tareas INITIAL y
BACKGROUND. El sistema operativo del UD70 actualiza automaticamente
cada controlador de secuencia de las tareas en tiempo real.

Consulte un ejemplo en la ayuda en linea.

uD70
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Si cualquiera de estas tareas se procesa paso a paso, el
controlador de secuencia se desconectara.

Cuando esto ocurre, el accionamiento presenta una
desconexion en Prc2. Como la desconexion del controlador
es una funcion del accionamiento, el programa DPL
continda ejecutandose.

Esta funcion no se encuentra disponible en accionamientos
vectoriales.
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Funciones

8.1

Ejemplos

ubD70 .
Issue code: 70ne2 Funciones 8-1

En este capitulo se describen las siguientes funciones del UD70:
+ Controlador de posicién de un solo eje
« Unidad de temporizacién/contador
* Puertos de E/S digitales
+ Almacenamiento en memoria no volatil

Parametros PLC

EI UD70 contiene una serie especial de variables conocidas como parametros
PLC. Estos parametros se identifican mediante el caracter de subrayado ()
que precede alas letras P, Q, Ry S, alas que sigue un nimero, como se indica:

Registro Rango y tipo Men virtual utilizado
para el acceso
_Px% x=0a99 #70.xx
(entero de 32 bits con signo de polaridad)
_Qx% x=0a99 #71.xx
(entero de 32 bits con signo de polaridad)
_Rx% x=0a99 #72.xx
(entero de 32 bits con signo de polaridad)
_Sx% x=0a99 #73.xx
(entero de 32 bits con signo de polaridad)

También es posible acceder alos registros mediante los men(s virtuales 70 a
73. Esto ofrece la posibilidad de modificar los registros P, Q,Ry S
empleando el puerto RS485 o las opciones de comunicacién a alta velocidad
que haya configuradas (CTNet, Interbus Profibus etc.).

Si se configura #17.19=1, los registros P y Q pueden almacenarse enla
memoria no volatil del ub7o (consulte la seccién Almacenamiento en la
memoria no volatil mas adelante en este capitulo). Sin embargo, los
registros Ry S no pueden almacenarse.

Cuando el bucle de posicién interno esta activado, los registros Q se
reservan para utilizarlos con este bucle.

No existen restricciones de uso de los registros P, Ry S, por lo que es posible
utilizarlos como registros generales. Sise instala el médulo de opciones CT
Net, los registros Ry S funcionan como registros de transmisién y recepcién
durante la transferencia ciclica de datos. Cuando el bucle de posicion esté
desactivado (#17.12 = 0), los registros Q también sirven como registros
generales.

_P1%=15 /l ajustar _P19% en 15
_Q20%.5=1 /l ajustar bit 5 de _Q20% en 1




8.2

Introduccion

El sistema operativo del UD70 incorpora un controlador de posicién
avanzado y un generador de perfil. Los bloques de funcién se han disefiado
para proporcionar control de posicién y generacién de perfil a partir de lo
siguiente:

+ Referencia de posicién

+ Referencia de velocidad

+ Cuadro de leva diferencial

* Bloqueo digital (si se utiliza un codificador auxiliar)

Las funciones principales del software de control de posicién son las siguientes:

+ Control de posicién secundaria mediante el uso de rampas lineales o
S para el perfil de velocidad.

+ Control de velocidad secundaria mediante el uso de rampas lineales o
S para el perfil de velocidad.

+ Cambio lento entre control de posicion y velocidad.

+ Bloqueo digital fijo o condicionado con coeficiente secundario de 8 y
precisién de 8 decimales.

+ Cuadro de leva diferencial que proporciona un control automético
de la posicién secundaria, respecto de la posicién principal.

+ Cambio lento al control de posicién o velocidad a partir del control
de leva o del bloqueo digital.

* Fuente de realimentacién de bucle de posicién a elegir entre las
entradas del codificador de realimentacion (principal) y auxiliar
(referencia).

« Bucle de control PID de tres designaciones (D puede configurarse
como designacion predictiva o derivada) con introduccién
automatica del resultado en lareferencia de velocidad de acceso
répido (#91.02).

Para utilizar el bucle de control de posicién es imprescindible que el
accionamiento también esté configurado correctamente. El accionamiento
debe utilizar #1.21 como origen de la referencia de velocidad (#1.14 = 3, #1.15
=1)y lareferencia bipolar debe estar activada (#1.10 = 1). Sin embargo, las
rampas de velocidad deben estar desactivadas (#2.02 = 0), ya que los
bloques de generacién de perfil incluyen generacién de rampas. Para
obtener un rendimiento 6ptimo, las ganancias del bucle de velocidad del
Unidrive (#3.10, #3.11, #3.12) deben ajustarse con precisién; de lo contrario,
puede producirse cierta inestabilidad.

Para que el Unidrive aplique velocidades de deceleracién rapidas, el
accionamiento necesitara una resistencia de frenado. El modo de rampa del
Unidrive (#2.04) debe configurarse en rampas rapidas, en lugar de en las
rampas controladas convencionales.

Enlosregistros Q20%y Q32%, laseleccién entre los distintos bloques se
controla mediante el uso de bits individuales. Es posible remitirse a estos bits
por separado o acceder a ellos como si se tratase de una palabra completa.

ejemplo
- Q20% =2 ; ajustar bit 1de Q20% en 1y los demas bits en O
- Q20%.1=1 ; ajustar bit Tde Q20% en 1sin modificar los demas bits
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8.3 Lineas del codificador

Todos los parémetros de posicion, velocidad y aceleracién del controlador
de posicién emplean las unidades de las "lineas del codificador". Enel
diagrama siguiente se muestra la forma de determinar el nimero de lineas de
codificador para un codificador concreto.

1 Impulso de codificador
"_q Lineas del codificador
]

)
1

Relacion entre las lineas del codificador y los impulsos

o

==

B
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8.4

Velocidad

Posicion

Los valores de posicién son posiciones absolutas obtenidas a partir de la
posicién de encendido. La posicién se mide en lineas del codificador, donde
el nimero de lineas por revolucién = 4 * impulsos del codificador por
revolucién (ppr). Con un resélver, los impulsos del codificador simulados
por revolucion dependen de la velocidad méxima del accionamiento (#1.06).

Velocidad maxima Resolucion del ppr simulados por el
(#1.06) resolver codificador
0-3000 rpm 14 bits 4096
3001- 12000 rpm 12 bits 1024
12001- 30000 rpm 10 bits 256

Aceleracion

La cadencia o velocidad méxima se especifica para todo el sistemay puede
convertirse a velocidad del motor equivalente, N, en rpm.

Para realizar la conversion entre la velocidad especificada (N) y las lineas del
codificador por seg, utilice las ecuaciones siguientes:

N * encoder ppr *4
60

lines per second =

N = lines per second * 60
encoder ppr *4

8-4

Siempre se especifica la velocidad maxima de aceleracion o deceleracién de
los ejes de unamaquina determinada. El tiempo minimo (t,,,,) necesario para
pasar de cero aN rpm puede calcularse, y este valor puede convertirse a
variaciones de rpm del motor equivalentes.

Para realizar la conversion entre los valores especificados (t,,, y N) y las lineas
del codificador por seg?, utilice las siguientes ecuaciones:

N * encoder ppr * 4
tmin * 60

N * encoder ppr * 4

lines per second * =

t =
™ lines per second ** 60

Cuando utilice rampas S, calcule la velocidad de las rampas como si se tratara

de unarampa lineal normal. Aunque larampa S para ese ajuste se demore el

mismo tiempo que otra lineal, la velocidad de aceleracién maxima

aumentara. (Consulte _Q13%).

NOTA: las unidades asignadas a las rampas del Unidrive no se aplican en

estos célculos, ya que las rampas internas deberian estar desactivadas. El

controlador de posicién generay controla todas las rampas del perfil.
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8.5

Activacién del controlador de posicion

Para activar el controlador de posicién es preciso configurar #17.12.

#17.12 Bucle de posicion
0 Desactivado
1 Sincronizacién con tarea ENCODER

5, 52 ms (frecuencia de conmutacién de 3, 6 0 12 kHz)
7,36 ms (frecuencia de conmutacién de 4,5 o0 9 kHz)

2 Sincronizacién con tarea SPEED
1,38 ms (frecuencia de conmutacién de 3, 6 0 12 kHz)

1,84 ms (frecuencia de conmutacién de 4,5 0 9 kHz)

El comando REINIT no lee el parametro #17.12. Para desactivar el controlador
de posicién mientras el accionamiento esta funcionando, ajuste _Q20%.31en 1.

Ejemplo de célculos

uD70

El bucle de posicion hara que el motor funcione a una velocidad maxima de
2700 rpm, con un margen de maniobra de 300 rpm para la recuperacién de
posicién. El dispositivo de realimentacién del motor sera un codificador que
funciona a 1024 impulsos por revolucién, y el tiempo de aceleracién lineal
minimo que necesitara el eje de lamaquina para pasar de cero a 2700 rpm
sera 0,6 segundos.

Velocidad maxima, _Q14%
2700*1024 *4

Lines persecond = —— = 184320
60

Velocidad de bloqueo digital, _Q15%
3000 * 1024 * 4

Lines per second = = 204800
60
Velocidad de aceleracion _Q12%
. 2700 * 1024 * 4
Lines per second 2= = 307200
0.6 * 60

El ajuste de los parametros de velocidad y aceleracion del bucle de posicién debe
ser el siguiente:
- Q14% =184320 velocidad maxima con perfil de posicién.
~Q15% = 204800 velocidad maxima de bloqueo digital.
Proporciona un margen de maniobra de 300
rpm para recuperar la pérdida de posicion
durante la aceleracién.
~Q12% = 307200 velocidad de aceleracion.
~QB%= Q2% ajusta las velocidades de aceleracién y
deceleracién en el mismo valor.
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Valores predeterminados y de reinicio

Los valores predeterminados que se incluyen en la lista son los que se
asignaran a ciertos parametros cuando el valor obtenido al reiniciar el
controlador de posicién no sea valido. "-----"indica que el pardmetro no
dispone de un valor predeterminado.
El controlador de posicion puede reiniciarse de las 3 formas siguientes:

UD70 HARD RESET (reinicializacion por hardware)

UD70 SOFT RESET (reinicializacién por software)

POSITION LOOP RESET (reinicializacién por bucle de posicién)
Al realizar un HARD RESET, el UD70 se pone completamente a cero. Esto
ocurre en los siguientes casos:

* #1719 se ajustaen 1.

+ Se conecta la alimentacién del Unidrive.

El sistema recuperaré los valores del registro Q que se han almacenado enla
memoria EEPROM, y todas las rutinas iniciales del archivo del sistemay el
programa DPL se ejecutaran. (NOTA: #17.19 almacenaré los valores _Q
actuales y los volverd a leer inmediatamente sin que se produzcan cambios.)

Aunque los valores del registro Q almacenados no se leen al realizar un SOFT
RESET, la tarea INITIAL de DPL se ejecuta. Esto ocurre enlos casos
siguientes:

* #MM.0O se ajusta en 1070 y se presiona el botén RESET.

« Elaccionamiento vuelve a funcionar después de una desconexion.

Esto también causa el reinicio del controlador de posicién.

El ajuste del bit de reinicio del bucle de posicién (_Q32%.17) enTactiva
POSITION LOOP RESET. Esto no afecta alas tareas DPL del UD70, pero
causa el reinicio del controlador de posicion.

En las descripciones de los parametros, el campo RESET indica si el valor que
se ha asignado a un pardmetro al reinicializar por hardware (H), por software
(S) y por bucle de posicion (P).

S/IV indica la asignacién del valor almacenado en_ Qxx%. Si#17.20=1,
se almacena el Gltimo valor anterior ala desconexion de la
alimentacion.

N/A indica que el valor no se ha modificado.
CAL indica que el valor se vuelve a calcular en cada ciclo del controlador
de posicion; por consiguiente, no existe un valor predeterminado
o de reinicio.
. uD70
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8.7 Descripcion de los parametros

_Q0% Demanda de velocidad final

Unidades Lineas del codificador por segundo

Rango -2"a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=CAL S=CAL P=CAL
Q0% permite obtener la salida de referencia de velocidad del controlador
PID en lineas del codificador por segundo. El valor se restablece a O al
conectar la alimentacion.

_Q1% Posicion de codificador auxiliar

Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A P=0
Q1% muestra la posicion del codificador auxiliar (o de referencia) respecto
de la posicion de encendido. El programa DPL puede modificar el valor de
este pardmetro en cualquier momento.

_Q2% Referencia de posicion de destino secundaria

Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A P=0
Q2% es la posicion de destino del eje secundario y se introduce en el
bloque de generacién de perfil. Cuando se ha seleccionado, el bucle de
control intenta hacer coincidir la posicién de realimentacién (_ Q8% o_Q1%)
con_Q2%. Las velocidades de rampa(_Q12%y Q13%), el tipo de rampa
(lineal 0 S) y la velocidad méxima (_Q14%) hacen variar el perfil de velocidad
real.
Durante el funcionamiento en el modo de velocidad (_ Q32%.3=1), la
posicién de parada calculada sirve para actualizar _Q2%.
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_Q3%

Referencia de velocidad interna

Unidades Lineas del codificador por segundo
Rango -2"a2”

Valor 0

predeterminado

Reinicio H=0 S=0P=0

Q3% indica la velocidad que debe alcanzar el eje secundario y se introduce
en el bloque de generacion de perfil. Las velocidades de rampa (_Q12% y
_Q13%)y el tipo de rampa (lineal o S) hacen variar el perfil de velocidad real.
El perfil de velocidad proporciona una referencia de posicién actualizada de
forma continua al bucle de control de posicion.

_Q4% Referencia de eje secundario
Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

vValor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A P=0

Q4% representa la referencia de posicion final del eje secundario incluida
en el perfil. Este valor puede tener su origen en el perfil de posicién
secundaria, el perfil de velocidad secundaria, el controlador de bloqueo
digital o el perfil del cuadro de leva, en funcién del ajuste de  Q32%.2,

- Q32%.3y Q32%.4.

_Q5% Ganancia proporcional
Unidades 0,1%

Rango 0a2”

Valor 1000

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

Q5% define la ganancia proporcional del bucle PID. Conun error de 1
célculo y una ganancia de 1000, el resultado de la designacién P serd 1.
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_Q6% Ganancia integral
Unidades 0,1% por segundo

Rango 0a2”

Valor 0

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

Q6% define la ganancia integral del bucle PID. Con un error constante de 1
célculo y una ganancia de 1000, el resultado de la designacién | sera 1después

de 1segundo.

_Q7% Ganancia derivada/predictiva
Unidades 0,1% por segundo

Rango 0a2”

Valor 1000

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

Q7% define la ganancia derivada o predictiva (dependiendo de  Q20%.0)
del bucle PID. Con una velocidad constante de variacién de error de 1
célculo por segundo y una ganancia de 1000, el resultado de D sera 1.

_Q8% Posicion absoluta de eje secundario
Unidades Lineas del codificador

Rango -231a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A P=0

Q8% muestra la posicion del codificar secundario (realimentacion)
respecto de la posicién de encendido. El programa DPL puede modificar el
valor de este parametro en cualquier momento.
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_Q9%

Referencia de bucle PID

Unidades Lineas del codificador
Rango -231a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A P=0

Q9% es lareferencia de posicion respecto del bucle de control PID.
Mediante el ajuste de Q20%.1en 1, lareferencia del eje secundario incluida
en el perfil (_Q4%) continuaréa aplicandose en _Q9%. Si Q20%.1se ajusta
en 0, el programa DPL podra introducir una referencia de posicion
directamente en _Q9%; en este caso no se aplicaran rampas a la referencia.

_Q10% Error de seguimiento de PID
Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

Valor CAL

predeterminado

Reinicio H=CAL S=CAL P=CAL

_Q10% muestra el error de seguimiento ocurrido entre la referencia de
posicion del perfil _Q9%) y la posicion de realimentacién (_ Q8% o _Q1%).
El valor se calcula en lineas del codificador.

_Q1N% Coeficiente para bloqueo digital
Unidades Coeficiente * 10°

Rango 12800000000

Valor 100000000

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

_ Q1% especifica el coeficiente que se aplica a la funcién de bloqueo digital,
multiplicado por 108. Esto permite obtener un coeficiente maximo de
8,00000000 (8 decimales). Los valores de QT1% se fijan en funcion del
rango maximo o minimo.
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_Q12%

Velocidad maxima de aceleracion

Unidades Lineas del codificador por sequndo’
Rango 122"

Valor 20480

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

~ Q12% define la velocidad méaxima de variacion de la velocidad (aceleracion)
que se utiliza en los generadores de perfil de velocidad y posicién. Se aplica
ala aceleracion en los dos sentidos: marcha adelante o marcha atras.

Si se seleccionan las rampas S (_Q32%.8 = 1), _Q12% no se utiliza.

_Q13% Velocidad maxima de deceleracién/rampa S
Unidades Lineas del codificador por sequndo’

Rango 122"

Valor _Q12%

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

~ Q13% define la velocidad maxima de variacion de la velocidad (aceleracién)
que se utiliza en los generadores de perfil de velocidad y posicién. Se aplica
ala deceleracién en los dos sentidos: marcha adelante o marcha atras.

Si_Q13% se ajusta en O, el valor utilizado en la rampa de aceleracion (_Q12%)
se introduce en _Q13%.

Al seleccionar las rampas S (_Q32%.8 = 1), _Q13% define la velocidad de
rampa. Este valor se configura de la misma forma que en el caso de una
rampa lineal. Larampa S durara el mismo periodo de tiempo que larampa
lineal equivalente, lo que generara una aceleracién maxima superior (2 *
aceleracién maxima).

_Q14% Velocidad maxima

Unidades Lineas del codificador por segundo
Rango 0a2”

Valor 20480

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

_Q14% define la velocidad méxima de variacion de la velocidad (aceleracion)
que se utiliza en los generadores de perfil de velocidad y posicién. El valor
definido en _Q14% no debe ser mayor que el ajuste de velocidad maxima del
accionamiento, #1.06. (Consulte Q15%.)
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_Q15% Velocidad maxima de bloqueo digital
Unidades Lineas del codificador por segundo

Rango -2"a2”

Valor 20480

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

~ Q15% define la velocidad maxima que el controlador de bloqueo digital
puede utilizar para recuperar la posicién perdida durante la aceleracion del
eje secundario. ~Q15% debe ajustarse en un valor superior al de  Q14%
para que exista una margen de maniobra que permita la recuperacion.
Normalmente deberia ajustarse en el mismo valor que el dispositivo de
blogqueo de velocidad méxima del accionamiento, #1.06.

_Q16% Salida Pl maxima

Unidades Lineas del codificador por segundo
Rango -2"a2”

Valor 32000

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

~Q16% define la salida maxima del bucle PI. Sila salida Pl alcanza el limite
establecido, el integrador se mantiene en el valor maximo. Esto impide que
el integrador se "enrolle" durante los periodos en los que se detectaun error
constante o importante. Q16% sélo Iin)ita la salida conjuntadePyl; la
designacién D se afiade a la salida DESPUES de aplicar el limite.

_Q17% Valor absoluto registrado de codificador de
realimentacion

Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

Si_Q20%.3 se ajustaen 1, _Q17% almacenara la posicién absoluta del
impulso de marcado del codificador de realimentacién. _Q20%.3 se
restablecerd a cero después de registrar el valor.
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_Q18% Valor absoluto registrado de codificador auxiliar
Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A  P=N/A

Si_Q20%.4 se ajusta en 1, _Q18% almacenara la posicién absoluta del
impulso de marcado del codificador auxiliar (referencia). _Q20%.4 se
restablecerd a cero después de registrar el valor.

_Q20% Palabra de control en mapa de bits

Todos los bits de _Q20% son bits de lecturay escritura y funcionan
como selectores que permiten elegir entre las distintas funciones
disponibles. (Consulte los diagramas légicos.) Los bits que
permanecen sin descripcion se reservan para utilizarlos
posteriormente.

_Q20%.0 | Selecciona el modo de operacién de la designacién D.
0 Predictiva

1 Derivada

_Q20%.1 | Seajustaen 1para que resulte posible introducir la referencia de
posicién automética en el bucle PID (_Q9% = _Q4%).

_Q20%.2 | Seajustaen 1para aplicar un filtro de primer orden a D.

_Q20%.3 | Seajustaen 1pararegistrar la posicién absoluta del impulso de
marcado de realimentacion en el siguiente impulso. _Q20%.3 se
restablecerd a O cuando se detecte el impulso de marcado.

_Q20%.4 | Seajustaen 1pararegistrar la posicién absoluta del impulso de
marcado auxiliar (referencia) en el siguiente impulso. _Q20%.4 se
restablecerd a O cuando se detecte el impulso de marcado.

_Q20%.5 | Seajustaen 1pararegistrar las posiciones actuales absolutas de los
codificadores de realimentacién y auxiliar mientras la entrada fija esta
activada. _Q20%.5 serestableceraa cero cuando se detecte el
impulso de entrada fija.

_Q20%.6 | Seajustaen 1para activar la conversién autométicade _Q0% arpmy
permitir la escritura en la referencia de velocidad de acceso rapido

#91.02.
_Q20%.7 | Selecciona la fuente de realimentacién del bucle de posicion.
0 Codificador de realimentacién
1 Codificador auxiliar (referencia)
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_Q20%.31

_Q20%.31 ofrece una forma de activar y desactivar el bucle de
posicién mientras el accionamiento esté funcionando. #17.12 debe
programarse y almacenarse para configurar el bucle de posicién; sin
embargo, el comando REINIT no vuelve a leer el pardmetro #17.12.

NOTA: al ajustar_Q20%.31en 1, todos los pardmetros de posicién se
restablecen a cero, excepto _Q8%,_Q0% y #91.02. Esto significa que
#91.02 mantendra el dltimo valor de referencia de velocidad que se ha
calculado y que el accionamiento continuara funcionando a la misma
velocidad. El programa DPL deberia verificar que _Q0% y #91.02 se
restablecen a cero después de ajustar _Q20%.31.

0 Activar bucle de posicién

1 Desactivar bucle de posicién

_Q21%

Valor de inmovilizacion de codificador de
realimentacion

Unidades

Lineas del codificador

Rango

_231 a 231

Valor

predeterminado

Reinicio

H=S/V S=N/A P=N/A

Si_Q20%.5 se ajusta en 1, _Q21% almacena la posicion absoluta del
codificador de realimentacién cuando la entrada fija del médulo de segundo
codificador esta activada. _Q20%.5 se restablece a cero después de
registrar el valor.

_Q22%

Valor de inmovilizacion de codificador auxiliar

Unidades

Lineas del codificador

Rango

_231 a 231

Valor

predeterminado

Reinicio

H=S/V S=N/A P=N/A

Si_Q20%.5 se ajusta en 1, _Q22% almacena la posicién absoluta del
codificador auxiliar (o de referencia) cuando la entrada fija del médulo de
segundo codificador esta activada. _Q20%.5 se restablece a cero después
de registrar el valor.

uD70

8-14 Funciones Issue code: 70ne2




_Q24% Realimentacién de velocidad de codificador auxiliar
Unidades Lineas del codificador por segundo

Rango -2"a2”

Valor CAL

predeterminado

Reinicio H=CAL S=CAL P=CAL

~ Q24% muestra la velocidad del codificador auxiliar (o de referencia). Este
valor se calcula directamente a partir de las lineas del codificador y no se filtra.

_Q25% Realimentacion de velocidad de codificador principal
Unidades Lineas del codificador por segundo

Rango -2"a2”

Valor CAL

predeterminado

Reinicio H=CAL S=CAL P=CAL

~ Q24% muestra la velocidad del codificador de realimentacion. Este valor
se calcula directamente a partir de las lineas del codificador y no se filtra.

_Q26% Desfase de posicion secundaria
Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

Valor 0

predeterminado

Reinicio H=0 S=0 P=0

_Q26% define el desfase de posicion que se va a afadir a_Q4%. El perfil de
posicién de desfase sélo puede utilizarse si no se estan empleando otros
perfiles de posicion. —Q26% puede aplicarse si el eje secundario se adapta a
un perfil de velocidad.

Mientras se utilice el control de posicion _Q32%.3 = 0) y haya rampas S
seleccionadas (_Q32%.8 = 1), _Q26% no podra utilizarse.

_Q27% Desfase de velocidad secundaria
Unidades Lineas del codificador por segundo
Rango -2"a2”

Valor 0

predeterminado

Reinicio H=0 S=0 P=0

~Q27% define el desfase de la velocidad secundaria. El desfase puede
aplicarse mientras se utilizan otros perfiles de velocidad y posicion, y se
afiade a Q4% para obtener lareferencia de posicién del bucle final, Q9%.
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_Q31%

Parametro de indicacion en mapa de bits

Todos los bits de _Q31% son bits de sélo lectura que controla el
sistema operativo. Los bits que permanecen sin descripcién se
reservan para un uso futuro. Un valor O en uno de los bits indica que el
enunciado es falso. _Q31% se restablece a 0 al ajustar _Q32%.17 en 1.

_Q31%.1

Error de seguimiento del bucle de posicién con un valor superior al
establecido en _Q37%.

_Q31%.9

El eje secundario estéa recuperando la posicién perdida durante la
aceleracion.

_Q31%.10

Perfil de posicién en proceso. El eje no ha alcanzado el punto de
referencia de destino.

_Q31%.1

Perfil de posicién en proceso. No se ha alcanzado la posicion de
desfase del eje.

_Q31%.12

El eje se ha bloqueado por completo en la referencia principal,
obtenida a partir de la entrada del codificador auxiliar.

_Q32%

Parametro de control en mapa de bits

Todos los bits de _Q32% son bits de lecturay escritura, y funcionan
como selectores que permiten elegir entre las distintas funciones
disponibles. (Consulte los diagramas légicos.) Los bits que
permanecen sin descripcion se reservan para utilizarlos posteriormente.

_Q32%.1

Selecciona la direccién del bloqueo digital. Esto permite bloquear el
eje en lareferencia de posicién o velocidad principal, asi como
funcionar en cualquier direccién.

0 Misma direccién

1 Direccién contraria

_Q32%.2

Selecciona la salida de bloqueo digital como referencia de posicion.
Este pardmetro se utiliza en combinacién con_Q32%.3y _Q32%.4.

0 Consulte _Q32%.3.
1 Seleccién de referencia de posicién de bloqueo digital

_Q32%.3

Permite elegir entre la referencia de posicién de destino _Q2%y la
referencia de posicion derivada de la referencia de velocidad
secundaria _Q3%. Este pardmetro se utilizajunto con_Q32%.2y
_Q32%.4.

0 Referencia de posicién de destino _Q2%.
1 Referencia de posicién secundaria, _Q3%.

_Q32%.4

Selecciona la salida del cuadro de leva como referencia de posicién.
La funcién de leva sélo puede utilizarse si el cuadro de leva se ha
inicializado correctamente. Este pardmetro se utiliza junto con
_Q32%.2y_Q32%.3.

0 Consulte _Q32%.2y _Q32%.3.
1 Seleccién de referencia de posicién de cuadro de leva
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_Q32%.8

Selecciona rampas S para el perfil de referencia de posicion. El perfil
de aceleracién sera senoidal. Cuando se seleccionan rampas S, las
velocidades de aceleracion y deceleracion se definen en _Q13%. Al
seleccionar las referencias de bloqueo digital o de cuadro de leva,
_Q32%.8 se restablecera a fin de desactivar las rampas S.

NOTA: lareferencia de desfase de posicion (_Q26%) no podra
utilizarse durante el funcionamiento en el modo de control de
posicién si hay rampas S seleccionadas.

0 Rampas lineales
1 Rampas S

_Q32%.12

Selecciona la referencia de posicién del cuadro de leva cuando se
visualiza el impulso de marcado auxiliar mediante el ajuste de
_Q32%.4enl. _Q32%.12 se restablece después de ajustar _Q32%.4.
El cuadro de leva sélo puede utilizarse si la funcion CAM se ha
inicializado correctamente.

0 Nada
1 Activar cuadro de leva con impulso de marcado auxiliar

_Q32%.14

Selecciona la posicién de salida de bloqueo digital cuando se visualiza
el impulso de marcado auxiliar mediante el ajuste de _Q32%.2 en1
para visualizar el impulso de marcado auxiliar. _Q32%.14 se
restablece después de ajustar _Q32%.2. La entrada del codificar
auxiliar también se registra para aplicar un blogqueo fijo (consulte
_Q32%.27).

0 Nada
1 Activar bloqueo digital con impulso de marcado auxiliar

_Q32%.17

Proporciona un método répido y sencillo para restablecer todos los
parametros de posicién de sélo lectura. Esto no afectaalos
parametros de configuracién ni a los valores de posicién del
codificador registrados. _Q32%.17 se restablece después de
restablecer todos los valores. Este pardmetro no debe ajustarse
mientras el accionamiento esta funcionando, ya que puede provocar
una parada brusca sin rampas y la consiguiente pérdida de la
informacion de posicion.

0 Nada
1 Restablecer todos los parametros de posicién

_Q32%.19

Selecciona las rampas S para la referencia de velocidad _Q3%.
Aunque larampa S se demore el mismo tiempo que otra lineal, la
velocidad de aceleracién maxima aumentara. (Consulte _Q13%).
_Q12% no se utiliza si hay rampas S seleccionadas.

NOTA: las rampas S no se encuentran disponibles durante la
aceleracién a velocidad de linea en el modo de control de bloqueo
digital.

0 Rampas lineales

1 Rampas S
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_Q32%.20

Selecciona rampas S para el desfase de referencia de velocidad, _Q27%.
Aunque larampa S se demore el mismo tiempo que otra lineal, la
velocidad de aceleracién maxima aumentara. (Consulte _Q13%).
_Q12% no se utiliza si hay rampas S seleccionadas.

0 Rampas lineales

1 Rampas S

_Q32%.27

Permite elegir entre los modos de bloqueo digital fijo y condicionado.
En el modo de bloqueo fijo, la pérdida de posicién debida a la aceleracién
se recupera mediante la ejecucion a una velocidad mayor (_Q15%) que
la de referencia. Una vez recuperada la posicion, el eje mantiene el
blogueo de posicién y velocidad. En el modo de bloqueo condicionado,
la pérdida de posicién debida a la aceleracién no se recuperay el eje
secundario funciona con el bloqueo de velocidad solamente.

0 Blogueo digital fijo

1 Blogueo digital condicionado

_Q32%.28

Las rampas pueden aplicarse a la referencia secundaria para impedir el
uso de velocidades de aceleracion y deceleracién demasiado altas,
especialmente cuando el bloqueo digital esta activado. Sino se
seleccionan rampas, la referencia del codificador auxiliar simplemente
se multiplica por el coeficiente (_Q11%).

0 Activar rampas

1 Desactivar rampas

_Q32%.29

Desactiva la escritura automatica de la posicién de retorno (_ Q40%)
en _Q2% al cambiar del control de bloqueo digital al control de
posicion (_Q32%.2 de 1a0). Cuando esta desactivada, _Q2% se
actualiza después de cancelar la seleccién del bloqueo digital, lo que
permite parar lentamente sin sobreimpulso.

0 Activar posicién inicial automatica

1 Desactivar posicién inicial automatica

_Q32%.30

Ofrece una funcién de disyuntor de seguridad que impide que el eje
rebase un punto determinado mientras se utiliza la referencia de
posiciéon_Q2%. Si_Q32%.30 se ha ajustado y la velocidad es positiva
(direccién de avance), _Q2%, _Q4%y Q9% se veran obligados a
adaptarse a la posicion de realimentacion actual (_Q8%), lo que
provoca una parada inmediata sin rampas.
NOTA: esta funcién sélo funciona durante la ejecucion.

0 Nada

1 Disyuntor de seguridad activo

_Q32%.31

Ofrece una funcién de disyuntor de seguridad que impide que el eje
rebase un punto determinado mientras se utiliza la referencia de
posicién _Q2%. Si_Q32%.31se ha ajustado y la velocidad es negativa
(direccién de retroceso), _Q2%, _Q4% y _Q9% se veréan obligados a
adaptarse a la posicion de realimentacion actual (_Q8%), lo que
provoca una parada inmediata sin rampas.
NOTA: esta funcién sélo funciona durante la ejecucion en control de
posicién y siempre que la fuente de realimentacién es _Q8%.

0 Nada

1 Disyuntor de seguridad activo

uD70
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_Q34% indice de leva

Unidades

Rango 0 antmero de puntos de leva
Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V  S=N/A  P=0

 Q34% muestra el indice del cuadro de leva actual. Este indica la seccion del
perfil de leva que esta procesandose en ese momento.

_Q35% Posicion de partida principal de cuadro de leva
Unidades Lineas del codificador

Rango 2"a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A P=0

_Q35% registra la posicion principal Q1% en el momento de la activacién
del cuadro de leva. Este valor se sobrescribe cada vez que el cuadro de leva
se reinicia. El valor se utiliza continuamente mientras el cuadro de leva esta
activado y no debe sobrescribirlo el usuario.

_Q36% Posicion de partida principal de cuadro de leva
Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V S=N/A P=0

~Q36% registra la referencia de posicioén secundaria Q4% en el momento
de la activacion del cuadro de leva. Este valor se sobrescribe cada vez que el
cuadro de leva se reinicia. El valor se utiliza continuamente mientras el
cuadro de leva esté activado y no debe sobrescribirlo el usuario.

_Q37% Error de seguimiento maximo
Unidades Lineas del codificador

Rango -2"a2”

Valor |-

predeterminado

Reinicio H=S/V  S=N/A  P=N/A

_Q37% define el valor maximo que puede tener un error de posicién o

seguimiento (_Q10%) en el bucle PID. Si el valor méximo se supera, Q31%.1
se ajusta.

ubD70 .
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predeterminado

Q40% Posicion de retorno
Unidades Lineas del codificador
Rango -2"a2”

Valor |-

Reinicio

H=S/V S=N/A P=N/A

Al cambiar del modo de bloqueo digital al modo de control de posicién
(LQ32%.2 de 1a0), _Q40% se introduce en la referencia de posicion
principal _Q2% y, de este modo, el eje vuelve a la posicién definida en
_Q40%. La escritura automatica puede desactivarse ajustando _Q32%.29 =1.

Funciones
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Diagramas logicos
Referencia de posicion principal/secundaria

8.8
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Desfase de posicion secundaria
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Control de bloqueo digital
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Fuente de realimentacion y blucle PID
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Entradas de codificador e impulsos de marcado
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8.9

El impulso de inmovilizacién sélo se encuentra disponible en la segunda
generacioén de los médulos de segundo codificador que se han instalado en
los accionamientos Unidrive con software V3.00.00, y versiones posteriores.
Para activar este impulso, es preciso realizar el ajuste #16.10=1. (Consulte la
guia del usuario de Unidrive.)

Bloqueo digital

La funcién de bloqueo digital permite fijar la posicién y la velocidad del eje
secundario en el codificador principal de forma permanente o condicionada.
También se puede introducir un coeficiente de bloqueo digital (_Q11%) de 8
decimales entre lareferencia y la realimentacion.

Bloqueo digital fijo

8-26

Bloqueo de posicién que se aplica entre la referencia principal y el eje
secundario y que se selecciona mediante el ajuste _Q32%.27 =0. Cuando el
control de bloqueo digital esta activado (_Q32%.2 = 1), el eje secundario
acelera a la velocidad de bloqueo digital maxima (_Q15%) utilizando rampas
lineales o rampas S. (NOTA: Si se seleccionan rampas S mientras el bloqueo
digital esta activado, la velocidad del eje secundario aumentara en rampa
hasta la velocidad principal y la posicién se recuperara mediante rampas
lineales.) El eje continuara funcionando a la velocidad maxima hasta que se
detecte un error de posicién generado durante la aceleracién.

Después de recuperar la posicién, la velocidad del eje secundario se
blogqueara en la velocidad principal, multiplicada por el coeficiente, _Q11%.
_Q31%.12 se ajustara después de aplicar el bloqueo de posicion absoluta.
NOTA: la velocidad de bloqueo digital méaxima (_Q15%) siempre debe
ajustarse en un valor mayor que el de la velocidad de linea maxima,
multiplicado por el coeficiente (_Q11%). De no cumplirse esta condicién, el
eje podria no alcanzar la posicién absoluta de bloqueo.

Velocidad

_Q15%
/ N\

Velocidad
secundaria

Tiempo

_Q31%.12

Efecto del bloqueo digital fijo en la velocidad del motor
secundario

. ubD70
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Bloqueo digital condicionado

El bloqueo condicionado es un bloqueo de velocidad entre la referencia
principal y el eje secundario y se selecciona mediante el ajuste _Q32%.27 =1.
Cuando el bloque digital esté activado (_Q32%.2 = 1), el eje secundario
acelera a la velocidad principal, multiplicada por el coeficiente, _Q11%,
utilizando rampas lineales. (NOTA: si se seleccionan rampas S mientras el
bloqueo digital esta activado, el eje acelerara a la velocidad principal
utilizando rampas S.) Los errores de posicién generados durante la
aceleracion se ignoran.

_Q31%.12 se ajusta después de aplicar el bloqueo de velocidad. El bloqueo
de posicion permite mantener fija la velocidad del eje secundario en la
referencia principal.

Velocidad|

Velocidad
secundaria

Tiempo

_Q31%.12

Efecto del bloqueo digital condicionado en la velocidad del motor
secundario

Utilizacion de rampas S con bloqueo digital

Al seleccionar rampas S, la velocidad principal deberd mantenerse constante,
en lamedida de lo posible, mientras el eje secundario acelera hasta alcanzar
esta velocidad. Sino se mantiene constante, pueden surgir problemas al
completar el perfil de rampa S, en particular cuando la velocidad de larampa
seabastante lenta.

Utilizacion del impulso de marcado para activar
el blogueo digital

uD70

El bloqueo digital puede activarse utilizando la entrada de impulso de
marcado del codificador auxiliar, mediante el ajuste _Q32%.14=1. Al
producirse el impulso, _Q32%.2 se ajustaen 1y _Q32%.14 se restablece a 0.
Si se selecciona el bloqueo fijo (_Q32%.27=), el eje secundario alcanza la
posicién perdida respecto del eje principal a partir del momento en el que se
produce el impulso de marcado.
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8.10

Funcién de leva

La funcién de leva ofrece un método para conseguir que un eje secundario
siga el movimiento continuo de un codificador principal. El perfil de leva
puede dividirse en dos secciones, en las que se conocen las posiciones de
partida y destino de los ejes principal y secundario. Para crear el cuadro de
leva, defina el cambio de posicion de los ejes, respecto de la posicién de
partida, en cada seccion para los codificadores principal y secundario. El
"punto de referencia" es la posicion que ocupa el eje secundario en el
momento en el que se activa la funcién de leva. El software utilizala
interpolaci6n lineal para desplazar la leva por cada seccién conforme cambia
la posicién principal.

En las secciones siguientes se describe detalladamente la forma de crear un
cuadro de leva utilizando el ejemplo de perfil de leva siguiente. El perfil de
velocidad necesario para generar el perfil de posicion también se indica a
continuacioén.

Posicién secundaria

(*1000 lines)

20
15

10

Posicién
principal

10 20 | 3 | 4 \ 6 7P D (+1000)

Velocidad
secundaria

(*1000 lines/sec)

30
20
10

Posicién

| I principal

8-28

10 20 30 [ 4 P 60 70 8 (1000)
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Definicion del cuadro de leva

Para poder utilizar la funcién de leva, es necesario inicializar el cuadro
adecuado. El mejor momento para realizar esta operacion es el inicio del
programa, en la tarea INITIAL.

setup% = CAMINIT (master%, slave%, tablesize%,
reserved1%, reserved2%)

donde:
setup% = 0 inicializacién incorrecta
= 1 inicializacién correcta

master% = nombre de matriz principal

slave% = nombre de matriz secundaria

tablesize% = ndmero de puntos de leva definidos. Aunque
una matriz pueden contener mas puntos, ambas
deben tener este tamafio, como minimo, para
que se inicialicen correctamente.

reserved1% = 0 este argumento se reserva paraun uso
posterior, y debe ajustarse en 0.

reserved2% = 0 este argumento se reserva para un uso

posterior, y debe ajustarse en 0.

Las matrices master% y slave% pueden ser matrices constantes o variables y
pertenecer a tipos diferentes. El nmero maximo de elementos que puede
contener una sola matriz es 500. Las matrices constantes se definen al
compilar el programay no pueden modificarse posteriormente amenos que
se vuelva a compilar el programa. Los programas DPL se almacenan en la
memoria de programas de 96 K, por lo que la Gnica restriccién consiste en
que el programa compilado no debe ocupar mas de 96 K.

Las matrices dinamicas utilizan la memoria RAM de 8 K, por lo que el nimero
total de elementos que puede contener una matriz es bastante menor. La
ventaja que ofrecen estas matrices es que el programa DPL puede modificar
los valores mientras se utiliza la funcién de leva. Sin embargo, la
modificacién de los elementos debe concluir antes de _Q34% se aplique en
3 elementos.

En el perfil de leva del ejemplo incluido a continuacion, los nombres de
matriz seran "'master%"y "slave%". El perfil de leva puede dividirse en 6
secciones independientes, por lo que se utilizaran 6 elementos de matriz
para volver a crear el perfil.

ubD70 .
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Creacion del cuadro de leva

Las posiciones de leva al principio y al final de cada seccién pueden
determinarse a partir del perfil.

Seccion Principal Secundario Cambio de posicion

Principio Fin Principio Fin master% | slave%

1 0 20000 0 5000 20000 5000

2 20000 25000 5000 20000 5000 15000

3 25000 35000 20000 20000 10000 0

4 35000 50000 20000 -10000 15000 -30000

5 50000 70000 -10000 -10000 20000 0

6 70000 80000 -10000 0 10000 10000

En las dos Gltimas columnas se obtienen los valores necesarios para cada
matriz. Las matrices pueden definirse de la siguiente forma:

CONST master%!f
20000,5000,10000,15000,20000,10000

}
CONST slave%({
5000, 15000,0,-30000,0,10000

}

Si el eje secundario debe volver siempre a la misma posicién al final de cada
ciclo de leva, la suma de todos los elementos de la matriz secundaria deberia
serigual a 0. Para facilitar este proceso, puede crear una matriz utilizando
una hoja de célculo y, a continuacién, copiar y pegar las series de nimeros en
el editor DPL.

Para llamar a la leva en el programa DPL, se utiliza la linea de comandos
siguiente.
setup% = CAMINIT(master%, slave%, 6, 0, 0)

Nueva definicién del cuadro de leva

8-30

El cuadro de leva puede volver definirse mediante un programa DPL siempre
que se desee. Para esto, es preciso cancelar la seleccién del control de leva
(_Q32%.4 restablecido a 0) antes de llamar de nuevo a la funcién CAMINIT.
Es posible utilizar cualquier combinacién de matrices definidas previamente,
y ambas matrices deben contener el nmero de puntos de leva establecido,
como minimo.
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Utilizacion del impulso de marcado para activar
el cuadro de leva

8.11

El cuadro de leva puede activarse utilizando la entrada del impulso de
marcado del codificador auxiliar, mediante el ajuste _Q32%.12=1. Al
producirse el impulso, _Q32%.4 se ajustaen1,_Q32%.12 serestableceaOy
los puntos definidos por la funcién CAM se utilizan para calcular la referencia
de posicion necesaria.

Cambio de referencia

El controlador de posicion ofrece la posibilidad de alternar varios métodos
de control sin causar vacios en el perfil del eje secundario.

Cambio a control de posicion

Durante la ejecucién en los modos de control de velocidad, de bloqueo
digital o de cuadro de leva, la posicién de parada del eje se calcula
constantemente y se introduce en _Q2%. La configuracién de rampa actual
definidaen_Q12% y _Q13% permite calcular la posicién de parada del eje.
Las rampas S no pueden utilizarse al cambiar al control de posicién.

NOTA: cuando se produce un cambio de control de bloqueo digital a
control de posicién, se introduce una posicién de retorno (_Q40%) en
_Q2% una vez, con lo que la posicién de parada calculada se sobrescribe.
Para que el eje pueda desplazarse hasta la posicién de parada calculada,
puede desactivar esta funciéon mediante el ajuste _Q32%.29 =1.

Cambio a control de velocidad

Cuando el origen de la referencia cambia de control de posicién, bloqueo
digital o cuadro de leva a control de velocidad, la referencia de velocidad
aumenta o desciende en rampa hasta alcanzar el valor de referencia de
velocidad establecido, _Q3%. Las rampas definidas en_Q12%y _Q13%
permiten asegurarse de que el cambio se realizara lentamente. Al cambiar al
control de referencia de velocidad, es posible seleccionar rampas S
(LQ32%.19 =1).

Cambio a control de bloqueo digital

uD70

Desde el momento en que se activa el bloqueo digital (_Q32%.2=1), el
controlador de posicién fija la posicién del eje secundario en la referencia
principal. El eje secundario se acelera hasta alcanzar la velocidad del eje
principal, multiplicada por el coeficiente ajustado en _Q11%.

Si se selecciona el bloqueo fijo (_Q32%.27 = 0), el eje secundario se aceleraa
la velocidad de bloqueo digital maxima (_Q15%) hasta que se recupera la
posicién. A partir de ese momento, la velocidad se reduce a la velocidad de
linea principal, multiplicada por el coeficiente ajustado en _Q11%.
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Alternancia del control de bloqueo digital

Desde el momento en que se activa el bloqueo digital (_Q32%.2=1), el
controlador de posicién fija el eje secundario en la referencia principal. Siel
bloqueo es fijo (_Q32%.27 = 0), el eje secundario recupera la posicion
perdida durante la aceleracién. Mientras el bloqueo digital esta activado, los
valores internos de referencia de velocidad postrampa, referencia de
posicién y posicion de parada se actualizan continuamente.

Al pasar del modo de bloqueo digital al de control de velocidad, se dispone
de una referencia de velocidad postrampa. La referencia interna aplicara en
rampa hasta alcanzar el valor de referencia de velocidad _Q3%, lo que
garantiza un funcionamiento uniforme durante el cambio de referencia. En
este caso, las rampas S deben estar desactivadas (_Q32%.19 = 0).

Si el bloqueo digital cambia al modo de control de posicién, la posicién de
retorno (_Q40%) se introduce en _Q2%, lo que proporciona una referencia
de posicion inicial al eje. Mediante elusode Q12%y QI3%, lareferencia
de posicién postrampa empieza a aplicarse hasta que se alcanza la referencia
de posicion principal. Si es preciso invertir la direccién del eje, tendra que
utilizar rampas. No obstante, las rampas S tendrén que estar desactivadas
((Q32%.8=0).

Cambio a control de cuadro de leva

Cuando el cuadro de leva esta activado (_Q32%.4 = 1), lareferencia de
posicién responde a un perfil predefinido, relacionado con el eje principal.
Las posiciones de partida de los ejes principal y secundario se introducen
en_Q35%y _Q36% respectivamente.

Al cambiar del control de cuadro de leva al de posicion, la posicién de parada
del eje se calcula constantemente y se introduce en_Q2%. La
configuracién de rampa actual definida en _Q12% y _Q13% sirve para
calcular la posicién de parada del eje. Las rampas S no pueden utilizarse al
cambiar al control de posicién.

Consulte los ejemplos de aplicaciones y programas que utilizan bloqueo
digital, cuadro de leva y cambio de referencia en el archivo de ayuda.

Control interno de cambios

Algunas configuraciones de cambio del generador de perfil no son validas,
por lo que el controlador de posicién las restablecera automaticamente.

Bloqueo digital

8-32

Con el blogqueo digital no es posible utilizar las rampas S para controlar la
posicién; por lo tanto, _Q32%.8 se restablece siempre a cero. Al iniciar el
blogqueo digital mediante el uso del impulso de marcado auxiliar, _Q32%.2 se
ajustaen 1y _Q32%.14 se restablece a O después de detectar la entrada del
impulso.
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Cuadro de leva

Con el cuadro de leva no es posible utilizar las rampas S para controlar la
posicién; por lo tanto, _Q32%.8 siempre se restablece a 0. Aliniciar el
cuadro de leva mediante el uso del impulso de marcado auxiliar, _Q32%.4 se
ajustaen 1y _Q32%.12 se restablece a O después de detectar el impulso. Si
el cuadro de leva no se inicializa correctamente, no serd posible ajustar

_Q32%.4.

Reinicio
Cuando se solicita el reinicio del generador de perfil mediante el uso de
_Q32%.17, los registros se ponen a cero. Después de borrar los registros
_Q32%.17 se restablece a 0.

8.12 Unidad de temporizacion/contador

c
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1
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DIGIN O regresivo de 16 bits
© > u/d
LP.' Control f===5""""1""""""% A ________
[ |

-
]
i
1
DIGIN 1 ‘IJ

Diagrama légico de la unidad de temporizacion/contador

M[0.2]

El equipo de temporizacién/contador que incorpora el UD70 ofrece las
caracteristicas siguientes:

* Laposibilidad de seleccionar la velocidad de conteo entre 500kHz y
4MHz.

+ Laposibilidad de seleccionar la direccién de conteo.

« El contador puede circuitarse mediante una fuente de sefial externa.

* Latarea EVENT puede iniciarse cuando el temporizador/contador
funciona por exceso o por defecto, o mediante la aplicacién de la
l6gica 1a la entrada O DIGIN (TTL digital).

« Elvalor de la unidad de temporizacién/contador puede fijarse
mediante la aplicacién de la l6gica O a la entrada O DIGIN.

ubD70 .
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« Launidad de temporizacién/contador puede cronometrarse
mediante una transicion 1a 0 en la entrada O DIGIN. La frecuencia de
entrada maxima es de TMHz.

La unidad de temporizacién/contador se controla utilizando los pardmetros
virtuales del menu 85, segln se indica:

Parametro Funcién
#85.01 Palabra de control
#85.02 Palabra de estado
#85.03 Valor de temporizador/contador (0 ~ 65535)
#85.04 Valor de recarga de temporizador/contador
#85.05 Valor de temporizador/contador en modo 2

Palabra de control (#85.01)

Bit Notas

0 TE | Activar EVENT de temporizador
0 = desactivar origen de EVENT
1= activar origen de EVENT
SiTEy Tl Activar evento =1, la tarea EVENT se ejecuta. Para borrar el evento se precisa
la lectura del registro de estado.

1 EN | Activar temporizador
0 = desactivar todo célculo
1=activar calculo

2 R Modo de recarga en ajuste automatico de temporizador
0 =sinrecarga. Eltemporizador se ajusta automaticamente y contindia con el célculo
1=recarga automatica. Elvalor del registro de recarga se inserta en el contador
Nota 1 este bit no produce ningin efecto en el modo 2 (modo de captura)
Nota 2: el ajuste automatico se define como funcionamiento por exceso o por
defecto.

3 C Seleccién de reloj interno previo a escala
0 =reloj de 500 kHz
1=reloj de 4 MHz

4 D Control de direccion
0 =Conteo ascendente (u/d=1)
1en DIGIN?: controla la direccién de conteo
SiDIGINT = 0, el temporizador cuenta hacia delante
SiDIGINT =1, el temporizador cuenta hacia atras

i ub70
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Bit

Notas

577

Modo de temporizador
Modo 0 (000): modo normal

La fuente de reloj interna (4 MHz 0 500 KHz) cronometra el contador. El indicador
del evento Tl se configura cuando el contador se ajusta automéaticamente.

Modo 1(001): modo externo

El contador se cronometra desde una fuente externa DIGINO (en el polo -). El
indicador del evento Tl se configura cuando el contador se ajusta automaticamente.

Modo 2 (010): modo de captura

La fuente de reloj interna (4 MHz o 500 KHz) cronometra el contador y la transicién
de Ta 0 en DIGINO hace que el valor actual del contador quede fijo en el registro
TIMER. A continuacién, el registro RELOAD se vuelve a cargar en el contador y el
indicador Tl se configura. (Utilice #85.05, en lugar de #85.03, para leer el valor del
temporizador en el modo 2.)

Modo 3 (011): modo de activacién

La fuente de reloj interna (4 MHz 0 500 KHz) cronometra el contador. Sin embargo,
el indicador del evento Tl se configura al detectar una transicién de 1a 0 en DIGINO,
EN LUGAR de configurarse en el momento en el que el contador se ajusta
automaticamente. El modo de recarga funciona de la misma forma que en el modo
0ol

Modo 4 (100): modo circuitado

La fuente de reloj interna (4 MHz o 500 KHz) cronometra el contador y la entrada
DIGINO (activa de bajo nivel) circuita la entrada del contador. El indicador del evento
Tl se configura cuando el contador se ajusta automaticamente.

Palabra de estado (#85.02)

Bit

Notas

Tl

Indicador de evento de temporizador

0 indica que no ha ocurrido ningdin evento
Tlindica que ha ocurrido un evento

Los dos eventos definidos son los siguientes:
Modos 0, 1y 4: ajuste automético del contador
(funcionamiento por exceso o defecto)
Modos 2 y 3: transicién de 1a 0 en DIGINO

Si el indicador TE se ajusta en #85.01, el bit Tl se borra automaticamente; de lo
contrario, se elimina al leer la palabra de estado.

ov

Indicador de ajuste automatico

0 = Sin ajuste automatico
1= Ajuste automatico del contador/temporizador

Este indicador es vélido para todos los modos de temporizador.

Al leer el registro de estado, el bit OV se borra automaticamente.

uD70
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Temporizador Elvalor actual del contador/temporizador puede visualizarse e

#85.03

Valor de
recarga
#85.04

Valor de

introducirse siempre que se desee. Sin embargo, este parametro no
debe leerse con el modo 2 seleccionado (ni siquiera en la ventana
Watch); en sulugar, sera preciso utilizar #85.05 para leer el valor del
contador/temporizador.

Este es un temporizador de 16 bits con un rango de entre 0 y 65535.

El indicador OV se configura cuando el contador/temporizador
funciona por exceso o por defecto. Enlos modos 0, 1y 4, el indicador
del evento Tl también se configura. Siel modo de recarga esté
activado (R esté ajustado en 1), el temporizador/contador incluye el
contenido del registro RELOAD al inicializarse. (En el modo 2, el
proceso de recarga se realiza cuando DIGINO pasa de 1a 0).

SiR (bit 2 de #85.01) se ajusta en 0, el temporizador/contador se ajusta
automaticamente y contindia realizando el calculo. El valor del registro
de recarga puede visualizarse e introducirse siempre que se desee.

Utilice este parametro para visualizar el valor del

temporizador contador/temporizador que se haregistrado con el modo 2

en modo 2
(#85.03)

8.13
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seleccionado. No lea el parametro #85.03.

Consulte el ejemplo de uso de la unidad de temporizacién/contador en el
tema Unidad de temporizacién de la ayuda en linea del juego de
herramientas DPL.

Puertos de E/S digitales

Normalmente, el uD70 dispone de dos entradas digitales y una salida digital.
Estas entradas y la salida presentan una l6gica TTL (I6gica de 5 V), y pueden
utilizarse con el conector del puerto Rs485 de 9 terminales, segiin se indica:

Clavija Descripcion

1 RS485 aislado 0 V

Salida digital TTL

2 RS485 /TX

3 RS485 /RX

4 DIGINO (entrada digital TTL 0)
5 DIGIN1 (entrada digital TTL 1)
6 RS485TX

7 RS485RX

8

9

Accionamientode 0 V

Las entradas digitalesTTL se utilizan junto con la unidad de
temporizacién/contador. Un programa DPL puede leer directamente estas
entradas.

. ubD70
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uD70

La salida digital TTL también puede controlarse directamente desde un
programa DPL. Los pardmetros virtuales incluidos a continuacién
proporcionan acceso a las entradas y salidas de TTL:

Parametro Funcién

#86.01 Entrada digital O (DIGINO)

#86.02 Entrada digital 1(DIGINT)

#86.03 Salida digital

(T Reduzcala extension de las conexiones a las entradas y

Las entradas presentan el valor O con una légica elevada (5 V o sin conectar),
y 1con una légica inferior (0 V).

Cuando se escribe el valor 0, la salida presenta una légica elevada (5 V).

La salida digital nominal es de 15 miliamperios
(receptor/fuente) como maximo.

salidas digitales cuanto sea posible (valor recomendado:
0,5 metros maximo). Si se utilizan cables de longitud
superior, sera preciso el almacenamiento en la memoria
intermedia o la interconexion a niveles de logica
diferentes.

Almacenamiento en la
memoria no volatil

El uD70 incluye una funcién que permite almacenar las regiones Py Q del
equipo de registro PLC en la memoria no volatil del UD70. Para iniciar el
proceso de almacenamiento, puede ajustar el pardmetro #17.19 en 1.

Este parametro recupera inmediatamente el valor cero después del ajuste.
Asimismo, el UD70 se restablece cuando el parametro esta configurado, lo
que causa el reinicio del programa de usuario.

Esta funcion sirve para almacenar informacion, como el valor del diametro de
una enrolladora, los contadores en tiempo de ejecucién o las variables de un
programa. Ademas, al utilizar el controlador de posicién incorporado, es
posible aimacenar todos los parametros de configuracion (prefijo _Q)y los
registros de posicién. El UD70 pone automaticamente a cero todos los
registros cuando se restablece la alimentacion de CA.

Issue code: 70ne2 Funciones 8-37




8.15

AN

Conexiones

| _Advertencia_| (inferior a 10 metros). En caso necesario, puede utilizar

Utilizacion del puerto RS232 para
las comunicaciones de
accionamiento a accionamiento

La tarjeta MD29 y el médulo UD70 disponen de un modo en el que es posible
establecer un enlace entre el puerto RS232 y otra tarjeta MD29 u otro médulo
UD70, asi como transmitir variables de 32 bits entre éstos.

El puerto RS232 podra emplearse en las comunicaciones de accionamiento a
accionamiento siempre que otro dispositivo esté utilizando el puerto RS485
(por ejemplo, una interfaz de usuario (MMI)). El protocolo empleado se sirve
de la prueba de redundancia ciclica (CRC) para garantizar la integridad de los
datos.

Debido a que el puerto RS232 presenta caracteristicas
inferiores, el cable de comunicaciones serie que conecta
los accionamientos debe tener la menor longitud posible

los convertidores RS232-RS$485 para prolongar el cable.

No se admite el uso de comunicaciones serie
multiterminal. El enlace RS232 accionamiento a
accionamiento se ha disefiado de forma exclusiva para la
conexion a una tarjeta MD29 o un modulo UD70 externo.

En este enlace no se utiliza protocolo de intercambio (es
decir, no se enviara ningiin mensaje error si la conexion se
interrumpe, por ejemplo).

8-38

Las conexiones con los conectores RS232 que se requieren son las siguientes:

Unidad de origen Unidad de destino

2 3
3 2
5 5

Para activar el modo RS232, ajuste los siguientes parametros de
configuraciénen 1:

* Desactivar comunicaciones de juego de herramientas
» Comunicaciones accionamiento a accionamiento

Consulte los parametros de configuracién del UD70 en el Capitulo 10,
Pardmetros.

. ubD70
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Parametros de intercambio de datos

Los datos que se quieran transmitir tendran que incluirse en los parametros
internos especiales _R98% y R99%. Los datos procedentes de la unidad

remota también se incluiran en los parametros _S98%y _S$99%.

_R98%
_R99%

598%
_599%

_S98%

_S99%

_R98%

_R99%

UD70 (1)

UD70 (2)

Pardmetros de origen y destino para la transferencia de datos

uUD70
Issue code: 70ne2
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Diagndsticos

9.1

uD70

En este capitulo se describe lo siguiente:
« Errores en tiempo de ejecucion y cédigos de desconexién
* Errores y advertencias del compilador
+ Gestion avanzada de errores

Errores en tiempo de

ejecuciéon

Error que ocurre en una operacién especifica del UD70. Puede deberse a un
error en el programa DPL (como un intento de escribir en un parametro que

no existe o de dividir un valor entre cero) o a un error en una operacion
automatica, como la pérdida de comunicaciones con una caja de E/S.

Algunas desconexiones en tiempo de ejecucion pueden evitarse (por
ejemplo, cuando el valor introducido en el parametro es superior al rango
admitido). Cuando se generaun error de este tipo, se realizan las acciones
siguientes:

+ Se interrumpe la ejecucién de todas las tareas DPL.

+ Siel parametro de activacién de la desconexién general en tiempo
de ejecucion (#17.14) esta ajustado en 1y el error no afectaalas
comunicaciones serie, el accionamiento se desconecta. La
desconexién hace que el accionamiento desactive inmediatamente
las salidas de potencia. Si el error estéarelacionado con la caja de E/S,
el accionamiento se desconecta cuando el parametro de activacion
de desconexién de la caja de E/S esta ajustado en 1.

« Siel programa DPL presenta una tarea ERROR, comienza a ejecutarse
(para obtener informacion detallada, consulte la seccién Gestion
avanzada de errores de este capitulo).
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9.2 Caodigos de desconexion en
tiempo de ejecucion
Cuando el accionamiento se desconecta, la pantalla muestra el c6digo tr
seguido de un nimero de dos digitos (por ejemplo, tr 41). El nimero del
error puede determinarse en una tarea ERROR mediante la lectura del
parémetro virtual #88.01.
Los cédigos de desconexion que existen son los siguientes:
Namero Descripcion Accion
de error
40 Error no identificado Desconexién siempre
1 El pardmetro no existe Desconexién si #17.14 = 1
42 Fallo de escritura en parémetro: el parametro es de sélo lectura | Desconexién si #17.14 = 1
43 Fallo de lectura de parémetro: el parémetro es de sélo escritura | Desconexién si #17.14 =1
44 Fallo de escritura en parémetro: valor del parametro por Desconexién si #17.14 =1
encima del rango y#17.07 =1
45 Fallo de acceso a pardmetro virtual: IOLINK no se esta Desconexién si #17.14 =1
ejecutando y#17.15=1
46~ 48 | Errorinterno Desconexi6n siempre
49 Cargado sistema incorrecto Desconexi6n siempre
50 Error matemético en el programa; por ejemplo, divisién entre | Desconexién si #17.14 =1
cero, valor por exceso, etc.
51 indice de matriz DPL fuera de rango Desconexién si #17.14 = 1
52 Desconecién generada por usuario mediante palabra de Desconexi6n siempre
control
53 Programa DPL incompatible Desconexi6n siempre
54 Sobrecarga DPL: expirado tiempo de ejecucién de una tarea Desconexién si #17.14 =1
55 Desconexién R$485 (modo 3, modo 4, etc) Desconexion si #17.14 =1
y#I7.15=1*
56 Médulo de opciones y archivo de sistema incompatibles Desconexi6n siempre
57 Llamada a sistema operativo no permitida Desconexi6n siempre
58-59 | Errorinterno Desconexion si #17.14 =1
60-69 | Desconexiones generadas por opcién de comunicaciones a Desconexién si #17.14 =1
alta velocidad
Prc2 Desconexion de controlador de secuencia (consulte el Desconexién si #17.18 = 1
comando WDOG, Capitulo 7)
(* Ladesconexién 55 sélo ocurre cuando la caja de E/S esta conectada y
funcionando y se produce un fallo de comunicaciones serie en el modo 3
04)
. . ub70
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9.3

ERROR:

Ejemplo

ERROR:

ERROR:

ERROR:

ERROR:

ERROR:

ubD70

Mensajes de error del
compilador

Enedsas secci ones ¢ incluye una lisa con bdos losemes que pueden
geneae  al com pilar un pogam a DPL

Argument x must be an integer
(El'argumento x debe ser un entero)
Elagum enb < haintoduci do com oun nim eo de com af oane en lugar
de un enko.
ANSW RIE(1 "SP", 50, 3.9
donde:
N=Agumenb 1
SP=Agumenb 2
50 =Agumenb 3
31=Agumenb 4

Eagum enb 4 debe ser un enkeo.

Array must be dimensioned
(Es preciso ajustar el tamafio de la matriz)

Anes de que sea pos ble hacer eEenci aaunam aif z en un enunci ado DIM,
espec 0 def nita. Esb pem it asgnar unfam afio alam afi z anies de que
sea necesai 0 consul £ lainsucci 6n DM en el Capiul o 7, Rekenci a)

CALL can call only in-built functions or user tasks
(CALL solo funciona en funciones incorporadas o en tareas
de usuario)

Lainducci 6n CALL 5lo Sve paa llam arauna aplicaci 6n edandar 0 una
tiea def nidapor el usuai o {(ainsucci 6én CALLno pem it llam arauna
ef quety, por ejem plb) Conal € lainducci 6n CALLen el Capiul o 7,
Rekenci a)

DELAY can be used only inthe INITIAL and BACKGROUND (DELAY
s6lo puede utilizarse en las tareas INITIAL y BACKGROUND)

Por su condi cién, las tieas ENCODER Yy CLOCK no adm ien lainsucci  6n
DELAY.Unpogem a DPLsSlo puede inemm pi 12 mentes < ejecua en las
taeas INITIAL 0 BACKGROUND Eonaul & lainsucci én DELAYen el Capiul 0 7,
Rekenci a)

DIM must have an integer number of elements
(DIM debe contener un nimero de elementos entero)

Paa def nir el Bm afio de una m aii z debe ui lizass un nim eo enko.

Empty Tasks are not permitted - remove the Task and
recompile (No se admiten tareas sin contenido. Elimine la
tarea y vuelva a compilar)

Sehadef nido unataea que no incluye insucci ones ente llaves Eim ne la
tiea ylasllaves
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ERROR:

ERROR:

ERROR:

ERROR:
ERROR:

ERROR:

ERROR:

ERROR:

ERROR:

ERROR:
ERROR:

9-4

Expression is already a float - remove FLOAT instruction
(la expresion ya es de coma flotante. Borre la instruccion
FLOAT)

Sehaadgnado unainsgucci 6n FLOAT auna expes 6n def nidacom o vai able
de com af one. Boe lainducci 6n FLOAT.

Expression is alre ady an Integer variable - remove INT
instruction (La expresién ya es una variable entera. Borre
lainstruccion INT)

Sehaadgnado unaingucci 6n INT auna expes 6n def nidacom o vai able
enea. Bor laingucci 6n INT.

Expression too complex - break into parts (Expresion
demasiado compleja. Descompdéngala en segmentos)

Invalid Drive type (Tipo de accionamiento no valido)
Label duplicated (Etiqueta duplicada)

Sehaintoduci do unaef queta con el m Bm onom be vai as veces
Com puebe s edd duplicada en otes teas

Label is in another task (La etiqueta esta incluida en otra
tarea)

Lainducci 6n GOTO esA incluidaen unataea did na de lataea enlaque s«
ha def nido laei que. Laei quela ylainsucci én GOTO deben esar
incluidas en lam &m atea.

Label not found (Etiqueta no encontrada)
No s hadef nido una ei quea. Def naa

Operators only allowed on integer arguments (Los
operadores so6lo pueden utilizarse en argumentos de
nimero entero)

Maximum bit-field size is 32 (El tamafio maximo del campo
dehitses 32)

Se ha ui lizado el operdor de inves 6n del cam po de bits y el cam po
especi f cado coni ene m asde 32 bits Vuelva aegeci f car el am afio del
cam po.

Syntax error (Error de sintaxis)

Variable has not been initialized (La variable no se ha

inicializado)

Especi 0 asgnar un valor inicial alas vai ables anies de que sa pod ble
ui lizat as com oagum enb. Esa operci 6n suel e eal izae en latea

INITIAL. Recuede que en los nom bees de vai able s did ngue ente
m aylscul ay m nlscul a.
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ERROR: Variable is not an array (La variable no es una matriz)

Mensajes de advertencia

ADVERTENCIA: Title will be truncated to 64 characters
(El titulo se truncara en el caracter 64)

ADVERTENCIA: Version will be truncated to 8 characters
(La version se truncaré en el caracter 8)

ADVERTENCIA: Possible loss of accuracy in assignment
(Posible pérdida de precisién en la asignacion)

Esa advelenci aindica que s haasgnado un nim eo de com af oane aun
paam eto eneo. Por ejem pb:
#1.14=3.142

Dado que S3lo es pod ble ui lizar vai ables enelas paa conf guar #114, #114
*d =30

94 Gestidn avanzada de errores

Aunque losemes que ocuen duanke laejecuci 6n del pogem a suel en
debese aemes de pogam aci 6n, aveces pueden Ener U of gen en
Bcobes exenos Por ejem pb, s los dabs pocedenes de una cgade ES
< pieden acausa de laupua del cabl e, puede genelae  un eor que
indique lainempci  6n de las com unicaci ones i e. Nom am eng, el UD70
dei ene bdas lastaeas y puede desconecar el acci onam ienb de bm a
opcional.

Paa evitr que esb ocuml, puede ui lizar lattea ERROR.La secuenci ade
evenbs eslasguiene:

1 Todas lastaeas s supenden.

2 Bl acci onam ienb s desconeca @ ladesconexi 6nesa aci vada)
Conalle los paam etos de aci vaci 6n de ladesconexi 6n en los
paam etos de conf gueci 6n del UD70C api ul o 10, Padm eios)

Elnim eo del eor apaece enel padgmeto #88.01del UD70.

Lataea ERROR = gjeculn. Lasinducci ones coneni das en lataea
ERROR pueden deem i nar lacausa del elor en i em pode gjecuci 6ny
bm ar las m edidas necesai as com o deener el acci onam ienb de

bm a contol ada

Espos ble ui lizar bdas lasingucci ones DPLen lataiea ERROR.

La causa del elor puede deemi nase m ediane lalecua del padm eto
vitual #88.0LEsb pem it obener el codigo de elor adecuado que s ha
def nido en los codi gos de desconexi 6n en i em pode ejecuci 6n a pi ncipio
de ése capiul o.

uD70 _ )
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Siel padm eto  de aci vaci 6n de ladesconexi 6n geneal en i em pode
ejecuci 6n ¢17.14) no s gjusa en 1 el acci onam ienb no s desconecia
aubm & cam ene. Cuando s equi ee una desconexi 6n del acci onam ienb,
el codigo de elr debe esci bise en el paam eto  de codigo de

desconexi 6n adecuado Gegln e indica en los cddi gos de desconexi 6n del
pii ncipio de ese capiul 0)

Paa esebl ecer el UD70Y i niciar el pogam a DPL,ajuse el pa@m eto
#88.01en 1070.

Cuando ocum un eor en i em pode ejecuci 6n, bdas lastaeas D PLdejaan
de ejecutare.

Conalle un ejem plo de lattea ERROR en laayuda en linea.

. . ubD70
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Parametros

10.1

uD70

Parametros de configuracion del UD70

Los pardmetros de configuracién sélo se aplican después de reiniciar el UD70.
El dispositivo se reinicia en los casos siguiente:

Conexién de la alimentacién de CA al accionamiento
Ejecucién de una instruccién REINIT en un programa DPL
Seleccién de Reset Target en el men( Run del juego de herramientas DPL
Escritura del valor 1070 en el parémetro #88.01
La tabla siguiente incluye todos los parametros de configuracién del up7o.

Funcién Parametro| Valor |Valor max Predeter
min minado
Cédigo de Médulo de #17.01 Ninguno Ninguno 1=UD70

opciones grande

Versién de software del #17.02 Ninguno Ninguno Ninguno
sistema operativo del
Méculo de opciones grande

Ndmero de lineaDPL en la #17.03
que ocurre la desconexion

S6lo modo de depuracién

Recursos disponibles (%) | #17.04 | 0 | 100 | Ninguno

#17.04 indica la cantidad de recursos del procesador disponibles mediante la presentacion del
porcentaje de tiempo que se ejecutard la tareaBACKGROUND en un intervalo de 128 ms.

Direccion serie ANS| | #7os | m | 99 | m
Este parametro define la direccién asignada a las comunicaciones serie. Rango: 11a99.
Modo RS485 | #w70s | 1 | 12 | 1

Este parametro establece el modo que se va a utilizar en las comunicaciones serie.
(Consulte abajo).

Velocidad en baudios #17.07 300 38400 4800
RS485 (modos 1, 5,6y 7)

Este pardmetro define la velocidad en baudios: 24 representa 2400... 192 representa
19200, etc. El valor méximo es 38400 y se ajusta mediante un c6digo de 38.

Apuntador de parametro #17.08 01.00 19.50 0.00
RS4851

Define el parémetro de origen de los datos que se van a transmitir a un accionamiento
remoto en las comunicaciones de los modos 2 y 4, asi como el parédmetro de destino de
los datos que se reciban mientras se utilice el modo 3.

Apuntador de parametro #17.09 01.00 19.50 0.00
RS485 2

Define el parémetro al que se van a enviar los datos procedentes de un accionamiento

remoto cuando se utilicen las comunicaciones serie de modo 4.
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Funcion Parametro| Valor | Valor max Predeter
min minado

Factor de escala RS485 #17.10 0.000 4.000 1.000

Define el factor de escala utilizado en las comunicaciones serie de modo 3.

Base de tiempos de la #17.1 5 200 10
seccion de reloj (ms)

Define el periodo de tiempo de reloj, expresado en milisegundos, durante el cual se vaa
ejecutar la tarea CLOCK de un programa DPL. Rango: 5a 200 ms

Configuracion de #17.12 0 2 0
controlador de posicion

Define el periodo de tiempo de reloj, expresado en milisegundos, durante el cual se vaa
ejecutar la tarea CLOCK de un programa DPL. El comando REINIT no lee este
parametro.

Modo de autoejecucion #17.13 0 1 1

Si se ajusta en 1, #17.13 permite iniciar automaticamente un programa DPL al reiniciar el
UD70 o al conectar la alimentacién de CA. Si #17.13 se ajusta en O, es preciso enviar un
comando desde el software del juego de herramientas del UD70 para iniciar el programa
DPL.

Nota: el valor predeterminado es O en accionamientos Unidrive con software V2.xx.xx.

Activacion de #17.14 0 1 0
desconexién general en
tiempo de ejecucion

Si #17.14 se ajusta en 1, cualquier desconexién en tiempo de ejecucién causara la
desconexién del accionamiento, a excepcién de las desconexiones del puerto RS485
(consulte #17.15). Si #17.14 se ajusta en 0, el accionamiento sélo se desconectara a
causa de una desconexién en tiempo de ejecucién grave.

Modo de desconexion #17.15 0 1 0
RS485

Si ocurre una desconexién del puerto RS485 (a causa de la interrupcion de las
comunicaciones en el modo 3, 4 0 10, por ejemplo) y los pardmetros #17.14 y #17.15 se
han ajustado en 1, el accionamiento se desconecta. Aunque el accionamiento no se
desconecte cuando #17.14 o #17.15 se ajuste en O, todas las tareas se detendran.

, ubD70
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Funcion Parametro| Valor | Valor max Predeter

min minado
Desconexién por fallo del #17.16 0 1 0
enlace de la cajade E/S
(modo 10)

Si #17.16 se ajusta en 1y el pardmetro #17.14 Desconexién general esta activado, el
accionamiento se desconecta al producirse un fallo del enlace de comunicacién entre el
UD70y la caja de E/S en las comunicaciones de modo 10.

Desconexi6n por #17.17 0 1 0
introduccién de un valor
superior al rango el
parametro

En cada parémetro del accionamiento puede utilizarse un rango de valores finito; por
consiguiente, lo valores de parémetro que queden fuera del rango podrén causar un
fallo en el programa. Si este pardmetro se ajusta en 1, se generara un error en tiempo de
ejecuciéon cada vez que el valor introducido en el pardmetro supere el limite. Mediante
el ajuste 0, el UD70 aplica automaticamente un limite para la introduccién de valores, y
no se genera ningdn error.

Activar controlador de #17.18 0 1 0
secuencia

Si #17.18 se ajusta en 1, el programa DPL necesita ejecutar un comando WDOG cada 200
ms como minimo; de lo contrario, el accionamiento se desconecta. Para obtener
informacion detallada, consulte el comando WDOG (Capitulo 7).

Almacenamiento de menu #17.19 0 1 0
20 en no volatil

El men( 20 y los pardametros PLC se almacenan en lamemoria no volatil del UD70, en
lugar de en el accionamiento. Si este pardmetro se ajusta en 1, el UD70 almacena los
valores actuales. Los parémetros se restablecen a O cuando concluye la secuencia de
almacenamiento.

Activar almacenamiento #17.20 0 1 0
de ment 20 al apagar

Si este pardmetro se ajusta en 1, el UD70 almacena los valores del ment 20 y de los
parametros PLC en la memoria no volatil cuando se desconecta la alimentacion del
accionamiento.

Desactivar #17.21 0 1 0
comunicaciones de juego
de herramientas

Mediante el ajuste de #17.21en 1se desactivan los protocolos de comunicacién. Esto
se utiliza durante el proceso de depuracién y mientras se emplea el juego de
herramientas DPL. Con el ajuste de #17.21en 1también se configura el puerto RS232 en
el modo ASCII normal.

ubD70 ,
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10.2

Ment 90

Parametros virtuales

Parametros especiales que no forman parte del conjunto de parametros

estandar del accionamiento. Sélo existen en el UD70y se utilizan para lo

siguiente:

+ Acceder avalores que no aparecen como parametros estandar del
accionamiento (ejemplo, los contadores del codificador)

* Acceder alos parametros del accionamiento a mayor velocidad

* Acceder alos parametros del accionamiento aplicando una
resolucién mayor

* Acceder alos parametros del UD70, como los parémetros de control
de launidad de temporizacién/contador, los datos de la cajade E/S, etc

Para acceder a los parametros virtuales puede utilizarse un programa DPL o

las comunicaciones serie. Los menus virtuales se describen en el orden

siguiente:

90,91,70~ 73, 85, 86, 88, 80

Parametros generales

10-4

Los cédigos de frecuencia de actualizacién L2 y L3 se describen al final de
estatabla. Lafrecuencia de actualizacién no se indica en los casos en los que

no es aplicable.

Parametro

Descripcion

#90.01

Posicién de resélver/codificador principal (RO)

#90.03

Posicion de codificador auxiliar (RO)

#90.05

Sélo se utiliza si se ha instalado un médulo de opciones de
codificador SIN-COS en el accionamiento y el software del
accionamiento pertenece a la version 3 u otra posterior

Namero de revoluciones de un codificador sIN-cos (RO)
Frecuencia de actualizaciéon: L2

#90.06

Sélo se utiliza si se ha instalado un médulo de opciones de
codificador SIN-COS en el accionamiento y el software del
accionamiento pertenece a la version 3 u otra posterior

Posicién de un codificador sN-cos (RO)

#90.6 indica los ocho bits menos significativos solamente.

Frecuencia de actualizaciéon: L2

#90.10

Identificador de modo de accionamiento (RO)
Los cédigos son los siguientes:

16  Bucle abierto
17 Vectorial de bucle cerrado
18 Servo

#90.1

Estado de accionamiento y palabra de control

#90.1Tindica el valor del pardmetro de estado del accionamiento
(#10.40). La palabra de control puede introducirse en #90.11 como

se indica en la tabla siguiente.

Parametros
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Palabra de control

Bit Controles...

b15 Ajuste b15 en 0 para que b6 no modifique #1.46
Ajuste b15 en 1para que b6 controle #1.46

b14 Ajuste b14 en 0 para que b5 no modifique #1.45
Ajuste b14 en 1para que b5 controle #1.45

b13 #18.33

b12 Ajuste b12 en 0 para que b3 no modifique #6.32
Ajuste b12 en 1para que b3 controle #6.32

b11 Ajuste b11en 0 para que b2 no modifique #6.31
Ajuste b11en 1para que b2 controle #6.31

b10 Ajuste b10 en 0 para que b1no modifique #6.30
Ajuste b10 en 1para que b1 controle #6.30

b9 Ajuste b9 en 0 para que b0 no modifique #6.15
Ajuste b9 en 1para que b0 controle #6.15

b8 #18.32

b7 #18.31

b6 #1.46

b5 #1.45

b4 Desconexion

b3 #6.32

b2 #6.31

bl #6.30

b0 #6.15

uUD70
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10-6

Palabra de estado

Bit Parametro
b15 No se utiliza
b14 #10.15
b13 #10.14
b12 #10.13
b1l #10.12
b10 #10.1
b9 #10.10
b8 #10.09
b7 #10.08
b6 #10.07
b5 #10.06
b4 #10.05
b3 #10.04
b2 #10.03
bl #10.02
b0 #10.01
Parametros
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Menu 91

Parametros virtuales especificos del

accionamiento

Parametros de acceso rapido

Los cédigos de frecuencia de actualizacién L2 y L3 se describen al final de
estatabla. Lafrecuencia de actualizacién no se indica en los casos en los que
no es aplicable.

Parametro

Descripcion

#91.01

Activacién de actualizacién rapida
Parametro con mapa de bits en el que los bits controlan lo siguiente:
Bit  Funcién
0 Ajuste en 1para activar todos los parametros rapidos
1 Ajuste en 1para activar el punto de referencia de frecuencia
rapida (#91.02)
2 Ajuste en 1para activar la referencia de velocidad fija
rapida (#91.03)
3 Ajuste en 1para activar el punto de referencia de par de
torsion rapido (#91.04)

#91.02

Punto de referencia de velocidad

El valor de #91.02 es un nmero de 16 bits formado por 15 bits méas un
bit de signo. El valor a plena escala permite obtener la velocidad
proporcionada por el parémetro #91.05 Velocidad a plena escala.

Si el accionamiento se utiliza en bucle abierto, la resolucién se obtiene a
partir de los 15 bits.

Si el accionamiento se utiliza en bucle cerrado, la resolucién depende
del codificador.

Frecuencias de actualizacion...

bucle abierto: L3

bucle cerrado: L2

#91.03

Referencia de velocidad fija

Utilice #91.03 solamente cuando el accionamiento funcione en bucle
cerrado. En el Unidrive, #91.03 se asigna como referencia de velocidad
fija (#3.19).

Unidades: 0,01rRPM

Frecuencia de actualizacién: L2

#91.04

Punto de referencia de par de torsién
#91.04 se asigna a la referencia de par de torsion (#4.08).
Unidades: 0,1%

Frecuencia de actualizacion: L2

#91.05

Velocidad a plena escala

Utilice #91.05 solamente cuando el accionamiento funcione en bucle
cerrado a fin de ajustar la velocidad a plena escala. Esto permite
utilizar la resolucién de 16 bits del parémetro #91.02 Punto de referencia
de velocidad siempre que se desee.

Unidades: 1RPM

uUD70
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Parametro

Descripcion

#91.06

Realimentacion de velocidad (#3.2)

Utilice #91.06 solamente cuando el accionamiento funcione en bucle
cerrado.

Unidades: 0,01 rRpM (ejemplo, 123 representa 1,23 RPM)

Frecuencia de actualizacion: L3

#91.07

Realimentacion de corriente (#4.02)
Unidades: 0,0TA (ejemplo, 100 representa 1,00 A)

Frecuencia de actualizacion: L3

#91.08

Valor de entrada analégica 1

Se aplica a escala para que 4000 represente la sefial [plena escala] en la
entrada.

Frecuencia de actualizacion: L3

#91.09

Valor de entrada analégica 2

Se aplica a escala para que 1000 represente la sefial [plena escala] en la
entrada.

Frecuencia de actualizacion: L3

#91.10

Valor de entrada analégica 3

Se aplica a escala para que 1000 represente la sefial [plena escala] en la
entrada.

Frecuencia de actualizacion: L3

Frecuencias de actualizacion

Codigo Frecuencia de conmutacion PWM
3,6,12 kHz 4,5, 9 kHz
L2 345s 460 s
L3 1,38 ms 1,84 ms

Menus 70 a 73

Estos menUs estan relacionados con el equipo de registro PLC, segin se

indica:
#70.xx _Px%
#71.xx _Qx%
#72.xx _Rx%
#73.xx _Sx%

x es un valor entre 0y 99.

uD70
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Menu 85
Parametros del temporizador/contador

Consulte la seccién Unidad de temporizacién/contador en el Capitulo 8,

Funciones.
Parametro Funcién

#85.01 Palabra de control

#85.02 Palabra de estado

#85.03 Valor de temporizador/contador

#85.04 Valor de recarga de
temporizador/contador

#85.05 Valor de temporizador/contador en
modo 2

MenU 86
Parametros de E/S digitales

Para obtener informacién sobre la conexion, consulte la seccién dedica alos
puertos de E/S digitales en el Capitulo 8, Funciones.

Parametro Funcién
#86.01 Entrada digital O (DIGINO)
#86.02 Entrada digital 1(DIGINT)
#86.03 Salida digital

La entrada incluira el valor 1sino esta conectada o presenta una l6gica
elevada (+5 V), Frecuencia de entrada maxima=1MHz. El ajuste de #86.03
en 0 permite cambiar la I6gica de la salida a una I6gica inferior (O V).

La salida digital nominal es de 15 miliamperios
& (receptor/fuente) como maximo.

Reduzca la extension de las conexiones a las entradas y

| Advertencia RS IT P digitales cuanto sea posible (valor recomendado: 0,5
metros maximo). Si se utilizan cables de longitud superior,
sera preciso el almacenamiento en la memoria intermedia o
la interconexion a niveles de logica diferentes.

ubD70 ,
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MenU 88

Parametros de estado

Parametro

Funcion

#88.01

READ (lectura) Cédigo de error en tiempo de ejecucién. Sélo es

vélido en la tarea ERROR.

WRITE (escritura) La introduccién de un valor 1070 restablece el

ubD70.

Consulte la seccion Gestion avanzada de errores en el Capitulo 9,

Diagnésticos.

Menu 80
Parametros de la caja de E/S
N° Menii 80 ENT | Men(1 81 SAL | Menii 82 ENT | Mend 83 SAL | Meniu 84
parametro | analdégica analégica digital digital Control
0 Ninguno Ninguno Ninguno Ninguno Ninguno
1 ADC1(4000) DACT1(1000) bit 1 bit 1 0=ADC1
1=4-20mA
2 ADC2 (1000) DAC2 (1000) bit 2 bit 2
3 ADC3 (1000) DAC3 (1000) bit 3 bit 3
4 ADC4 (1000) bit 4 bit 4
5 ADCS5 (1000) bit 5 bit 5
32 bit 32 bit 32
40 bits 1- 8 bits 1- 8
41 bits 9-16 bits 9-16
42 bits 17 - 24 bits 17 - 24
43 bits 25-32 bits 25-32
44 bits 1-16 bits 1-16
45 bits 17 - 32 bits 17 - 32
46 bits 9-32 bits 9 -32

10-10

Los parametros incluidos en los menis 81y 83 son soélo de
escritura. No es posible visualizarlos mediante el enlace de
comunicaciones serie.

Parametros
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10.3 Modos del puerto RS485

Estos modos se configuran mediante el uso del parémetro Modo RS485.
Para obtener informacién detallada sobre los parametros de origen, destino
y escala, consulte los parametros de configuracién delub70 al principio de
este capitulo.

Modo

Descripcion

1

RS485 de 4 hilos estandar, protocolo ANSI.

2

Modo principal. Protocolo binario que permite transferir continuamente el
valor del parametro definido en #17.08 a otro UD70, MD29 u accionamiento.
La escala que se aplica a los datos es 16000.

Modo secundario. EIUD70 recibe la informacién, aplica una escala e incluye
el valor final en el parametro especificado por #17.08.

Modo de cascada. El valor del parametro definido en #17.08 se transmite y
los datos recibidos se incluyen en el parémetro definido en #17.09. No se
aplica ninguna escala.

RS485 de 2 hilos, protocolo ANSI.

Modo de usuario. Este modo desactiva todos los protocolos internos y
permite que el usuario utilice el puerto RS485 directamente desde el
programa DPL. Normalmente, este modo se utiliza junto con los comandos
principales ANSI (ANSIREAD, ANSIWRITE, etc) de DPL.

Los protocolos definidos por el usuario también puede utilizarse en DPL con
los comandos PUTCHAR y GETCHAR de nivel inferior. La trama de datos de
las comunicaciones se organiza como sigue: 1bit de inicio, 7 bits de datos,
paridad par y 1bit de parada (10 bits en total).

Modo de usuario. Igual que el modo 6, con la diferencia de que la trama de
datos de las comunicaciones se organiza como sigue: 1bit de inicio, 8 bits
de datos, paridad par y 1bit de parada (11 bits en total).

Modo de usuario. Igual que el modo 6, con la diferencia de que la trama de
datos de las comunicaciones se organiza como sigue: 1bit de inicio, 8 bits
de datos, sin paridad y 1bit de parada (10 bits en total).

Modo de usuario. Igual que el modo 6, con la diferencia de que la trama de
datos de las comunicaciones se organiza como sigue: 1bit de inicio, 9 bits
de datos, sin paridad y 1bit de parada (11 bits en total).

10

Modo de cajade E/S. Este modo permite conectar directamente una sola
caja de E/S al UD70 mediante el puerto EIA RS485.

n

Modo de usuario. Los datos se desvian a lamemoria FIFO del software, lo
que permite reducir el retardo de los datos que se envian o reciben. La
velocidad en baudios es la seleccionada en el parametro #17.07. La trama de
datos de las comunicaciones se organiza como sigue: 1bit de inicio, 9 bits
de datos, sin paridad y 1bit de parada (11 bits en total).

12

Reservado

3

Modbus RTU

14

Modbus ASCII

uUD70
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10.4 Parametros de uso general

El Unidrive incluye parametros de uso general que se utilizan con los
programas del UD70.

Aunque los pardmetros del tipo RO pueden modificarse mediante el UD70, no
es posible utilizar el teclado del accionamiento para realizar los cambios. RwW
indica que el parémetro puede modificarse mediante el teclado.

N° parametro de Descripcion Tipo Rango
Unidrive
#18.01 Parametro de sélo lectura. Se RO 32000

almacena en el accionamiento al
desconectar la alimentacion.

#18.02 ~ #18.10 Parametros de sélo lectura. RO 32000
#18.117 #18.30 Parametros de lecturay RW 32000
escritura.
#18.317 #18.50 Parametros de bits. RW 0ol
#19.01 Parametro de sélo lectura. Se RO 32000

almacena en el accionamiento al
desconectar la alimentacion.

#19.02 ~ #19.10 Parémetros de sélo lectura. RO 32000
#19.117 #19.30 Parametros de lecturay RW 32000
escritura.
#19.317 #19.50 Parémetros de bits. RW 0ol
#20.01~ #20.50 Parémetros almacenados en el RW 32000
uD70.

Los parametros del meni 20 se almacenan en la memoria
no volatil del UD70, en lugar del accionamiento. Para
almacenar estos parametros, ajuste #17.19 en 1. Si #17.20
esta ajustado en 1, los parametros también se almacenan al
desconectar la alimentacion.
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