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 della presente pubblicazione può essere riprodotta, 
sa in qualsivoglia formato o mezzo, meccanico, 
azione o altro, senza previo consenso scritto di OMRON.
bilità brevettuale in relazione all'uso delle informazioni 
oltre, poiché OMRON è alla costante ricerca della migliore 
azioni contenute nel presente manuale sono soggette 
ne il presente manuale sia stato redatto con la massima 

 alcuna responsabilità in relazione ad eventuali errori od 
in relazione ad eventuali danni derivanti dalle informazioni 
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iso
otti OMRON sono destinati all'uso in accordo con le 
dure appropriate da parte di un operatore qualificato 
 per gli scopi descritti in questo manuale.
sto manuale vengono utilizzate le seguenti convenzioni 

dicare e classificare le precauzioni. Attenersi sempre alle 
ioni fornite. La mancata osservanza di tali precauzioni 
bbe causare lesioni o danni a cose e persone.

nizione delle informazioni precauzionali

chi e copyright
IBUS è un marchio registrato di PROFIBUS International.
ATROLINK è un marchio registrato di Yaskawa Corporation.

eNet è un marchio registrato di Open DeviceNet Vendor Assoc INC.
 un marchio registrato di Open DeviceNet Vendor Assoc INC.
xia è un marchio registrato di OMRON.
n Perfect è un marchio registrato di Trio Motion Technology Ltd.

/i

PERICOLO
Indica una situazione di immediato pericolo che, se non evitata, 
sarà causa di lesioni gravi o mortali.

AVVERTENZA
Indica una situazione di potenziale pericolo che, se non evitata, 
può essere causa di lesioni gravi o mortali.

Attenzione
Indica una situazione di potenziale pericolo che, se non evitata, 
può essere causa di danni o lesioni non gravi a persone o cose. © OMRON, 2007

Tutti i diritti riservati. Nessuna parte
memorizzata in un sistema, trasmes
elettronico, tramite fotocopia, registr
Non viene assunta alcuna responsa
contenute nel presente manuale. In
qualità per i propri prodotti, le inform
a modifiche senza preavviso. Sebbe
attenzione, OMRON non si assume
omissioni, né alcuna responsabilità 
in esso contenute.
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Sistem
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MANU
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Sistem
assi T
MANU
RIFER
HARD

Sistem
assi T
MANU
PROG

Manu
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Sigm

Manu
servo
della

Manu

00000 11 Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento dei servoazionamenti 
Sigma-III con l'interfaccia 
MECHATROLINK.

71060605 02-OY Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento degli inverter V7.

6-55 1-OY Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento degli inverter F7Z.

6-60 Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento degli inverter G7.

30600-08 Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento delle interfacce 
MECHATROLINK per gli inverter 
G7 ed F7.

30600-03 Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento delle interfacce 
MECHATROLINK per gli inverter V7.

7-5 Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento dei moduli di 
ingresso e uscita MECHATROLINK 
e del ripetitore MECHATROLINK-II.

Descrive il protocollo di 
comunicazione e i comandi FINS.

 comprensione delle informazioni fornite 
uò procurare lesioni personali, anche mortali, 
tto o causarne un funzionamento non corretto. 
e per intero e accertarsi di avere compreso 
a contenute e quelle delle sezioni correlate 
a delle procedure o operazioni descritte.

Contenuto
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rmazioni sul manuale
ente manuale descrive le procedure di installazione e funzionamento 

stema di controllo assi Trajexia.
re attentamente il presente manuale e i manuali correlati elencati nella 

a riportata di seguito e assicurarsi di avere compreso le informazioni 
 prima di procedere all'installazione o all'azionamento delle unità 
trollo assi Trajexia. Accertarsi di leggere attentamente le precauzioni 
 nella sezione successiva.

N. cat. Contenuto
a di controllo 

rajexia
ALE DI 
RAPIDO

I50E Descrive come apprendere 
rapidamente il funzionamento 
di Trajexia, spostando un singolo 
asse mediante MECHATROLINK-II, 
in una configurazione di prova.

a di controllo 
rajexia 
ALE DI 
IMENTO 
WARE

I51E Descrive la procedura di installazione 
e le specifiche hardware delle unità 
Trajexia, nonché la filosofia del 
sistema Trajexia.

a di controllo 
rajexia
ALE DI 
RAMMAZIONE

I52E Descrive i comandi BASIC 
da utilizzare per la programmazione 
di Trajexia, descrive i protocolli 
di comunicazione e il software 
Trajexia Tools, fornisce esempi 
pratici e informazioni per 
la risoluzione dei problemi.

ale del 
azionamento 
a-II

SIEP S800000 15 Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento dei servoazionamenti 
Sigma-II.

ale dei 
azionamenti 
serie JUNMA 

TOEP-C71080603 01-OY Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento dei servoazionamenti 
JUNMA.

ale JUSP-NS115 SIEP C71080001 Descrive le procedure di installazione 
e funzionamento del modulo 
applicativo MECHATROLINK-II.

Manuale di Sigma-III 
con interfaccia 
MECHATROLINK

SIEP S8

Inverter V7 TOEP C

Inverter F7Z TOE S61

Inverter G7 TOE S61

Interfaccia SI-T 
MECHATROLINK per 
gli inverter G7 e F7

SIBP-C7

Interfaccia ST-T/V7 
MECHATROLINK 
per gli inverter V7

SIBP-C7

Moduli di I/O 
MECHATROLINK

SIE C88

Comandi di 
comunicazione delle 
serie SYSMAC CS/CJ

W342

AVVERTENZA
La mancata lettura o
in questo manuale p
danneggiare il prodo
Leggere ogni sezion
le informazioni in ess
prima di eseguire un

Nome N. cat.
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zioni supportate dalle versioni dell'unità
te lo sviluppo di Trajexia, nuove funzionalità sono state aggiunte 

ità di controllo dopo il rilascio sul mercato.
nzionalità sono implementate nel firmware e/o nell'FPGA dell'unità 
trollo.

 tabella riportata di seguito, viene descritta la funzionalità applicabile 
zione alla versione del firmware e dell'FPGA dell'unità TJ1-MC__.

are le versioni del firmware e dell'FPGA dell'unità TJ1-MC__

gare TJ1-MC__ al software Trajexia Tools. Vedere il Manuale 
grammazione.
 la finestra “terminal” e digitare i seguenti comandi:

finestra terminal, digitare PRINT VERSION. Il parametro della versione 
isce il numero di versione corrente del firmware dell'unità di controllo assi.
finestra terminal, digitare PRINT FPGA_VERSION SLOT(-1). Il parametro 
isce il numero di versione corrente dell'FPGA di TJ1-MC__.

ionalità Versione del firmware 
di TJ1-MC_

Versione dell'FPGA 
di TJ1-MC__

orto completo 
-FL02

V1.6509 21 e successive

orto dei comandi 
C FINS_COMMS

V1.6509 Tutte le versioni

orto di TJ1-DRT V1.6509 Tutte le versioni

orto di TJ1-MC04 
-ML04

V1.6607 21 e successiva
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 terminali positivo e negativo delle batterie. 
rie, né smontarle, deformarle sottoponendole 

le nel fuoco. 
ro esplodere, incendiarsi o perdere liquido.

plementare meccanismi di sicurezza 
llo scopo di garantire la sicurezza in caso 
canti o anomali provocati da guasti a carico 
, cadute di tensione temporanee o altre cause. 
 precauzioni potrebbe essere causa di gravi 

cliente provvedere all'installazione sotto forma 
vero esterni all'unità di controllo assi Trajexia, 
i emergenza, circuiti di interblocco, circuiti 
isure di sicurezza analoghe. 

 precauzioni potrebbe essere causa di gravi 

 sovraccarico o il cortocircuito dell'uscita 
zione I/O dell'unità TJ1), potrebbe verificarsi 
i tensione e una conseguente disattivazione 
oluzione a tali problemi, il sistema deve 
ure di sicurezza esterne. 

co dei transistor di uscita (protezione), le uscite 
o disattivate. Come soluzione a tali problemi, 

re dotato di misure di sicurezza esterne.
tenze e precauzioni di sicurezza
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Avvertenze e precauzioni di sicurezza

Destinatari del manuale
ente manuale è destinato a personale qualificato nella 
ne di impianti elettrici (elettrotecnici o equivalenti), responsabile 

progettazione, installazione e gestione di sistemi e strutture 
omazione industriale.

Precauzioni generali
te deve utilizzare il prodotto in base alle specifiche riportate 
esente manuale.
 di utilizzare il prodotto in condizioni non descritte nel manuale 
pplicarlo a sistemi di controllo nucleare, sistemi ferroviari, sistemi per 
ione, veicoli, apparecchiature di sicurezza, stabilimenti petrolchimici 
lunque altro sistema, macchina o apparecchiatura, il cui utilizzo errato 
vere un serio impatto sull'incolumità di persone o l'integrità di cose, 
ersi al proprio rappresentante OMRON. 

Precauzioni di sicurezza

AVVERTENZA 
Non tentare di aprire l'unità e non toccarne le parti interne 
in presenza di alimentazione. 
Tali azioni comportano il rischio di scosse elettriche.

AVVERTENZA 
Non toccare i terminali o le morsettiere quando il sistema 
è alimentato.
Tali azioni comportano il rischio di scosse elettriche.

AVVERTENZA 
Non cortocircuitare i
Non caricare le batte
a pressione o gettar
Le batterie potrebbe

AVVERTENZA 
Il cliente è tenuto a im
per guasti ed errori a
di segnali errati, man
delle linee di segnale
Disattendere queste
incidenti.

AVVERTENZA 
È responsabilità del 
di circuiti esterni, ov
di circuiti di arresto d
di finecorsa e altre m
Disattendere queste
incidenti.

AVVERTENZA 
Quando si verifica il
a 24 Vc.c. (alimenta
un abbassamento d
delle uscite. Come s
essere dotato di mis

AVVERTENZA 
In caso di sovraccari
dell'unità TJ1 vengon
il sistema deve esse
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ative all'ambiente operativo

orsettiera del modulo di alimentazione, 
 specificata in questo manuale.
llentate può provocare bruciature o errori 

 nei luoghi riportati di seguito. 
 precauzione può causare errori 
osse elettriche o bruciature.
lla luce solare diretta.
erature o tassi di umidità fuori dell'intervallo 
 nelle specifiche.

a formazione di condensa a causa 
escursioni termiche.
 gas corrosivi o infiammabili.
 polvere (in particolare polvere metallica) 

d acqua, oli o agenti chimici.
a urti o vibrazioni.

eguate e sufficienti quando si installano 
ortati di seguito. 
trebbero verificarsi errori di funzionamento.

a elettricità statica o interferenze di altro tipo.
o presenti forti campi elettromagnetici.

lmente esposti a radioattività.
ità di fonti di alimentazione.
tenze e precauzioni di sicurezza
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1.4 Precauzioni rel

AVVERTENZA 
L'unità TJ1 disattiverà il WDOG nel caso in cui la relativa funzione 
di autodiagnostica rilevi un errore. Come soluzione a tali problemi, 
il sistema deve essere dotato di misure di sicurezza esterne. 

AVVERTENZA 
Applicare adeguate misure di sicurezza ai circuiti esterni, ovvero 
non interni all'unità di controllo assi Trajexia (definita “TJ1”), 
in modo da garantire la massima sicurezza in caso di anomalie 
dovute a errore di funzionamento dell'unità TJ1 o ad altri fattori 
esterni che influiscono sul funzionamento di TJ1.
Disattendere queste precauzioni potrebbe essere causa di gravi 
incidenti.

AVVERTENZA 
Non tentare di smontare, riparare o modificare alcuna unità. 
Qualsiasi intervento in tal senso potrebbe provocare errori 
di funzionamento, incendi o scosse elettriche.

Attenzione 
Verificare lo stato di sicurezza sull'unità di destinazione 
prima di trasferire un programma o modificare la memoria. 
La mancata osservanza di questa precauzione prima 
di procedere a tali operazioni comporta il rischio di lesioni.

Attenzione 
Per i programmi utente scritti nell'unità di controllo assi non 
viene eseguito il backup automatico nella memoria flash di TJ1 
(funzione di memoria flash).

Attenzione 
Durante il cablaggio dell'alimentazione c.c., fare attenzione 
a non invertire la polarità (+/–). Il collegamento errato potrebbe 
provocare errori di funzionamento nel sistema. 

Attenzione 
Serrare le viti sulla m
applicando la coppia
La presenza di viti a
di funzionamento. 

Attenzione 
Non utilizzare l'unità
Disattendere questa
di funzionamento, sc
- Luoghi esposti a
- Luoghi con temp

di valori riportato
- Luoghi soggetti 

di considerevoli 
- Luoghi esposti a
- Luoghi esposti a

o agenti salini.
- Luoghi esposti a
- Luoghi soggetti 

Attenzione 
Prendere misure ad
sistemi nei luoghi rip
In caso contrario, po
- Luoghi soggetti 
- Luoghi in cui son
- Luoghi potenzia
- Luoghi in prossim
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1.5

deguate per garantire che la tensione 
nali della corrente di alimentazione siano 
articolare, fare molta attenzione in luoghi 
 è instabile. 
corrente impropria può provocare errori 

 esterni e adottare altre misure di sicurezza 
uiti nel cablaggio esterno. 
i protezione da cortocircuiti potrebbero 

duli di ingresso una tensione superiore 
sso nominale.

siva potrebbe causare bruciature.

duli di uscita tensioni o carichi superiori 
o massima.
cessivi potrebbero causare bruciature.

le di messa a terra funzionale quando 
 tensione di resistenza. 
trebbero verificarsi bruciature.
tenze e precauzioni di sicurezza
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Precauzioni relative all'applicazione

Attenzione 
L'ambiente in cui viene utilizzato il sistema TJ1 può avere 
un grande impatto sulla vita utile e sull'affidabilità del sistema.
L'utilizzo in ambienti operativi non appropriati può provocare 
errori di funzionamento, guasti e altri problemi non prevedibili 
nel sistema TJ1.
Accertarsi che l'ambiente operativo rispetti le condizioni richieste 
per l'installazione e che tali condizioni siano mantenute per l'intera 
vita utile del sistema.

AVVERTENZA 
Avviare il sistema solo dopo aver verificato che gli assi sono 
presenti e sono del tipo corretto.
Il numero degli assi flessibili cambia se durante l'avvio si verificano 
errori di rete MECHATROLINK-II oppure se la configurazione 
di rete MECHATROLINK-II viene modificata.

AVVERTENZA 
Verificare la corretta esecuzione del programma utente prima 
di eseguirlo sull'unità.
La mancata verifica del programma può provocare 
un funzionamento imprevisto.

Attenzione 
Utilizzare sempre la tensione di alimentazione specificata nel 
presente manuale. 
Una tensione errata potrebbe provocare errori di funzionamento 
o bruciature.

Attenzione 
Prevedere misure a
e la frequenza nomi
sempre corrette. In p
dove l'alimentazione
Un'alimentazione di 
di funzionamento.

Attenzione 
Installare interruttori
per evitare cortocirc
Misure insufficienti d
causare bruciature.

Attenzione 
Non applicare ai mo
alla tensione di ingre
Una tensione ecces

Attenzione 
Non applicare ai mo
alla corrente di caric
Tensioni o carichi ec

Attenzione 
Scollegare il termina
si eseguono i test di
In caso contrario, po
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 il cablaggio, rimuovere l'etichetta di protezione 
antire un'appropriata dispersione del calore. 
etichetta protettiva potrebbe provocare errori 

zare terminali a crimpare. Non collegare 
inali fili scoperti. 
i scoperti potrebbe provocare bruciature.

ente il cablaggio di tutti i componenti prima 
zione.
 può essere causa di bruciature.

 correttamente.
 può essere causa di bruciature.

opo aver verificato attentamente la morsettiera.

rsettiere, le prolunghe e altri componenti 
i bloccaggio siano correttamente bloccati 

i questi componenti può causare errori 
tenze e precauzioni di sicurezza
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Attenzione 
Quando si installa l’unità, effettuare sempre un collegamento 
a terra di classe 3 (a 100Ω o inferiore).
Un collegamento a terra non di classe 3 potrebbe provocare 
scosse elettriche.

Attenzione 
Spegnere sempre il sistema e scollegare l'alimentazione 
prima di eseguire una delle operazioni riportate di seguito. 
La mancata interruzione dell'alimentazione potrebbe 
provocare errori di funzionamento o scosse elettriche.
- Montaggio o smontaggio di moduli di espansione,

CPU o altre unità.
- Assemblaggio di moduli.
- Impostazione di DIP switch o di selettori rotativi.
- Collegamento o cablaggio di cavi.
- Collegamento o scollegamento di connettori.

Attenzione 
Accertarsi che tutte le viti di montaggio, le viti dei morsetti e le viti 
dei connettori dei cavi siano serrate in base alla coppia specificata 
in questo manuale.
Il serraggio a una coppia non corretta potrebbe provocare errori 
di funzionamento.

Attenzione 
Durante il cablaggio, lasciare l'etichetta di protezione 
dalla polvere attaccata all'unità. 
La rimozione di tale etichetta potrebbe provocare errori 
di funzionamento.

Attenzione 
Una volta completato
dalla polvere per gar
Lasciare attaccata l'
di funzionamento.

Attenzione 
Per il cablaggio utiliz
direttamente ai term
Il collegamento di fil

Attenzione 
Controllare attentam
di attivare l'alimenta
Un cablaggio errato

Attenzione 
Eseguire il cablaggio
Un cablaggio errato

Attenzione 
Montare l'unità solo d

Attenzione
Accertarsi che le mo
dotati di dispositivi d
in posizione.
L'errato bloccaggio d
di funzionamento.
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 schermati. In ambienti soggetti a interferenze, 
 con cavo schermato a doppini intrecciati 

riati per un ambiente FA. 
 doppini intrecciati su linee ad alta tensione.
 doppini intrecciati vicino a dispositivi che 
ze.
 doppini intrecciati in luoghi soggetti a tassi 

 doppini intrecciati in luoghi soggetti a sporco 
 nebbia d'olio o altri fattori contaminanti.

à, utilizzare i cavi di connessione dedicati, 
ali dell'operatore.
computer RS-232C disponibili sul mercato 
guasti ai dispositivi esterni o all'unità 

cite restino attivate a causa di errori di 
 uscite del transistor incorporato o di altri 

li problemi, il sistema deve essere dotato 
a esterne.

ta l'alimentazione e se un programma 
o sulla modalità di esecuzione automatica, 
 funzionare in modalità RUN.
tenze e precauzioni di sicurezza
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Attenzione 
Prima di cambiare la modalità operativa del sistema, 
accertarsi che tale azione non produca effetti negativi 
sul sistema. Disattendere questa precauzione potrebbe 
provocare un funzionamento imprevisto.

Attenzione 
Riavviare il funzionamento solo dopo aver trasferito nella nuova 
CPU il contenuto della memoria VR e di tabella, necessario per 
il funzionamento.
Disattendere questa precauzione potrebbe provocare 
un funzionamento imprevisto.

Attenzione 
Quando si sostituiscono componenti, accertarsi che le 
caratteristiche tecniche del nuovo componente siano appropriate. 
Disattendere questa precauzione può causare errori 
di funzionamento o bruciature.

Attenzione 
Non tirare o piegare i cavi oltre il limite di resistenza naturale. 
Ciò potrebbe provocarne la rottura.

Attenzione 
Prima di toccare il sistema, toccare un oggetto metallico con 
messa a terra per scaricare l'elettricità statica accumulata. 
In caso contrario, potrebbero verificarsi errori di funzionamento 
o danni.

Attenzione 
I cavi UTP non sono
utilizzare un sistema
(STP) e hub approp
Non installare cavi a
Non installare cavi a
generano interferen
Non installare cavi a
di umidità elevati.
Non installare cavi a
o polvere eccessivi,

Attenzione 
Per collegare le unit
specificati nei manu
L'utilizzo di cavi per 
potrebbe provocare 
di controllo assi.

Attenzione 
È possibile che le us
funzionamento delle
circuiti interni.
Come soluzione a ta
di misure di sicurezz

Attenzione 
Quando viene attiva
in BASIC è impostat
l'unità TJ1 inizierà a
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1.7

1.7.1
Di se
elettro

Diret
I disp
confo
in altr
è stat
instal
Le pr
alle d
del ca
di con
il clien
e la m

Diret
Accer
50–1.

irettive dell'Unione Europea

exia sono conformi alle direttive dell'Unione 

a o il dispositivo in cui viene utilizzato 
irettive dell'Unione Europea, è necessario 
i di installazione del sistema:
stallato in un pannello di controllo.
 isolamento rinforzato o un doppio 

tatori c.c. utilizzati per l'alimentazione 
ne e di I/O.
tenze e precauzioni di sicurezza
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Precauzioni per l'assemblaggio dell'unità

Conformità alle direttive dell'Unione Europea

Principi
guito sono riportati i principi delle direttive sulla compatibilità 
magnetica (EMC) e per le basse tensioni (LVD).

tive EMC
ositivi OMRON conformi alle direttive dell'Unione Europea sono altresì 
rmi agli standard EMC, in modo da poter essere facilmente incorporati 
i dispositivi o macchine. La conformità dei prodotti agli standard EMC 
a verificata. Tuttavia, la conformità del prodotto agli standard, una volta 
lato nel sistema del cliente, deve essere verificata dal cliente stesso. 
estazioni relative agli standard EMC dei dispositivi OMRON conformi 
irettive dell'Unione Europea variano a seconda della configurazione, 
blaggio e di altre condizioni dell'apparecchiatura o pannello 
trollo nel quale i dispositivi OMRON sono installati. Pertanto 
te deve effettuare i controlli finali per accertarsi che tali dispositivi 
acchina nel suo complesso siano conformi agli standard EMC.

tiva LVD
tarsi sempre che i dispositivi che operano nella gamma di tensioni
000 Vc.a. o 75–1.500 Vc.c. soddisfino gli standard di sicurezza richiesti.

1.7.2 Conformità alle d

Le unità di controllo assi Traj
Europea.
Per garantire che la macchin
il sistema sia conforme alle d
soddisfare i seguenti requisit
1. Il sistema deve essere in
2. È necessario utilizzare un

isolamento per gli alimen
dei moduli di comunicazio

Attenzione 
Installare l'unità in modo appropriato.
Un'installazione inappropriata dell'unità può comportare errori 
di funzionamento.

Attenzione 
Accertarsi di montare il modulo TJ1-TER fornito insieme 
a TJ1-MC__ nell'unità all'estrema destra.
Se il montaggio del modulo TJ1-TER non è appropriato, 
l'unità TJ1 non funzionerà correttamente.
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Filosofia del sistema

Introduzione
sofia del sistema si basa sulla relazione tra: 

rchitettura del sistema
mpo di ciclo

ontrollo del programma e multitasking
equenza del movimento e assi
uffer di movimento

hiara comprensione della relazione tra questi concetti 
nte di ottenere i migliori risultati per il sistema Trajexia. 

Glossario

enza del movimento 
quenza del movimento è responsabile del controllo della 
ione degli assi.

o di servoazionamento 
isce la frequenza alla quale viene eseguita la sequenza 
ovimento. Il tempo di servoazionamento deve essere 
tato in base alla configurazione degli assi fisici. 
postazioni disponibili sono 0,5 ms, 1 ms o 2 ms.

o di ciclo 
do di tempo necessario per eseguire un ciclo completo 
razioni nell'unità TJ1-MC__. Il tempo di ciclo è diviso in 

iodi di uguale lunghezza denominati “task CPU”. Il tempo 
lo è 1 ms se SERVO_PERIOD è uguale a 0,5 ms o 1 ms 
s se SERVO_PERIOD è uguale a 2 ms.

TIPO DI ATIPO DI A

ANELLO DI CONTROLLO ASSI

Anello di

posizione

Anello 

di posizione

Generatore

buffer

e profili

Generatore

buffer

e profili

Tramite

Buffer di programma

PROGRAMMI IN BASIC

Processo 1

Processo 2

Processo 3

…

Processo 14

Com

TJ1-MC16
TIPO DI A

TJ1-ML1

TJ1 FL02-

Ethernet 

FINS

Ethernet

TJ1-PRT

I/O MC

Profibus

INTEGRATI TJ1-ML16
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 CPU 
erazioni eseguite in ciascun task CPU sono le seguenti.

ramma 
ogramma è una parte di codice in BASIC.

esso 
amma in esecuzione con una determinata priorità assegnata. 
essi 0–12 sono quelli a bassa priorità, mentre quelli 13 e 14 
 alta priorità. La priorità di processo, alta o bassa, e il numero 

ocesso, da alto a basso, definiscono il task CPU a cui viene 
nato il processo.

PU Operazione

 task CPU Sequenza del movimento
Processo a bassa priorità

do task CPU Processo ad alta priorità

task CPU Sequenza del movimento (solo se SERVO_PERIOD = 0,5 ms)
Aggiornamento LED
Processo ad alta priorità

 task CPU Comunicazioni esterne
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Concetti di controllo assi
C__ offre i seguenti tipi di operazioni di controllo 
sizionamento:

ontrollo punto a punto (PTP)
ontrollo di movimento (CP)
ontrollo riduzione elettronica (EG).

esta sezione vengono descritti alcuni comandi e parametri 
ati nella programmazione in BASIC per l'applicazione del 
llo assi.

ma di coordinate
erazioni di posizionamento eseguite da TJ1-MC__ si basano 
 sistema di coordinate degli assi. TJ1-MC__ converte i dati 
posizione provenienti dal servoazionamento o dall'encoder 
sso in un sistema di coordinate assoluto interno.

à tecnica che specifica le distanze di percorrenza può essere 
ta liberamente per ogni singolo asse. La conversione viene 
ita utilizzando il fattore di conversione dell'unità, definito dal 
etro degli assi UNITS. Per determinare il punto di origine del 
a di coordinate è possibile utilizzare il comando DEFPOS, che 

osta la posizione corrente su zero o su qualsiasi altro valore.

imento può essere assoluto o relativo. Eseguendo un 
ento assoluto, l'asse (A) viene spostato su una posizione 

fica e predefinita rispetto al punto di origine. Eseguendo 
vimento relativo, l'asse viene spostato dalla posizione 

nte su una posizione relativa rispetto alla posizione 
tenza. La figura mostra un esempio di movimenti lineari 
i (comando MOVE) e assoluti (comando MOVEABS).
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Controllo PTP

osizionamento punto a punto (PTP), il movimento 
scun asse viene eseguito in modo indipendente dagli 
ssi. TJ1-MC__ supporta le seguenti operazioni:
ovimento relativo
ovimento assoluto
ovimento continuo in avanti
ovimento continuo indietro

menti assoluti e relativi
uovere un singolo asse è possibile utilizzare il comando 
per compiere un movimento relativo oppure il comando 
ABS per un movimento assoluto. Ciascun asse dispone di 

eristiche di movimento proprie, definite dai parametri degli assi.
ponga che un programma di controllo venga eseguito per 

are dall'origine l’asse n. 0 (A) fino alla coordinata 100 e l’asse 
) fino alla coordinata 50. Se il parametro della velocità 

ostato sullo stesso valore per entrambi gli assi e la velocità 
elerazione e decelerazione è sufficientemente elevata, 
imenti degli assi 0 e 1 saranno come quelli mostrati nella figura.
zio, entrambi gli assi 0 e 1 si spostano fino alla coordinata 
piegando la stessa quantità di tempo. A questo punto, l'asse 
rma mentre l'asse 0 continua a spostarsi fino a raggiungere 
rdinata 100.

imento di uno specifico asse è determinato dai parametri degli 
alcuni dei quali sono descritti nella tabella riportata di seguito.

etro Descrizione

Fattore di conversione dell'unità

L Velocità di accelerazione di un asse in unità/s2

L Velocità di decelerazione di un asse in unità/s2

D Velocità richiesta di un asse in unità/s2
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izione dei movimenti
ilo di velocità illustrato in questa figura mostra un'operazione 
 semplice. L'asse A rappresenta il tempo, mentre l'asse 
velocità. Il parametro UNITS di questo asse è stato definito, 

empio, in metri. La velocità massima richiesta è stata impostata 
 m/s. Per poter raggiungere questa velocità in un secondo e per 
decelerare fino all'arresto in un secondo, entrambe le velocità 
elerazione e decelerazione sono state impostate su 10 m/s2. 
tanza totale percorsa è la somma delle distanze percorse 
te le fasi di accelerazione, velocità costante e decelerazione. 
onendo che la distanza percorsa dal comando MOVE sia 40 m, 
ilo di velocità è quello mostrato nella figura.

profili di velocità di queste figure mostrano lo stesso 
ento con rispettivamente un tempo di accelerazione 

tempo di decelerazione di 2 secondi. Anche in questo 
l'asse A rappresenta il tempo, mentre l'asse B è la velocità.
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li del movimento
are le equazioni seguenti per calcolare il tempo totale 
ovimento degli assi.
a distanza percorsa per il comando MOVE è D.
a velocità richiesta è V.
a velocità di accelerazione è a.
a velocità di decelerazione è d.

menti continui
vviare un movimento continuo a una velocità costante per 
terminato asse è possibile utilizzare i comandi FORWARD 
ERSE. Il comando FORWARD consente il movimento 

sse in avanti (direzione positiva), mentre il comando REVERSE 
e l'asse indietro (direzione negativa). A questi comandi vengono 
 applicati i parametri degli assi ACCEL e SPEED per 

ficare la velocità di accelerazione e la velocità richiesta.

 di accelerazione =

 di accelerazione =

 di decelerazione =

 di decelerazione =

 a velocità costante =

 totale =
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mbi i movimenti possono essere annullati utilizzando il comando 
EL o RAPIDSTOP. Il comando CANCEL annulla il movimento 

asse, mentre il comando RAPIDSTOP annulla i movimenti di 
li assi. La velocità di decelerazione è impostata da DECEL.

Controllo CP

trollo di movimento (CP) consente di controllare un determinato 
compreso tra la posizione iniziale e finale di un movimento 
 o più assi. TJ1-MC__ supporta le seguenti operazioni:
terpolazione lineare
terpolazione circolare
ontrollo CAM.
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polazione lineare
applicazioni può essere necessario che un insieme di motori 
a un'operazione di spostamento da un punto a un altro lungo 

nea retta. I movimenti interpolati linearmente possono verificarsi 
ersi assi. Per l'interpolazione lineare è possibile utilizzare 
 i comandi MOVE e MOVEABS. In tal caso, i comandi 

rranno di più argomenti per specificare lo spostamento 
o o assoluto di ogni asse.
sideri il movimento di tre assi in un piano tridimensionale, 

 mostrato nella figura. Esso corrisponde al comando 
E(50,50,50). Il profilo della velocità del movimento lungo 
orso è mostrato nel diagramma. I tre parametri SPEED, 
L e DECEL che determinato il movimento a più assi derivano 
rametri corrispondenti dell'asse di base. Il comando MOVE 

la i vari componenti della richiesta di velocità per ciascun asse.
e A rappresenta il tempo, mentre l'asse B è la velocità.
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polazione circolare
bbe essere necessario che un utensile si sposti dal punto 
le al punto finale in un arco di cerchio. In questo caso, 
imento di due assi è un movimento interpolato circolare 
ato utilizzando il comando MOVECIRC.
ramma nella figura corrisponde al comando 

ECIRC(-100,0,-50,0,0). Vengono specificati il punto centrale, 
to finale desiderato della traiettoria rispetto al punto iniziale 
irezione del movimento. Il comando MOVECIRC calcola 
io e l'angolo di rotazione. Come per il comando MOVE 
terpolazione lineare, le variabili ACCEL, DECEL e SPEED 
iate all'asse di base determinano il profilo di velocità lungo 
imento circolare.

rollo CAM
ai profili di movimento standard, TJ1-MC__ supporta anche 
inizione di un profilo di posizione per l'asse da muovere. 
ando CAM muove un asse in base ai valori di posizione 
rizzati nella matrice Table di TJ1-MC__. La velocità 

vimento lungo il profilo è determinata dai parametri 
sse. La figura corrisponde al comando CAM(0,99,100,20). 
e A rappresenta il tempo, mentre l'asse B è la posizione.

Controllo EG

trollo di riduzione elettronica (EG) consente di creare 
ello di trasmissione diretto o un movimento collegato 
e assi. L'unità MC supporta le seguenti operazioni:

rasmissione elettronica
AM sincronizzato
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ovimento collegato
ggiunta di assi

missione elettronica
C__ è in grado offrire un anello di trasmissione 
asse a un altro a condizione che vi sia un dispositivo 
missione fisico che colleghi entrambi gli assi. A tal fine, 
sibile utilizzare nel programma il comando CONNECT, 
ficando il rapporto e l'asse da collegare.
 figura, A indica l'asse principale, mentre B indica l'asse 
to del comando CONNECT.

Rapporto Comando CONNECT

0 1

1:1 CONNECT(1,0) AXIS(1)

2:1 CONNECT(2,0) AXIS(1)

1:2 CONNECT(0.5,0) AXIS(1)
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rollo CAM sincronizzato
allo strumento per profili CAM standard, TJ1-MC__ supporta 
 uno strumento per collegare il profilo CAM a un altro asse. 
ando per creare il collegamento si chiama CAMBOX. 
locità di spostamento lungo il profilo non è determinata 
rametri dell'asse ma dalla posizione dell'asse collegato. 

to, è come collegare due assi lungo una camma.
 figura, A indica la posizione dell'asse principale (0), mentre 
ica la posizione dell'asse oggetto del comando CAMBOX (1).

mento collegato
ando MOVELINK consente di collegare un movimento 

fico a un asse principale. Il movimento è diviso in accelerazione, 
erazione e velocità costante e tali fasi vengono specificate nelle 
ze del collegamento principale. Ciò può essere particolarmente 
er la sincronizzazione di due assi per un periodo di tempo 

ficato.
da della figura:

sse del tempo
sse della velocità
sse principale (1)
incronizzato
sse (0) di MOVELINK
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unta di assi
lto utile poter aggiungere tutti i movimenti di un asse a un altro 
 Un'applicazione possibile è, ad esempio, la modifica dell'offset 
e assi collegati mediante trasmissione elettronica. TJ1-MC__ 
nte tale opportunità grazie al comando ADDAX. I movimenti 

sse collegato saranno costituiti da tutti i movimenti dell'asse 
vo più ulteriori movimenti dell'asse principale.
 figura, A indica l'asse del tempo, mentre B indica l'asse della 
ità.

Altre operazioni

llamento di movimenti
te il normale funzionamento o in caso di emergenza può essere 
sario cancellare dai buffer il movimento corrente. In presenza 
mando CANCEL o RAPIDSTOP, verrà annullato il movimento 
te rispettivamente dell'asse selezionato o di tutti gli assi.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

rca dell'origine
troazione dell'encoder per il controllo della posizione del 
e è incrementale. Ciò significa che tutti i movimenti devono 
e definiti rispetto a un punto di origine. Utilizzare il comando 
M per impostare una procedura in base alla quale TJ1-MC__ 
 attraverso una sequenza e cerca l'origine in base agli 
si digitali e/o marker Z provenienti dal segnale dell'encoder.

strazione dell'evento
C__ è in grado di annotare in un registro la posizione 

asse quando si verifica un evento, chiamato ingresso 
istrazione evento. Sul fronte di salita o discesa di un segnale 
resso, che può essere il marker Z o un ingresso, TJ1-MC__ 
ra nell'hardware la posizione di un asse. Tale posizione 
uindi essere utilizzata per correggere possibili errori 
posizione attuale e quella desiderata. Per impostare 
istrazione dell'evento, utilizzare il comando REGIST.
é la posizione viene registrata nell'hardware, non si verifica 
ware overhead né sono necessarie le routine di manutenzione 
terrupt, eliminando la necessità di dover far fronte ai problemi 
iati alla tempistica.

ne di movimenti
arametro degli assi MERGE è impostato su 1, un movimento 
pre seguito da un movimento successivo senza interruzione. 
ure mostrano le transizioni di due movimenti con MERGE 
tato su 0 e su 1.

 figura, A indica l'asse del tempo, mentre B indica l'asse della 
ità.

consente di muovere gli assi in avanti o indietro a una velocità 
nte mediante il funzionamento manuale degli ingressi digitali. 
nte l'ingresso è inoltre possibile selezionare velocità diverse. 

re i parametri degli assi FWD_JOG, REV_JOG e FAST_JOG.
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Principi del servosistema
esta sezione vengono descritti brevemente il funzionamento 
o di TJ1-MC__ e il relativo servosistema utilizzato.

Sistema ad anello semichiuso

osistema di TJ1-MC__ utilizza un sistema ad anello 
hiuso o chiuso in grado di rilevare i movimenti effettivi della 
hina in base alla rotazione del motore rispetto a un valore 
tinazione e di calcolare l'errore tra il valore di destinazione 
ovimento effettivo, riducendo l'errore mediante retroazione.

Funzionamento interno di TJ1-MC__

mi ad anello chiuso sono quelli maggiormente utilizzati 
rvosistemi moderni applicati a dispositivi di posizionamento 

pplicazioni industriali. La figura mostra il principio di base 
rvosistema utilizzato nell'unità TJ1-MC__.

J1-MC__ esegue il controllo della posizione effettiva. 
'ingresso principale dell'unità è quello del Following Error, 
vvero la differenza calcolata tra la posizione richiesta 
quella effettivamente misurata.
modulo di posizionamento calcola l'uscita della velocità 
i riferimento richiesta determinata dal Following Error 
possibilmente la posizione richiesta e quella misurata. 

a velocità di riferimento viene fornita dal servoazionamento.
servoazionamento controlla la velocità di rotazione del 
rvomotore che corrisponde alla velocità di riferimento. La 
locità di rotazione è proporzionale alla velocità di riferimento.

encoder rotativo genera gli impulsi di retroazione per la velocità 
l'interno dell'anello di velocità del servoazionamento e per 
posizione all'interno dell'anello di posizione di TJ1-MC__.

da della figura:
J1-MC__
ervosistema
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osizione richiesta
ontrollo della posizione
elocità di riferimento
ontrollo della velocità
otore
ncoder
elocità misurata
osizione misurata

Algoritmo di controllo assi

osistema controlla il motore mediante la regolazione 
ua della velocità di riferimento del servoazionamento. 
locità di riferimento viene calcolata in base all'algoritmo 
trollo assi di TJ1-MC__, descritto in questa sezione.

to algoritmo utilizza la posizione richiesta (A), la posizione 
ata (D) e il Following Error (B) per determinare la velocità 
rimento. Il Following Error è la differenza tra la posizione 
sta e quella misurata. La posizione richiesta, la posizione 
ata e il Following Error sono rappresentati dai parametri 
assi MPOS, DPOS e FE. Affinché l'utente sia in grado di 
urare il funzionamento corretto del controllo per ciascuna 
azione, sono stati implementati cinque valori di guadagno.

 segnale di uscita.
uadagno proporzionale
guadagno proporzionale Kp crea un'uscita Op 
e è proporzionale al Following Error E.

p = Kp · E
utti i sistemi funzionali utilizzano il guadagno 
roporzionale e per molti di essi è sufficiente utilizzare 
lo questo parametro del guadagno. Il parametro degli 

ssi del guadagno proporzionale si chiama P_GAIN.
uadagno integrale
guadagno integrale Ki crea un'uscita Oi che è proporzionale 
lla somma dei Following Error che si sono verificati durante 
funzionamento del sistema.
i = Ki · ΣE
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

oiché il guadagno integrale può provocare la sovraelongazione, 
ene solitamente utilizzato solo nei sistemi in funzione a velocità 
stante o con accelerazioni lente. Il parametro degli assi del 
adagno integrale si chiama I_GAIN.

uadagno derivativo
guadagno derivativo Kd produce un'uscita Od che 
proporzionale alla modifica contenuta nel Following Error E 
sollecita la risposta alle modifiche in errore pur mantenendo 
 stessa stabilità relativa.
d = Kd · ∆E
guadagno derivativo potrebbe produrre una risposta più 
mogenea e i valori alti potrebbero provocare l'oscillazione. 
parametro degli assi del guadagno derivativo si chiama 
_GAIN.
uadagno della velocità di uscita
guadagno della velocità di uscita Kov produce un'uscita Oov 
e è proporzionale alla variazione nella posizione misurata Pm 

 aumenta lo smorzamento del sistema.
ov = Kov · ∆Pm
guadagno della velocità di uscita può essere utile per 

ovimenti di livellamento ma genera Following Error elevati. 
parametro degli assi del guadagno della velocità di uscita 
chiama OV_GAIN.
uadagno feed-forward della velocità
guadagno feed-forward della velocità Kvff produce un'uscita 
vff che è proporzionale alla modifica nella posizione richiesta 
d e riduce al minimo il Following Error alle alte velocità.
vff = Kvff · ∆Pd
 possibile impostare il parametro per ridurre al minimo 
Following Error in presenza di una velocità costante 
ella macchina dopo l'impostazione di altri guadagni. 
parametro degli assi del guadagno feed-forward della 
locità si chiama VFF_GAIN.

postazioni predefinite sono fornite nella tabella 
e ai profili risultati. Per le impostazioni del guadagno 

consentiti valori frazionari.
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Architettura del sistema Trajexia 
itettura del sistema dell'unità Trajexia si basa su questi principi:

ontrollo del programma 
equenza del movimento 
uffer di movimento 
omunicazione
ispositivi periferici

rincipi dipendono a loro volta dal valore impostato nel parametro 
O_PERIOD. Nelle sezioni successive viene descritta la relazione tra 
re di SERVO_PERIOD e i diversi principi dell'architettura del sistema. 

Controllo del programma 
rammi consentono il funzionamento del sistema in una 
inata modalità, sono scritti in un linguaggio simile al BASIC 

trollano l'applicazione di assi e moduli. È possibile eseguire in 
elo 14 programmi che possono essere eseguiti all'avvio del sistema, 
ti e interrotti da altri programmi ed eseguiti da Trajexia Tools. 
rammi eseguono comandi di movimento degli assi, controllano gli ingressi 
scite ed effettuano la comunicazione mediante i comandi BASIC. 

Sequenza del movimento 
quenza del movimento controlla la posizione di tutti e 16 gli assi 
nte le seguenti azioni: 

ettura del buffer di movimento
ettura della posizione misurata (MPOS, Measured Position) corrente
alcolo della posizione richiesta (DPOS, Demanded Position) successiva

• Esecuzione dell'anello di
• Invio del riferimento dell'a
• Gestione degli errori

2.4.3 Buffer di movime
I buffer di movimento rappres
BASIC e l'anello di controllo 
eseguito viene memorizzato 
di movimento successiva, il g
in base alle informazioni pres
Al termine del movimento, il r

2.4.4 Comunicazione 
Tutte le comunicazioni vengo
Per configurare le comunicaz
di comandi BASIC a ciò prep
di comunicazione (come nell
configurare la comunicazione
dalle variabili globali configur
l'unità Trajexia è un master d
di comunicazione vengono u

2.4.5 Dispositivi perife
Tutti gli ingressi e tutte le usc
di parametri (IN, OP, AIN, AO
e mappati in modo automatic
un dispositivo periferico e pe
di comandi BASIC. Al modulo
moduli di ingresso e di uscita

agno Valore predefinito

gno proporzionale 0,1

gno integrale 0,0

gno derivativo 0,0

gno della velocità di uscita 0,0

gno feed-forward della velocità 0,0
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Tempo di ciclo 
 processi che si verificano nel sistema Trajexia sono basati sul 
 di ciclo, diviso in quattro task CPU:

tervalli di tempo di 250 µs per un SERVO_PERIOD di 0,5 e 1 ms
tervalli di tempo di 500 µs per un SERVO_PERIOD di 2 ms

ero di processi che è possibile eseguire in ciascun intervallo 
po dipende dall'impostazione di SERVO_PERIOD.
erazioni eseguite in ciascun task CPU sono le seguenti.

Tempo di servoazionamento 

sibile impostare SERVO_PERIOD su 0,5, 1 o 2 ms. 
essi che vengono eseguiti all'interno del tempo di ciclo 
dono dall'impostazione del parametro SERVO_PERIOD. 
O_PERIOD è un parametro di Trajexia che è necessario 
tare in base alla configurazione di sistema. 
ostazione di fabbrica è 1 ms (SERVO_PERIOD = 1.000). 
ntuale modifica ha effetto solo dopo il riavvio di TJ1-MC__.

PU Operazione

 task CPU Sequenza del movimento
Processo a bassa priorità

do task CPU Processo ad alta priorità

task CPU 1Sequenza del movimento
(solo se SERVO_PERIOD = 0,5 ms)
Aggiornamento LED
Processo ad alta priorità

 task CPU Comunicazioni esterne

1Nota
L'esecuzione della sequenza del movimento dipende 
dall'impostazione del parametro SERVO_PERIOD.
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pio 1
re del parametro SERVO_PERIOD è 0,5 ms e la sequenza 
ovimento viene eseguita ogni 0,5 ms.

pio 2
re del parametro SERVO_PERIOD è 1 ms e la sequenza 
ovimento viene eseguita ogni 1 ms. Poiché la sequenza 
ovimento non viene eseguita durante il terzo task CPU, 
secuzione del programma è disponibile più tempo. 

cuzione dei programmi ad alta priorità è più rapida.

Nota
Solo il servoazionamento Sigma-III supporta il ciclo 
di trasmissione a 0,5 ms.
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pio 3
re del parametro SERVO_PERIOD è 2 ms e la sequenza 
ovimento viene eseguita ogni 2 ms.

le del tempo di servoazionamento
ero degli assi e dei dispositivi MECHATROLINK-II presenti 

stema Trajexia determina il valore del parametro di sistema 
O_PERIOD.
ità TJ1-MC__ supportano 3 tipi di dispositivi 
ATROLINK-II:

ervoazionamenti
J1-MC__ considera i servoazionamenti come assi.
verter
J1-MC__ non considera gli inverter come assi.
oduli di I/O e accoppiatori bus
J1-MC__ non considera i moduli di I/O 
nalogici e digitali, contatori e a impulsi) 

 gli accoppiatori bus come assi.

impostazione del parametro SERVO_PERIOD è necessario 
tare le regole più limitative. L'impostazione di un valore 
ppropriato per il parametro SERVO_PERIOD provoca 
amento errato dei dispositivi MECHATROLINK-II.

 tabella riportata di seguito sono elencate le regole 
itative. Per ciascuna unità viene indicato il numero 

imo di dispositivi che l'unità è in grado di controllare 
mpostazione di SERVO_PERIOD fornita.

O_PERIOD TJ1-MC16 TJ1-MC04 TJ1-ML16 TJ1-ML04

s 8 assi 5 assi 4 dispositivi 4 dispositivi

4 dispositivi 
non assi

4 dispositivi 
non assi

16 assi 5 assi 8 dispositivi 4 dispositivi

8 dispositivi 
non assi

8 dispositivi 
non assi
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pi di configurazione

pio 1
 x TJ1-MC__
 x TJ1-ML__
 x servoazionamento Sigma-II
ERVO_PERIOD = 1 ms

C__ supporta SERVO_PERIOD a 0,5 ms con 3 assi.
C__ supporta SERVO_PERIOD a 0,5 ms con 3 dispositivi.

a-II supporta SERVO_PERIOD a 1 ms. Questo è il fattore 
itazione.

16 assi 5 assi 16 dispositivi 4 dispositivi

8 dispositivi 
non assi

8 dispositivi 
non assi

O_PERIOD TJ1-MC16 TJ1-MC04 TJ1-ML16 TJ1-ML04

Tutti gl
sono nume

Indirizzo 
Mechatrolink 

43
M

Asse 2 A
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pio 2
 x TJ1-MC16
 x TJ1-ML16
6 x servoazionamento Sigma-II
ERVO_PERIOD = 1 ms

C16 supporta SERVO_PERIOD a 1 ms con 16 assi. 
L16 supporta SERVO_PERIOD a 1 ms con 8 dispositivi.

a-II supporta SERVO_PERIOD a 1 ms.

Indirizzo
49

Asse 0

Asse 8

Asse 1

Asse 9

Asse 2

Asse 10

Asse 3

Asse 11 A

Indirizzo
4A

Indirizzo
4B

Indirizzo
4C

I

Indirizzo
41

Indirizzo
42

Indirizzo
43

Indirizzo
44

I
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pio 3
 x TJ1-MC16
 x TJ1-ML16
 x servoazionamento Sigma-II
 x inverter F7Z con interfaccia SI-T
 x modulo di I/O MECHATROLINK-II
ERVO_PERIOD = 2 ms

L16 supporta SERVO_PERIOD a 2 ms con 12 dispositivi. 
to è il fattore di limitazione.
a-II supporta SERVO_PERIOD a 1 ms.
upporta 1 ms.
uli di I/O MECHATROLINK-II supportano 1 ms. Indirizzo

41

Indirizzo
61

Indirizzo
21

Indirizzo
62

Indirizzo
63

Allocazioni della memoria di I/O

0 31 32 95 96 159 160
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pio 4
 x TJ1-MC16
 x TJ1-ML16
 x TJ1-FL02
 x TJ1-PRT (non influisce sul parametro SERVO_PERIOD)
 x servoazionamento Sigma-II
ERVO_PERIOD = 1 ms

C16 supporta SERVO_PERIOD a 1 ms con 9 assi 
voassi MECHATROLINK-II e 4 assi TJ1-FL02).
L16 supporta SERVO_PERIOD a 1 ms con 5 dispositivi.
L02 supporta SERVO_PERIOD a 0,5 ms 
i per ogni modulo).

a-II supporta SERVO_PERIOD a 1 ms.

Controllo del programma e multitasking
ema Trajexia è in grado di controllare programmi, processi 
ità in multitasking.

Controllo del programma 

ema Trajexia è in grado di controllare 14 processi scritti sotto 
 di programmi in BASIC. Il programma viene eseguito in base 
lativa impostazione di esecuzione.
essi da 1 a 12 sono quelli a bassa priorità, mentre i processi 
14 hanno alta priorità.

Indirizzo 
43

Asse 2
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Processi

esso 0 a bassa priorità è riservato alla finestra terminal 
jexia Tools, che viene utilizzata per scrivere i comandi BASIC 
mente nell'unità TJ1-MC__ indipendentemente da altri program-

uesti comandi vengono eseguiti dopo aver premuto Invio.

Multitasking 

tempo di ciclo è diviso in 4 periodi denominati task CPU. 
essi vengono eseguiti nei primi 3 task CPU in base alla 
a priorità.
quenza del movimento e i processi a bassa priorità (A) 
no eseguiti nel periodo Low Task (LT). 
essi ad alta priorità (B) vengono eseguiti nei periodi 
Task (HT).
municazione esterna non correlata alla rete di movimento 
 aggiornata nel quarto task CPU delle comunicazioni (COMS). 
xia è in grado di controllare contemporaneamente fino 
programmi.
tto ai processi a bassa priorità, un processo ad alta priorità 
pre disponibile per l'esecuzione durante due dei quattro task 

 I task ad alta priorità vengono eseguiti più rapidamente di 
 a bassa priorità perché per la loro esecuzione è disponibile 
mpo. Tutti i task a bassa priorità devono infatti condividere 
lo periodo di tempo mentre i task ad alta priorità dispongono 
 periodi di tempo a loro riservati.
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Esempio di multitasking

rimo esempio sono presenti due processi ad alta priorità, 
 il 14. I due periodi HT sono riservati per questi processi, 
er il processo 13 e l'altro per il processo 14. I processi 
sa priorità 3, 2, 1 e 0 vengono eseguiti nel periodo LT, 
ocesso per ogni tempo di ciclo, qui impostato su 1 ms.
sempio al centro è presente un solo processo ad alta priorità, 
Entrambi i periodi HT sono riservati per questo processo. 
essi a bassa priorità 3, 2, 1 e 0 vengono eseguiti nel periodo 
 processo per ogni tempo di ciclo.
ltimo esempio non sono presenti processi ad alta priorità, 
nto i periodi HT possono essere utilizzati per i processi 
sa priorità, così come il periodo LT.

2

3

14 114 13

143 COMS

1 ms

142

1 ms

3 2 1 COMS

1 ms

0 (c/l) 3

1 ms

1
3 COMS

1 ms

2

1 ms



Filoso

MANU 40

R
evisione 3.0

2.7
Fig. 29La se

contro
seque
impos
sistem
• Il 

M
• Il 

è

Tutti g
Il valo
Ogni 

La se
tempo
1. T

in
2. L
3. C
4. C
5. C
6. E

P
d

7. A

blocco 

one

ng Comando 
di velocità

one

ing 
r

Comando 
di velocità

Anello 
di velocità

ON

OFF

Anello 
di coppia

M

E

I Servoazionamento
fia del sistema

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

Sequenza del movimento e assi
quenza del movimento è la parte dell'unità TJ1-MC__ che 
lla gli assi. La modalità effettiva di funzionamento della 
nza del movimento dipende dal tipo di asse, che è possibile 
tare e leggere mediante il parametro ATYPE. All'avvio, il 
a Trajexia rileva automaticamente la configurazione degli assi. 

valore predefinito del parametro ATYPE per gli assi 
ECHATROLINK-II è 41 (velocità di MECHATROLINK).
valore predefinito del parametro ATYPE per gli assi TJ1-FL02 
 44 (servoassi con un encoder incrementale).

li assi non allocati vengono impostati come asse virtuale. 
re del parametro ATYPE è 0. 
asse dispone di una struttura generale mostrata nella Fig. 29. 

quenza del movimento che viene eseguita all'inizio di ogni 
 di servoazionamento contiene i seguenti elementi:

rasferimento di tutti i movimenti dai buffer di processo 
BASIC ai buffer di movimento (vedere la sezione 2.8).

ettura degli ingressi digitali.
arico dei movimenti (vedere nota).
alcolo del profilo di velocità (vedere nota).
alcolo delle posizioni degli assi (vedere nota).
secuzione del servoazionamento di posizione.
er l'asse 0 ciò include anche le comunicazioni 
el servoazionamento (vedere nota).
ggiornamento delle uscite.

• 

• 

Generatore di profili

+

-

Anello di posizi

Followi
Error

+

–

Anello di posizi

Posizione 
richiesta

Posizione 
misurata

Follow
Erro

PARAMETRO ASS

Nota
Prima di passare all'elemento successivo, per ogni asse 
viene eseguito ciascuno di questi elementi.
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Generatore di profili 

eratore di profili è l'algoritmo che calcola la posizione 
sta per ciascun asse. Il calcolo viene eseguito per ogni 
nza di movimento.
ilo viene generato in base alle istruzioni di movimento 
nienti dai programmi in BASIC. 

Anello di posizione 

llo di posizione è l'algoritmo che conferma la presenza 
deviazione minima tra la posizione misurata (MPOS) 

lla richiesta (DPOS) dello stesso asse.

Sequenza dell'asse 

e SERVO = OFF per un asse, i comandi di movimento per 
le asse vengono ignorati.
e in un asse il valore del Following Error (FE) supera quello 
el parametro FELIMIT, si verificano le seguenti azioni:

WDOG viene impostato su OFF e tutti gli assi si arrestano.
SERVO per l'asse che provoca l'errore viene impostato 
su OFF.
Il movimento corrente viene annullato e rimosso dal buffer.

Tipo di asse 

E Applicabile a Nome Descrizione

Tutti gli assi Asse virtuale Asse interno senza uscita fisica. 
È l'unica impostazione valida per 
gli assi non allocati, ovvero quelli 
che non sono servoazionamento 
MECHATROLINK-II o assi flessibili.
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Servoazionamento 
MECHATROLINK-II 
collegato 
a TJ1-ML__ 

Posizione di 
MECHATROLINK-II

Anello di posizione nel 
servoazionamento. TJ1-MC__ 
invia il riferimento della posizione 
al servoazionamento mediante 
MECHATROLINK-II.

Velocità di 
MECHATROLINK-II 
(predefinita)

Anello di posizione nel sistema 
Trajexia. TJ1-MC__ invia la velocità 
di riferimento al servoazionamento 
mediante MECHATROLINK-II.

Coppia di 
MECHATROLINK-II

Anello di posizione nel sistema 
Trajexia. TJ1-MC__ invia il riferimento 
della coppia al servoazionamento 
mediante MECHATROLINK-II.

Driver esterno 
collegato a un 
modulo TJ1-FL02

Uscita passo-passo Uscite a impulso e direzione. L'anello 
di posizione è nel driver. TJ1-FL02 invia 
impulsi e non riceve alcuna retroazione.

Encoder servoasse 
(predefinito)

Servoazionamento analogico. 
L'anello di posizione è nell'unità 
TJ1-MC__. TJ1-FL02 invia la velocità 
di riferimento e riceve la posizione 
da un encoder incrementale.

Uscita encoder Come il passo-passo, ma con le 
uscite del differenziale di fase che 
emulano un encoder incrementale.

Tamagawa assoluto Come per il servoasse, con la differenza 
che la retroazione viene ricevuta da 
un encoder assoluto Tamagawa.

EnDat assoluto Come per il servoasse, con la differenza 
che la retroazione viene ricevuta da 
un encoder assoluto EnDat.

SSI assoluto Come per il servoasse, con la differenza 
che la retroazione viene ricevuta da 
un encoder assoluto SSI.

E Applicabile a Nome Descrizione
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 virtuale ATYPE = 0 
sibile dividere un profilo complesso in due o più movimenti 
lici, ognuno assegnato a un asse virtuale. Tali movimenti 
no essere sommati mediante il comando BASIC ADDAX, 
i assegnati a un asse reale.

zione di MECHATROLINK-II ATYPE = 40 
ERVO = ON, l'anello di posizione viene chiuso nel 

azionamento. Le impostazioni del guadagno nell'unità 
C__ non hanno effetto. Il riferimento della posizione 
inviato al servoazionamento.

Generatore
di profili

+

-

Anello di posiz

Follow
Error

+

-

Anello di posiz

Posizione
richiesta

Posizione
misurata

Follow
Erro

TJ1-MC16

SERVO

L'anello 
di posizione 
di Trajexia 
è disattivato
(i guadagni non 
vengono utilizzati).

OFF

Nota
Sebbene MPOS e FE siano aggiornati, il valore reale 
è quello nel servoazionamento. È possibile monitorare 
il Following Error reale mediante il parametro 
DRIVE_MONITOR, impostando DRIVE_CONTROL = 2.

Nota
La posizione di MECHATROLINK-II ATYPE = 40 
è l'impostazione consigliata per ottenere prestazioni 
superiori del servomotore.
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cità di MECHATROLINK-II ATYPE = 41 
ERVO = ON, l'anello di velocità viene chiuso nell'unità 
C__.

locità di riferimento viene inviata al servoazionamento.
ERVO = OFF, la velocità di riferimento viene inviata 
nte il comando S_REF. 0 x 40.000.000 significa 

ità massima del servomotore.

ia di MECHATROLINK-II ATYPE = 42 
ERVO = ON, l'anello di coppia viene chiuso nell'unità 
C__. Il riferimento della coppia nel servoazionamento 

de da FE e dal guadagno.
ERVO = OFF, il riferimento della coppia viene inviato 
mente mediante il comando T_REF. 0 x 40.000.000 

oppia massima del servomotore.

Generatore
di profili

+

-

Anello di posiz

Follow
Error

+

–

Anello di posizio

Posizione 
richiesta

Posizione 
misurata

Follo
Er

TJ1-MC16

SERVO

SERVO

OFF

Generatore
di profili

+

-

Anello di posizi

Followi
Error

+

–

Anello di posizion

Posizione 
richiesta

Posizione 
misurata

Follow
Erro

TJ1-MC16

SERVO
OFF

Nota
Per monitorare la coppia nel servoazionamento 
in DRIVE_MONITOR, impostare DRIVE_CONTROL = 11.
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ta passo-passo ATYPE = 43 
do il profilo della posizione viene generato, l'uscita del 
a consiste in un treno di impulsi e un segnale di direzione. Ciò 
la utile per controllare un motore mediante gli impulsi o come 
ento della posizione per un'altra unità di controllo assi.

oasse ATYPE = 44 
ERVO = ON, si tratta di un asse con un'uscita analogica 

velocità di riferimento e un ingresso di retroazione encoder 
entale. L'anello di posizione viene chiuso nell'unità TJ1-MC__, 

via all'asse la velocità di riferimento risultante.

ERVO = OFF, viene letta la posizione dell'encoder 
entale esterno. L'uscita analogica può essere impostata 

on i comandi BASIC e utilizzata per scopi generali.

Generatore di profili

Following
Error

Posizione 
richiesta

Posizione 
misurata

Posizione
+

_

TJ1-MC16 
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ta encoder ATYPE = 45 
do il profilo della posizione viene generato, l'uscita del sistema 
ste in un impulso dell'encoder incrementale. Ciò si rivela utile 
ntrollare un motore mediante gli impulsi o come riferimento 

posizione per un'altra unità di controllo assi.

gawa assoluto ATYPE = 46 
ERVO = ON, si tratta di un asse con un'uscita analogica 

velocità di riferimento e una retroazione di Tamagawa 
uto. L'anello di posizione viene chiuso nell'unità TJ1-MC__ 
elocità di riferimento risultante viene inviata all'asse.
ERVO = OFF, viene letta la posizione dell'encoder Tamagawa 

uto esterno. L'uscita analogica può essere impostata solo con 
andi BASIC e utilizzata per scopi generali. 

t assoluto ATYPE = 47
ERVO = ON, si tratta di un asse con un'uscita analogica 

velocità di riferimento e una retroazione di EnDat assoluto. 
llo di posizione viene chiuso nell'unità TJ1-MC__ e la velocità 
rimento risultante viene inviata all'asse.
ERVO = OFF, viene letta la posizione dell'encoder EnDat 

uto esterno. L'uscita analogica può essere impostata solo 
comandi BASIC e utilizzata per scopi generali. 

ssoluto ATYPE = 48
ERVO = ON, si tratta di un asse con un'uscita analogica 

velocità di riferimento e una retroazione di SSI assoluto. 
llo di posizione viene chiuso nell'unità TJ1-MC__ 
elocità di riferimento risultante viene inviata all'asse.
ERVO = OFF, viene letta la posizione dell'encoder SSI 

uto esterno. L'uscita analogica può essere impostata 
on i comandi BASIC e utilizzata per scopi generali.

Posizione 
misurata

ASSE 1
ATYPE = 45

Generatore di profili
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ilogo dei tipi di assi e delle modalità di controllo
tabella riportata di seguito sono elencati i tipi di assi e le relative 
lità consigliate per il controllo di velocità, posizione e coppia.

E SERVO Modalità Commento

0 Posizione
(MECHATROLINK-II)

L'anello di posizione viene chiuso nel servoazionamento. 
Non sono consentiti nuovi comandi di movimento.

1 Posizione
(MECHATROLINK-II)

Modalità consigliata per il controllo della posizione con gli 
assi MECHATROLINK-II.

0 Velocità
(MECHATROLINK-II)

Modalità consigliata per il controllo della velocità con gli 
assi MECHATROLINK-II. Impostare la velocità con S_REF.

1 Posizione
(MECHATROLINK-II)

L'anello di posizione viene chiuso nell'unità Trajexia. 
Le prestazioni ottenute sono inferiori rispetto alla chiusura 
dell'anello di posizione nel servoazionamento.

0 Coppia
(MECHATROLINK-II)

Modalità consigliata per il controllo della coppia con gli assi 
MECHATROLINK-II. Impostare la coppia con T_REF.

1 Posizione mediante 
coppia 
(MECHATROLINK-II)

L'anello di posizione viene chiuso nell'unità Trajexia. 
L'uscita dell'anello di posizione viene inviata come 
riferimento della coppia al servoazionamento.

, 0 Velocità
(Asse flessibile)

Modalità consigliata per il controllo della velocità con l'asse 
flessibile.

, 1 Posizione
(Asse flessibile)

L'anello di posizione viene chiuso nell'unità Trajexia. 
Modalità consigliata per il controllo della posizione 
con l'asse flessibile.
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Buffer di movimento 
er di movimento è la memorizzazione temporanea 
neratore di profili delle istruzioni sul movimento 
nti nel programma in BASIC.
cuzione del programma in BASIC continua mentre 
uzioni attendono nel buffer.
no tre tipi di buffer:
TYPE: il movimento attualmente in esecuzione. 
type si riferisce all'asse e non al processo.
TYPE: il nuovo movimento in attesa di esecuzione. 
type si riferisce all'asse e non al processo.
uffer di processo: il terzo movimento memorizzato 
el buffer non può essere monitorato. Il buffer di processo 
riferisce al processo e non all'asse.

er verificare se il buffer di processo sia pieno, è possibile 
ntrollare il parametro di processo PMOVE.

do si esegue un'istruzione di movimento del 
amma in BASIC, questa viene caricata nel buffer 
cesso e distribuita al buffer di asse corrispondente 
sequenza di movimento successiva.
ne eseguita una quarta istruzioni di movimento 
buffer sono pieni, l'esecuzione del programma 

SIC si interrompe fino a quando un buffer 
cesso non diventa disponibile.

.......

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
CONNECT(1,1)

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
CONNECT(1,1)

CONNECT(1,1

BUFFER DI PR

Processo 1 Buffer di proc

Ogni processo disp
di un “buffer di proc

Buffer di procProcesso 2

Processo 3 Buffer di proc

Buffer di procProcesso 4

Processo 5 Buffer di proc

Buffer di procProcesso 6

Processo 7 Buffer di proc

Processo 14 Buffer di progr
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Se il programma in BASIC 
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 -500

MOVE(1000)

DATUM(3)

0

MOVE(1000)

DATUM(3) MOVE(200)
6.- Se non vengono

eseguiti nuovi movimenti, 

infine, il buffer diventa vuoto 

e il generatore di profili 

diventa inattivo.

4.- Il primo movimento  

è terminato. Il buffer 

si sposta di una posizione.

Inizia l'esecuzione del 

movimento successivo.

VE -500

MOVE(1000)
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pio di istruzioni memorizzate nel buffer:

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

               - - - -

---------------------------------
NTYPE   IDLE
---------------------------------
MTYPE   MOVE(-500)

BUFFER

MOV

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

               - - - -
---------------------------------
NTYPE   MOVE(1000)
---------------------------------
MTYPE   MOVE(-500)

BUFFER

M

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

              DATUM(3)
---------------------------------
NTYPE   MOVE(1000)
---------------------------------
MTYPE   MOVE(-500)

BUFFER

MO

ESEMPIO:

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

              - - - - - -
---------------------------------
NTYPE   MOVE(200)
---------------------------------
MTYPE   DATUM(3)

BUFFER

MOVE

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

              - - - - - -
---------------------------------
NTYPE   MOVE(200)
---------------------------------
MTYPE   DATUM(3)

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

              - - - - - -
---------------------------------
NTYPE   IDLE
---------------------------------
MTYPE   MOVE(200)

BUFFER

MOVE -50

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

              - - - - - -
---------------------------------
NTYPE   IDLE
---------------------------------
MTYPE   MOVE(200)

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

              MOVE(200)
---------------------------------
NTYPE   DATUM(3)
---------------------------------
MTYPE   MOVE(1000)

BUFFER

MO

PROGRAMMA IN BASIC
.......
MOVE(-500)
.......
MOVE(1000)
.......
DATUM(3)
.......
MOVE(200)
.......

              MOVE(200)
---------------------------------
NTYPE   DATUM(3)
---------------------------------
MTYPE   MOVE(1000)
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Sistema meccanico

Coefficiente di inerzia

fficiente di inerzia è un criterio di stabilità. Più elevata è l'inerzia 
rico rispetto a quella del motore, più bassi sono i guadagni 
 possibile impostare nel sistema prima di raggiungere 
lazione e minori le prestazioni che è possibile ottenere.
n coefficiente di 1:30 per servoazionamenti piccoli e di 1:5 
rvoazionamenti grandi è possibile raggiungere la dinamica 

ima della combinazione servoazionamento-motore.

Rigidità

a macchina è più rigida e meno elastica, è possibile 
tare guadagni più elevati senza vibrazione, ottenendo 
aggiore dinamicità e minore presenza di Following Error.

Frequenza di risonanza

stema meccanico dispone di almeno una frequenza 
nanza. Se eccitato fino alla frequenza di risonanza, 
ma meccanico inizia l'oscillazione. Per i sistemi di movimento, 

indicato disporre di sistemi meccanici con una frequenza di 
nza molto elevata, ovvero con inerzia bassa e rigidità elevata.
quenza di risonanza del sistema meccanico è il limite delle 
tazioni di guadagno.
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Riferimento hardware

Introduzione
xia è la piattaforma di controllo assi di OMRON che offre 
stazioni e la facilità d'uso di un sistema dedicato.

ia è un sistema modulare stand alone dotato della massima 
ilità e scalabilità. L'elemento propulsivo di Trajexia è il 

inatore di movimento multitasking TJ1. Grazie a un DSP a 32 bit, 
rado di eseguire, usando semplici comandi di movimento, task 
 camma elettronica, sincronizzazione, controllo di monitoraggio 
rpolazione.

xia offre il controllo per un massimo di 16 assi su un bus 
ATROLINK-II o il controllo tradizionale analogico o a impulsi, 

n controllo di posizione, velocità e coppia indipendente per 
sse. Inoltre, l'esauriente serie di istruzioni sul movimento, 

nde la programmazione semplice e intuitiva.

sibile scegliere tra una vasta gamma di inverter 
oazionamenti diretti, lineari e rotativi tra i migliori 

nibili sul mercato. Il sistema è scalabile fino a un 
imo di 16 assi e 8 inverter e moduli di I/O.

HMI serie NS
PLC della ser

Ethernet

I/O digitale

Hostlink

MECHATROLINK-II
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 collegati a MECHATROLINK-II vengono 
i ciclo di aggiornamento dei servoazionamenti.

ATROLINK-II consentono l'espansione 
spositivi sotto un unico bus.

isce alla macchina la connettività alla rete 
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Caratteristiche distintive di Trajexia 

guito sono descritte le principali caratteristiche distintive del sistema 
xia.

ettività diretta via Ethernet
nettore Ethernet incorporato di Trajexia fornisce una connettività 

e rapida a PC, PLC, HMI e altri dispositivi, fornendo al tempo stesso 
cesso completo ai servoazionamenti tramite un bus MECHATROLINK-II. 
ente lo scambio di messaggi espliciti tramite Ethernet e attraverso 

ATROLINK-II, offrendo totale trasparenza fino al livello di azionatore 
endo possibile l'accesso remoto.

la del know-how dell'utente
odo di cifratura di Trajexia garantisce la completa protezione 
rvatezza del prezioso know-how dell'utente.

 seriale e I/O locali
nnettore seriale fornisce la connettività diretta con qualsiasi OMRON 
HMI o altro dispositivo sul campo. I 16 ingressi e le e 8 uscite di I/O 
nità controllo assi, integrati e liberamente configurabili, consentono 
figurare Trajexia in base alla progettazione della macchina.

er MECHATROLINK-II
ter MECHATROLINK-II controlla fino a 16 servoazionamenti, 
er o moduli di I/O, sempre consentendo totale trasparenza in tutto 
ma. MECHATROLINK-II offre velocità di comunicazione e precisione 

mpi essenziali per garantire un perfetto controllo del movimento dei 
azionamenti. È possibile selezionare un tempo di ciclo del movimento 
 ms, 1 ms o 2 ms.

FL02 (modulo assi flessibile)
L02 consente di ottenere il pieno controllo di due attuatori tramite 
cita analogica o treno di impulsi. Il modulo supporta i protocolli 
pali di encoder assoluti consentendo il collegamento di un encoder 
o al sistema.

Servoazionamenti e inve
Per soddisfare ogni requisito d
è disponibile un'ampia scelta 
nonché di inverter. Gli inverter
azionati con lo stesso tempo d

Moduli di I/O remoti
I moduli di I/O del bus MECH
del sistema, mantenendo i di

PROFIBUS-DP
Lo slave PROFIBUS-DP forn
PROFIBUS. 

DeviceNet
Lo slave DeviceNet fornisce a



Riferi

MANU 53

R
evisione 3.0

3.1.2
Fig. 2Un s

Lo str
di Tra
comp
elettro
flessib
di mo
l'esec
dei m

Una 
I para
sono 

Un m
Trajex
funzio
funzio
I serv
al bus
autom
in poc

3.1.3

Ques
inform
• L
• L

M
• U

p

mento hardware

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

Trajexia Tools

oftware
umento di programmazione intuitivo e di facile utilizzo 
jexia, basato sulle istruzioni BASIC relative al movimento, 
rende comandi dedicati per il collegamento di assi, camme 
niche, sincronizzazione e così via. Il multitasking offre 
ilità nella progettazione delle applicazioni. I comandi 

vimento vengono memorizzati in un buffer, consentendo 
uzione dei programmi in BASIC durante l'esecuzione 
ovimenti.

connessione
metri e le funzioni dei servoazionamenti di MECHATROLINK-II 
completamente accessibili dalla connessione Ethernet.

inuto
ia Tools include strumenti di debug avanzati, con 
ni di registrazione e oscilloscopio, in grado di assicurare 
namento efficiente e tempi di arresto minimi.
oazionamenti, gli inverter e i moduli di I/O collegati 
MECHATROLINK-II vengono identificati e configurati 
aticamente, rendendo possibile l'impostazione del sistema 
hi minuti.

Questo manuale 

to Manuale di riferimento hardware fornisce le seguenti 
azioni:

a descrizione, le connessioni e l'utilizzo delle unità Trajexia.
a descrizione, le connessioni e l'utilizzo degli slave 
ECHATROLINK-II.
na dettagliata filosofia della progettazione del sistema 
er ottenere i migliori risultati con l'utilizzo di Trajexia.
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Tutte le unità 

Installazione del sistema

stema Trajexia è composto dalle seguenti unità:
n modulo di alimentazione.
n'unità TJ1-MC__ (unità di controllo assi). Può essere uno 
ei seguenti:

TJ1-MC16. Supporta 16 assi reali o virtuali, in totale 16 assi.
TJ1-MC04. Supporta 5 assi reali e fino a 16 assi virtuali, 
in totale 16 assi.

ino a 7 moduli di espansione.
n modulo TJ1-TER (terminatore).

uli di espansione (numerati da 0 a 6) possono essere disposti 
lsiasi ordine. TJ1-MC__ esegue il rilevamento automatico 
e le unità.

stema Trajexia con un'unità TJ1-MC16 può includere:
 ... 4 TJ1-ML__ (modulo master MECHATROLINK-II).
 ... 7 moduli TJ1-FL02.
 o 1 modulo TJ1-PRT (modulo slave PROFIBUS-DP) 
TJ1-DRT (modulo slave DeviceNet)1.

stema Trajexia con un'unità TJ1-MC04 può includere:
 ... 4 moduli TJ1-ML__.
 ... 3 moduli TJ1-FL02.
 o 1 modulo TJ1-PRT o TJ1-DRT•.

–1Numero 
modulo:

0 1

Trajexia non supporta in uno stesso sistema la presenza 
di entrambi i moduli TJ1-PRT e TJ1-DRT.
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 figura è rappresentato un esempio di configurazione semplice.
limentazione
J1-MC__
J1-ML__
ervoazionamento Sigma-II
odulo di interfaccia NS115 MECHATROLINK-II
ervomotore Sigma-II
J1-TER
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strarre tutte le unità dalla confezione. Controllare che 
 unità siano complete.
on rimuovere le etichette di protezione dalle unità.
er scollegare TJ1-MC__ e TJ1-TER, spingere in avanti 
 clip (A) situate sul lato superiore e inferiore di TJ1-TER.
collegare TJ1-TER da TJ1-MC__.

pingere in avanti le clip (A) situate sul lato superiore e inferiore 
i tutte le unità.
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ollegare l'unità TJ1-MC__ (C) al modulo di alimentazione (B).

pingere indietro le clip (A) situate sul lato superiore e inferiore.
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ipetere i due passi precedenti per tutte le unità.
ccertarsi che l'ultimo modulo sia TJ1-TER.

irare verso il basso tutte le clip (D) di tutte le unità.
issare il sistema Trajexia alla guida DIN in posizione verticale 
er consentire un adeguato raffreddamento. La guida DIN 
nsigliata è di tipo PFP-100N2, PFP-100N o PFP-50N.

irare verso l'alto tutte le clip (D) di tutte le unità.
opo aver completato il cablaggio delle unità, rimuovere 
etichette protettive dalle unità.
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on installare le unità Trajexia in una di queste posizioni:
Capovolta
Con il lato superiore avanti
Con il lato inferiore avanti
Verticalmente
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 fase di progettazione del cabinet per le unità, accertarsi 
e vi siano almeno 20 mm di spazio intorno alle unità per 
nsentire un'adeguata circolazione dell'aria. Omron consiglia 

i lasciare almeno 100 mm di spazio intorno alle unità.
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Condizioni ambientali e di stoccaggio per tutte le unità 

Caratteristiche

eratura ambiente 
zionamento

0 ... 55°C

ità ambiente 
zionamento

Dal 10 al 90% di umidità relativa 
(senza condensa)

eratura ambiente 
ccaggio

–20 ... 70°C (batteria esclusa)

ità di stoccaggio 90% max. (senza formazione di condensa)

sfera Assenza di gas corrosivi

tenza alle vibrazioni 10 ... 57 Hz: (0,075 mm in ampiezza) 
57 ... 100 Hz: Accelerazione: 9,8 m/s2 
in ciascuna delle direzioni X, Y e Z per 
80 minuti

tenza agli urti 147 m/s2 nelle direzioni X, 
Y e Z per 3 volte ciascuna

tenza di isolamento 20 MΩ

ità dielettrica 500 Vc.a.

 di protezione IP20

ard internazionali CE, EN 61131-2, cULus, Lloyds
(cULus in attesa di approvazione 
per TJ1-MC04 e TJ1-ML04)
Conforme a RoHS
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Dimensioni delle unità 

guito sono riportate le dimensioni delle unità 
stema Trajexia.

 controllo assi Trajexia
 le dimensioni sono espresse in millimetri.
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 Trajexia
 le dimensioni sono espresse in millimetri.
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ma Trajexia
 le dimensioni sono espresse in millimetri.

ofondità di installazione del sistema Trajexia è al massimo 
mm e dipende dai moduli che vengono montati. Lasciare 
rofondità sufficiente nel quadro di controllo.

Cablaggio dei connettori Weidmüller

à TJ1-MC__ e i moduli TJ1-FL02 dispongono di connettori 
tro-connettori Weidmüller. Per eseguire il cablaggio dei 
-connettori Weidmüller, effettuare i seguenti passi:

45

PA202
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imuovere la guaina dai fili.
er agevolare l'inserimento dei fili, attorcigliarli.
e necessario, comprimere i puntali normali
ella parte superiore) o con collare (nella parte inferiore).
serire il cacciavite nel foro interno (quadrato). Spingere a fondo.
serire il filo nel foro esterno (circolare).
imuovere il cacciavite.
erificare che non vi siano fili lenti.

aggio

nsioni del conduttore

Caratteristiche

i cavo 0,14–1 mm2

Solido, semirigido o semirigido con puntale:
• Comprimere i puntali in base a DIN46228/1
• Comprimere i puntali con collare in plastica 

in base a DIN46228/4
• Con l'utensile consigliato Weidmüller PZ6

ile di 
mento

Cacciavite a punta piatta da 2,5 mm

i puntali 
gliati

Weidmüller
AEH H0,14/12
AEH H0,25/12
AEH H0,34/12

ezza senza 
a

7 mm senza puntali (tolleranza: +1 mm, –0 mm)
10 mm con puntali (tolleranza: +1 mm, –0 mm)

Caratteristiche

allo di 
aggio

0,08–1 mm2

nza puntale 0,5–1 mm2

n puntale AEH H0,14/12, 0,13 mm2

AEH H0,25/12, 0,25 mm2

AEH H0,34/12, 0,34 mm2
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Modulo di alimentazione
Introduzione

ulo di alimentazione (PSU, Power Supply Unit) fornisce 
entazione alle altre unità presenti nel sistema Trajexia, per il 
 è possibile utilizzare tre diversi tipi di moduli di alimentazione:

J1W-PA202
J1W-PA205R
J1W-PD025

Collegamenti del PSU

modulo di alimentazione dispone di sei terminali.

CJ1W-PA202 CJ1W-PA205R CJ1W-PD025
Ingresso 110–240 Vc.a. Ingresso 110–240 Vc.a. Ingresso 24 Vc.c.

Ingresso 110–240 Vc.a. Ingresso 110–240 Vc.a. Ingresso 0 V

Linea di messa a terra 1Linea di messa a terra

Il terminale della linea di messa a terra (C) è un terminale 
neutro con funzione di filtro di protezione dalle interferenze. 
Se le interferenze sono una causa frequente di errori 
o le scosse elettriche costituiscono un problema, collegare 
il terminale della linea di messa a terra al terminale 
di messa a terra (D) e collegare a terra entrambi i terminali 
con una resistenza inferiore a 100 Ohm.

Linea di messa a terra

Messa a terra 2Messa a terra

Per prevenire le scosse elettriche, collegare il terminale 
di messa a terra (D) alla messa a terra con una resistenza 
inferiore a 100 Ohm con un filo da 14 AWG o con area 
di sezione trasversale minima di 2 mm2.

Messa a terra

N/C 3Contatto a relè Wdog

I terminali E ed F di CJ1W-PA205R sono contatti 
a relè che si chiudono quando Wdog è abilitato. 
Vedere i comandi BASIC nel Manuale di programmazione.

N/C

N/C Contatto a relè Wdog N/C
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modulo di alimentazione presenta un LED verde (G), che si accende 
o il modulo di alimentazione viene collegato alla fonte di alimentazione.

Caratteristiche del PSU

3.3.4 Contenuto della c

• Istruzioni di sicurezza.
• Modulo di alimentazione.
• Etichetta di protezione atAttenzione

Serrare le viti sulla morsettiera del modulo di alimentazione 
applicando la coppia di 1,2 N m. La presenza di viti allentate 
può provocare cortocircuito, errori di funzionamento o incendio.

lo di 
ntazione

Ingresso 
Tensione

Assorbimento 
di corrente massimo

Potenza 
in uscita

Gruppo 5 V Gruppo 24 V

-PA202 110–240 Vc.a. 2,8 A 0,4 A 14 W

-PA205R 110–240 Vc.a. 5 A 0,8 A 25 W

-PD025 24 Vc.c. 5 A 0,8 A 25 W

Attenzione
La quantità di corrente e potenza che può essere erogata 
al sistema è limitata dalla capacità del modulo di alimentazione. 
Per la progettazione del sistema, fare riferimento a questa tabella 
in modo che l'assorbimento di corrente totale da parte delle unità 
presenti nel sistema non ecceda la corrente massima per ciascun 
gruppo di tensione. 
L'assorbimento di potenza totale per il modulo di alimentazione 
non deve superare il massimo.



Riferi

MANU 68

R
evisione 3.0

3.4

3.4.1

TJ1-M
progr
contro
Vede
Esisto
TJ1-M

Fig. 19TJ1-M
/i

A

B

C

D

E
F
G
H

Comp

A

B

C

D

E

F

G

H

mento hardware

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

TJ1-MC__ 

Introduzione

C__ è l'elemento propulsivo del sistema Trajexia. È possibile 
ammarlo con il linguaggio di programmazione BASIC per 
llare i moduli di espansione e i servomotori ad essi collegati. 

re il Manuale di programmazione.
no due versioni di TJ1-MC__. TJ1-MC04 supporta 4 assi. 
C16 supporta 16 assi.
C__ presenta i seguenti componenti visibili.

onente Descrizione

Display a LED

LED I/O 0–7

Batteria

Connettore Ethernet

Selettore TERM ON/OFF

Selettore WIRE 2/4

Connettore seriale

Connettore di I/O a 28 pin
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Display a LED

lay a LED visualizza le seguenti informazioni.

azioni Quando

zo IP 
chera 

torete

Quando il sistema Trajexia viene collegato al modulo 
di alimentazione, il display a LED visualizza 3 volte 
queste informazioni.

zo IP Quando si collega un cavo Ethernet a un connettore 
Ethernet di TJ1-MC__ e a un PC, il display a LED 
visualizza 4 volte queste informazioni

Quando è in funzione un servoazionamento di TJ1-MC__.

Quando non è in funzione alcun servoazionamento 
di TJ1-MC__.

+ codice Quando nel sistema Trajexia si verifica un errore.
Il codice è quello dell'errore. Vedere il capitolo sulla 
risoluzione dei problemi nel Manuale di programmazione.
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Collegamenti di TJ1-MC__

à TJ1-MC__ è dotata dei seguenti connettori:
n connettore Ethernet per il collegamento a un PC o a una 
te Ethernet (D).
n connettore seriale (G). 
n connettore di I/O a 28 pin (H). 

ponenti del connettore seriale e del connettore a 28 pin sono 
.

ettore Ethernet 
nettore Ethernet viene utilizzato per effettuare il collegamento 
-MC__ a un PC o a una rete Ethernet ed è l'unico tipo di 
amento che è possibile utilizzare per programmare il sistema. 
uesto tipo di collegamento, utilizzare un cavo crossover o un 
patch Ethernet. Se si collega il PC direttamente a TJ1-MC__, 
 tramite hub o altro dispositivo di rete, il PC deve avere un 
zo IP fisso.
C__ rileva automaticamente il collegamento di un cavo 
nettore Ethernet.

auzioni di installazione BASIC
are che il sistema Ethernet sia conforme allo standard IEEE 

02.3.
nstallare il sistema Ethernet in prossimità di fonti di interferenze.

auzioni ambientali
 UTP non sono schermati. In ambienti soggetti a interferenze, 
are un sistema con cavo schermato a doppini intrecciati 
) e hub appropriati per un ambiente FA. 
lare i cavi a doppini intrecciati lontani da linee ad alta tensione 
ispositivi che generano interferenze.

lare i cavi a doppini intrecciati in luoghi privi di umidità elevata, 
 elevate quantità di polvere e privi di altri fattori contaminanti.
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ettore seriale
nettore seriale permette l'utilizzo di tre standard 

unicazione:
S232
S422
S485

ttore TERM ON/OFF
ente di impostare la terminazione on/off del collegamento 
e RS422/485. L'impostazione del selettore TERM ON/OFF 
de dagli standard di comunicazione del collegamento seriale 
a posizione di TJ1-MC__ nella rete.

Comunicazione Collegamento
RS422/RS485 /Tx

RS232 Tx

RS232 Rx

N/C N/C

N/C N/C

RS422/RS485 /Rx

RS422/RS485 Tx

RS422/RS485 Rx

RS232 0 V

ard di 
nicazione

Posizione di TJ1-MC__ Impostazione del selettore 
TERM ON/OFF

2 o RS485 Primo o ultimo Sinistra (on)

2 o RS485 Né primo, né ultimo Destra (off)
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ttore WIRE 2/4
ttore WIRE 2/4 consente di impostare lo standard 
unicazione per il collegamento seriale RS422/485. 

tilizzare uno degli standard di comunicazione, effettuare 
o indicato di seguito.

ard di 
nicazione

Per selezionarlo

2 Impostare a destra il selettore WIRE 2/4

5 Impostare a sinistra il selettore WIRE 2/4

Nota
In modalità RS485, la coppia di trasmissione è collegata 
a quella di ricezione.
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ettore di I/O a 28 pin 
nettore a 28 pin è la designazione di un connettore Weidmüller: 
.5/28 LH.

Collegamento Pin Collegamento

Ingresso 0 V comune 2 Ingresso 0 V comune

Ingresso 0 4 Ingresso 1

Ingresso 2 6 Ingresso 3

Ingresso 4 8 Ingresso 5

Ingresso 6 10 Ingresso 7

Ingresso 8 12 Ingresso 9

Ingresso 10 14 Ingresso 11

Ingresso 12 16 Ingresso 13

Ingresso 14 18 Ingresso 15

Uscita 8 20 Uscita 9

Uscita 10 22 Uscita 11

Uscita 12 24 Uscita 13

Uscita 14 26 Uscita 15

Uscita 0 V comune 28 Ingresso alimentazione 
24 V per le uscite
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0–7
 di I/O LED riflettono l'attività degli ingressi e delle uscite. 
postare i LED è possibile utilizzare il comando BASIC 

LAY = n.
 tabella riportata di seguito è elencata la configurazione 

D 0–7 e del comando DISPLAY = n, dove n è un numero 
reso tra 0 e 7.

empio, se si utilizza il comando DISPLAY = 1, il LED 5 riflette 
ità dell'ingresso 13 (pin 16) del connettore di I/O a 28 pin.

a 
n = 0 n = 1 n = 2 n = 3 n = 4 n = 5 n = 6 n = 7

IN 0 IN 8 IN 16 IN 24 OUT 0 OUT 8 OUT 16 OUT 24

IN 1 IN 9 IN 17 IN 25 OUT 1 OUT 9 OUT 17 OUT 25

IN 2 IN 10 IN 18 IN 26 OUT 2 OUT 10 OUT 18 OUT 26

IN 3 IN 11 IN 19 IN 27 OUT 3 OUT 11 OUT 19 OUT 27

IN 4 IN 12 IN 20 IN 28 OUT 4 OUT 12 OUT 20 OUT 28

IN 5 IN 13 IN 21 IN 29 OUT 5 OUT 13 OUT 21 OUT 29

IN 6 IN 14 IN 22 IN 30 OUT 6 OUT 14 OUT 22 OUT 30

IN 7 IN 15 IN 23 IN 31 OUT 7 OUT 15 OUT 23 OUT 31
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ssi digitali 
 tabella e nella figura riportate di seguito sono elencate le 
fiche degli ingressi digitali (ingressi da 0 a 15) per il modulo 
.

mporizzazioni dipendono dal periodo di servoazionamento 
16 e includono i ritardi fisici del circuito di ingresso.
i massimi di risposta di 1.250 µs (per i periodi 

voazionamento di 0,5 ms o 1 ms) o 2.500 µs 
n periodo di servoazionamento di 2 ms) si riscontrano 
periodo compreso tra la modifica della tensione 
resso e la modifica corrispondente nel parametro IN.

te digitali
 tabella e nella figura riportate di seguito sono elencate 
cifiche delle uscite digitali (da O8 a O15).

mporizzazioni dipendono dal periodo di servoazionamento 
16 e includono i ritardi fisici del circuito di uscita.

Caratteristiche

PNP/NPN

one massima 24 Vc.c. + 10%

nte di ingresso 5 mA a 24 Vc.c.

one di attivazione 14,4 Vc.c.

one di disattivazione 5 Vc.c. max.

Caratteristiche

PNP

one massima 24 Vc.c. + 10%

nte erogabile 100 mA per uscita (800 mA per un gruppo di 8)

one massima 24 Vc.c. + 10%

zione Sovracorrente, temperatura oltre i limiti 
e un fusibile da 2 A sul comune
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i massimi di risposta di 250 µs per l'attivazione e 350 µs 
 disattivazione (per i periodi di servoazionamento di 0,5 ms 
s) o di 500 µs per l'attivazione e 600 µs per la disattivazione 
n periodo di servoazionamento di 2 ms) si riscontrano per 
odo compreso tra la modifica nel parametro OP e la modifica 
pondente nel circuito di uscita digitale. 

Batteria 

o di assenza di alimentazione, la batteria di backup 
ce l'alimentazione all'orologio in tempo reale e alla RAM, 
sono memorizzati i programmi e le variabili globali. 
essario sostituirla ogni cinque anni. Il numero parte 
batteria di backup è CJ1W-BAT01.
ostituire la batteria, è necessario disattivare l'alimentazione 
on più di cinque minuti per evitare perdite dei dati nella 
ria di backup. Se prima di sostituire la batteria l'unità 
C__ non è stata accesa, accenderla per almeno cinque 

i altrimenti il condensatore che fornisce l'alimentazione 
kup alla memoria non sarà completamente carico e, 
che la nuova batteria venga inserita, i dati nella memoria 
kup potrebbe andare perduti.
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Conn

Caratteristiche
• PORT1: RS232C, non isolato
• PORT2: RS485/RS422A, isolato

Connettore SUB-D9

1.200, 2.400, 4.800, 9.600, 
19.200 e 38.400 bps

7 o 8 bit

1 o 2 bit

Pari, dispari o nessuno

• RS232C: Punto a punto (1:1)
• RS422/485: Da un punto a più punti (1:N)

• Protocollo master Host Link
• Protocollo slave Host Link
• ASCII per uso generico

Solo connettore RS422/485

254 byte

Nessuno

Sì, selezionato tramite selettore

• RS232C: 15 m
• RS422/485: 100 m
mento hardware
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Caratteristiche di TJ1-MC__ Connettori seriali 1 e 2
/i

Caratteristiche
TJ1-MC04 TJ1-MC16

ntazione 5 Vc.c. e 24 Vc.c.
(fornita da un modulo di alimentazione)

bimento totale 3,3 W

bimento di corrente 650 mA a 5 Vc.c.

 approssimativo 230 g

ro di assi 5 (fino a 4 assi su 
MECHATROLINK-II)

16

ro di inverter e moduli di I/O Fino a 8 su 
MECHATROLINK-II

Fino a 8 su 
MECHATROLINK-II

ro di moduli TJ1-ML__ Fino a 4 Fino a 4

gio in tempo reale Sì

o di servoazionamento 0,5 ms, 1 ms o 2 ms

aggio di programmazione Linguaggio basato su BASIC per il controllo del movimento

asking Fino a 14 task

gitale 16 ingressi digitali e 8 uscite digitali, liberamente 
configurabili

 di misura Impostabile dall'utente

ria disponibile per 
rammi utente

500 KB

cità di memorizzazione dati Fino a 2 MB di memoria flash per dati

taggio dei dati del 
amma sull'unità TJ1-MC__

• Backup di memoria RAM e flash
• Batteria di backup

taggio dei dati 
ogramma sul PC

Il software Trajexia Tools gestisce i backup sul disco 
rigido del PC

ettori di comunicazione • 1 collegamento Ethernet
• 2 collegamenti seriali

rnamento del firmware Mediante il software Trajexia Tools

teristiche elettriche 
nnettore Ethernet

Conforme a IEEE 802.3 (100BaseT)

ettore Ethernet RJ45

Voce
Caratteristiche elettriche

Connettore

Velocità di trasmissione

Formato di trasmissione, 
lunghezza del bit di dati

Formato di trasmissione, 
bit di stop

Formato di trasmissione, 
bit di parità

Modalità di trasmissione

Protocollo di trasmissione

Isolamento galvanico

Buffer di comunicazione

Controllo del flusso

Terminatore

Lunghezza massima del cavo



Riferi

MANU 78

R
evisione 3.0

3.4.6
Fig. 28TJ1-T

funzio
deve

3.4.7

• Is
• T
• E

su
• T
• P
• P
• D

ch
• C

d

mento hardware

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

TJ1-TER 

ER assicura che il bus dati interno del sistema Trajexia 
ni correttamente. In un sistema Trajexia, l'ultima unità 
sempre essere un terminatore TJ1-TER.

Contenuto della confezione di TJ1-MC__

truzioni di sicurezza
J1-MC__ (batteria inclusa)
tichetta di protezione attaccata alla superficie 
periore di TJ1-MC__

J1-TER, collegato a TJ1-MC__
arti per un connettore seriale
arti per un connettore di I/O
ue fermi metallici per la guida DIN per evitare 
e il sistema Trajexia esca dalla guida

lip bianca per sostituire la clip gialla del modulo 
i alimentazione
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TJ1-ML__

Introduzione

L__ controlla i dispositivi MECHATROLINK-II in modo 
ministico e ciclico. Gli slave MECHATROLINK-II possono 
e:
ervoazionamenti
verter
oduli di I/O

L__ presenta i seguenti componenti visibili.

ulo TJ1-ML__ e i relativi dispositivi formano una rete seriale. 
o modulo presente nella rete è TJ1-ML__. 

J1-ML16 può controllare 16 dispositivi.
J1-ML04 può controllare 4 dispositivi.

onente Descrizione

Indicatori LED

Connettore bus CN1 MECHATROLINK-II
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Descrizione dei LED 

Collegamento di TJ1-ML__

nettore per bus MECHATROLINK-II (A) è adatto per 
nnettore MECHATROLINK-II. Utilizzare questo connettore 
llegare TJ1-ML__ a una rete MECHATROLINK-II.

essario che la rete MECHATROLINK-II venga sempre 
a con un terminatore MECHATROLINK-II.

etta Stato Descrizione

Spento Test di avvio non riuscito. L'unità non è operativa.
Funzionamento interrotto. Errore fatale.

Acceso Test di avvio completato. Funzionamento normale.

Spento Funzionamento normale.

Acceso Errore nel bus MECHATROLINK-II.

Riservato
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gamenti di esempio
pio 1

 x TJ1-MC__
 x TJ1-ML__
 x servoazionamento Sigma-II
 x terminatore MECHATROLINK-II

In

A

son
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pio 2
 x TJ1-MC16
 x TJ1-ML16
6 x servoazionamento Sigma-II
 x terminatore MECHATROLINK-II

Indirizzo
49

Asse 0

Asse 8

Asse 1

Asse 9

Asse 2

Asse 10

Asse 3

Asse 11 A

Indirizzo
4A

Indirizzo
4B

Indirizzo
4C

I

Indirizzo
41

Indirizzo
42

Indirizzo
43

Indirizzo
44

I
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61
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62
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63

Allocazioni della memoria di I/O

MODULI DI I/O
Gli indirizzi di I/O sono numerati 6x

(intervallo valido 60 ... 6F)
Indirizzo di I/O selezionato sul DIP switch

Terminatore

31 32 95 96 159 160 223 224
mento hardware
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uli MECHATROLINK-II possono controllare 
inazioni diverse di assi, inverter e moduli di I/O.
pio 3

 x TJ1-MC__
 x TJ1-ML16
 x servoazionamento Sigma-II
 x inverter
 x moduli di I/O
 x terminatore MECHATROLINK-II

Indirizzo
41

Asse 0

Indirizzo
21

INVERTER
Tutti gli indirizzi degli inverter 

sono numerati 2x
(intervallo valido 20 ... 2F)

0
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itale a 64 punti e uscita 
 punti (24 Vc.c. NPN)

JEPMC-IO2310

itale a 64 punti e uscita 
 punti (24 Vc.c. PNP)

JEPMC-IO2330

alogico: –10 ... +10 V, JEPMC-AN2900

gica: –10 ... +10 V, JEPMC-AN2910

JEPMC-W6003-A5

JEPMC-W6003-01

JEPMC-W6003-03

JEPMC-W6003-05

JEPMC-W6003-10

JEPMC-W6003-20

JEPMC-W6003-30

di terminazione JEPMC-W6022

ionamenti serie Sigma-II 
rsione 39 o successiva)

JUSP-NS115

amenti della serie Junma SJDE-__ANA-OY

 Varispeed V7 
zioni sulla versione 
ell'inverter, contattare 
ite OMRON di zona)

SI-T/V7

 Varispeed F7, G7 
zioni sulla versione 
ell'inverter, contattare 
ite OMRON di zona)

SI-T
mento hardware
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Caratteristiche di TJ1-ML__ Dispositivi correlati a TJ
/i

Caratteristiche
TJ1-ML04 TJ1-ML16

ntazione 5 Vc.c. (fornita da TJ1-MC__)

bimento totale 1 W

bimento di corrente 200 mA a 5 Vc.c.

 approssimativo 75 g

ro di dispositivi controllati 4 16

sitivi controllati • Servoazionamenti Sigma-II, Junma-ML e Sigma-III
• Moduli di I/O
• Inverter di frequenza V7, F7 e G7

teristiche elettriche Conforme allo standard MECHATROLINK-II

gamento di comunicazione 1 connettore master MECHATROLINK-II

ità di trasmissione 10 Mbps

o di servoazionamento 0,5 ms, 1 ms o 2 ms

za di trasmissione senza 
ore

Fino a 50 m

Nome Commenti
Moduli di I/O 
distribuiti

Ingresso dig
digitale a 64

Ingresso dig
digitale a 64

Ingresso an
4 canali

Uscita analo
2 canali

Cavi per 
MECHATROLINK-II

0,5 m

1 m

3 m

5 m

10 m

20 m

30 m

Terminatore 
MECHATROLINK-II

Resistenza 

Modulo di interfaccia 
MECHATROLINK-II

Per servoaz
(firmware ve

Servoazion

Per inverter
(per informa
supportata d
l'ufficio vend

Per inverter
(per informa
supportata d
l'ufficio vend
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Contenuto della confezione di TJ1-ML__

zione del modulo di interfaccia MECHATROLINK-II:
truzioni di sicurezza.
J1-ML__.
tichetta di protezione attaccata alla superficie 
periore del modulo.

Servoazionamenti MECHATROLINK-II serie Sigma-II

oazionamenti MECHATROLINK-II sono progettati per eseguire 
rollo della posizione in Trajexia. In ogni ciclo MECHATROLINK-II, 
C__ riceve la retroazione della posizione dal servoazionamento 
nte TJ1-ML__. TJ1-MC__ invia al ricettore la posizione 
tinazione, la velocità o la coppia, in base al tipo di asse.

 disponibili anche altre funzionalità del servoazionamento 
engono però aggiornate a velocità più lenta.
C__ considera un servoazionamento come un asse.

do si collega un servoazionamento a Trajexia, il parametro 
ambia automaticamente e, in base all'applicazione, 
essario cambiare manualmente i valori. 

ollegare un servoazionamento Sigma-II a un sistema Trajexia, 
essario che un'interfaccia JUSP-NS115 MECHATROLINK-II 
llegata al relativo DPRAM.
lteriori informazioni sui collegamenti di Sigma-II, vedere 
uale.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

atori LED di NS115 

stazioni degli indirizzi (SW1 e SW2)
switch (B) di NS115 consentono di configurare le impostazioni 
unicazione.

Colore Descrizione

e Rosso Acceso: si è verificato un allarme
Spento: nessun allarme attivo

Verde Acceso: comunicazione attiva
Spento: nessuna comunicazione 
in corso

h
Funzione Impostazione Descrizione

Velocità di 
trasmissione

on 10 Mbps

Lunghezza 
dati

on Trasmissione dati a 32 byte

Intervallo 
indirizzi

off Indirizzi 40-4F

on Indirizzi 50-5F

Manutenzione 
(riservato)

off Deve sempre essere impostato su off. 
L'impostazione on non è utilizzata.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

ssegnare a NS115 l'indirizzo elencato nella tabella riportata di 
to, impostare il selettore dell'indirizzo (A, figura 35) di NS115 
dove n può essere un valore compreso tra 0 e F).

tilizzare l'indirizzo 40 e quelli compresi tra 51-5F. Utilizzare 
li indirizzi compresi tra 41-50.

ro 
lettore 

vo

DIP 
switch 3

Indirizzo stazione Asse nell'unità 
di controllo assi

off 41 0

off 42 1 

off 43 2

off 44 3

off 45 4

off 46 5

off 47 6

off 48 7

off 49 8

off 4A 9

off 4B 10

off 4C 11

off 4D 12

off 4E 13

off 4F 14

on 50 15
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

ettori per MECHATROLINK (CN1A e CN1B) 
uare il collegamento alla rete MECHATROLINK-II come 
ato nella figura, utilizzando un cavo MECHATROLINK-II 
priato. I due connettori sono identici, pertanto è possibile 
are entrambi i cavi a entrambi i connettori. Se il servoazio-
nto è l'ultimo dispositivo della rete, collegare una resistenza 
rminatore MECHATROLINK-II a uno dei connettori.

ettore CN4 per encoder completamente chiuso
consente il collegamento di un encoder completamente 
o, ovvero la posizione viene controllata in base a un encoder 
o, mentre l'anello di velocità e di coppia in base all'encoder 

otore. Viene utilizzato quando si installa il motore in macchine 
 è necessario effettuare la misurazione direttamente sul carico 
no dei seguenti motivi:
resenza di scorrimento o gioco nella trasmissione meccanica.
a precisione richiesta è estremamente elevata.

oder supportato è line driver e il pinout è illustrato nella figura.

 tabella riportata di seguito vengono descritti il layout dei 
ali del connettore CN4 e le caratteristiche del connettore.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

etri del servoazionamento correlati all'utilizzo di Trajexia: 

PG0V Messa a terra

PG0V Messa a terra

PG0V Messa a terra

– –

– –

– –

– –

– –

– –

– –

– –

– –

– –

FC Fase C ingresso +

/FC Fase C ingresso –

FA Fase A ingresso +

/FA Fase A ingresso –

FB Fase B ingresso +

/FB Fase B ingresso –

– –

Nota
Verificare che sia utilizzato un cavo schermato e che 
la schermatura sia collegata al guscio del connettore.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

luzione del rapporto di riduzione dell'encoder
ti due parametri definiscono le unità del sistema 

binazione con UNITS.
n202: numeratore del rapporto di riduzione. Il valore 
edefinito è 4. Impostare il valore 1 per ottenere 
risoluzione massima dell'encoder.

n203: denominatore del rapporto di riduzione. 
valore predefinito è 1.

der assoluto
n205: numero del limite di multigiro. Il valore predefinito 
65.535. Impostare un valore che sia appropriato per 
riduzione del rapporto dell'encoder e UNITS.

der completamente chiuso
n002.3: 0 = disattivato, 1 = utilizzo senza Z, 2 = utilizzo con Z, 
 = utilizzo senza rotazione indietro Z, 4 = utilizzo con rotazione 
dietro Z.
n206: numero di impulsi dell'encoder completamente chiuso 
er giri del motore. Il valore predefinito è 16.384.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

zo degli ingressi digitali del servoazionamento 
ajexia
n511: mapping degli ingressi di registrazione.
n81E: mapping degli ingressi normali.

oter leggere tutti gli ingressi del servoazionamento 
xia, si consiglia di effettuare le impostazioni elencate 
tabella riportata di seguito.

li altri parametri e collegamenti, vedere il manuale del Sigma-II.

stazione 
etri

Ingresso 
nel Sigma-II

Bit nel Trajexia

E = 4.321 CN1-40 DRIVE_INPUTS bit 12

CN1-41 DRIVE_INPUTS bit 13

CN1-42 DRIVE_INPUTS bit 14

CN1-43 DRIVE_INPUTS bit 15

 = 654X CN1-44 DRIVE_INPUTS bit 06

CN1-45 DRIVE_INPUTS bit 07

CN1-46 DRIVE_INPUTS bit 08
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

Servoazionamenti MECHATROLINK-II serie Junma

sistema Trajexia è possibile collegare anche 
rvoazionamento Junma.

atori LED

etta Terminale/LED Descrizione
FIL Selettore rotativo per l'impostazione 

del filtro di riferimento

CN6A e CN6B Connettori bus MECHATROLINK-II

CN1 Connettore del segnale di I/O

CN2 Connettore di ingresso dell'encoder

SW1 Selettore rotativo per le impostazioni 
degli indirizzi MECHATROLINK-II

SW2 DIP switch per le impostazioni della 
comunicazione MECHATROLINK-II

RDY Indicatore di stato del servoazionamento

ALM Spia di allarme

COM Indicatore di stato della comunicazione 
MECHATROLINK-II

CNA Connettore per l'alimentazione

CNB Connettore per il servomotore

Descrizione
Acceso: comunicazione MECHATROLINK-II in corso
Spento: assenza di comunicazione MECHATROLINK-I/II

Acceso: si è verificato un allarme
Spento: assenza di allarme

Acceso: l'alimentazione è attiva e il dispositivo è in attesa 
di stabilire la comunicazione
Lampeggiante: servoazionamento in stato ON
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

stazioni delle comunicazioni (SW2)
P switch consentono di effettuare le impostazioni delle 
nicazioni.

h
Funzione Impostazione Descrizione

Riservato ON Deve sempre essere impostato 
su ON. L'impostazione OFF non 
è utilizzata.

Lunghezza 
dati

ON 32 byte

indirizzi
Intervallo

OFF Indirizzi 40-4F

ON Indirizzi 50-5F

Filtro 
impostazione

OFF Impostare il filtro mediante 
il selettore rotativo FIL.

ON Impostare il filtro con Pn00A.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

stazioni degli indirizzi (SW1)
ssegnare al servoazionamento Junma l'indirizzo di stazione 
ato nella tabella riportata di seguito, impostare il relativo selettore 
dirizzo su n (dove n può essere un valore compreso tra 0 e F).

tilizzare l'indirizzo 40 e quelli compresi tra 51-5F. Utilizzare 
li indirizzi compresi tra 41-50.

ro 
lettore 

vo

DIP 
switch 3

Indirizzo stazione Asse nell'unità 
di controllo assi

off 41 0

off 42 1 

off 43 2

off 44 3

off 45 4

off 46 5

off 47 6

off 48 7

off 49 8

off 4A 9

off 4B 10

off 4C 11

off 4D 12

off 4E 13

off 4F 14

on 50 15
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

ettore del segnale di I/O CN1
 tabella riportata di seguito viene descritto il layout dei pin del 
ttore del segnale di I/O (CN1).

ettori per MECHATROLINK-II (CN6A e CN6B)
gare il servoazionamento Junma alla rete 

ATROLINK-II utilizzando i connettori CN6 e CN6B. 
ollegare il dispositivo MECHATROLINK-II precedente 
odulo TJ1-ML__, utilizzare uno dei connettori 
ATROLINK-II. Utilizzare l'altro connettore 
ATROLINK-II per effettuare il collegamento 

spositivo MECHATROLINK-II successivo oppure 
rminatore MECHATROLINK-II.

I/O Codice Nome segnale

Ingresso /EXT1 Blocco esterno

Ingresso /DEC Decelerazione a zero

Ingresso N_OT Marcia indietro inibita

Ingresso P_OT Marcia avanti inibita

Ingresso +24VIN Alimentazione ingresso esterna

Ingresso E-STP Arresto di emergenza

Uscita SG-COM Messa a terra dell'uscita

N/C

N/C

N/C

N/C

Uscita ALM Allarme servoazionamento

Uscita /BK Freno

N/C

io – – FG
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

ettore di ingresso dell'encoder CN2
 tabella riportata di seguito viene descritto il layout dei pin del 
ttore del servoazionamento Junma.

ettore di alimentazione CNA
 tabella riportata di seguito viene descritto il layout dei pin del 
ttore di alimentazione CNA.

Segnale
PG5V

PG0V (GND)

Fase A (+)

Fase A (–)

Fase B (+)

Fase B (–)

Fase/Z

Fase U

Fase V

Fase W

io –

Segnale Nome
L1 Terminale di alimentazione

L2 Terminale di alimentazione

+ Terminale di collegamento del modulo 
di rigenerazione

– Terminale di collegamento del modulo 
di rigenerazione
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

ettore del servomotore CNB
 tabella riportata di seguito viene descritto il layout dei pin del 
ttore del servomotore CNB.

Segnale Nome
U Fase U

V Fase V

W Fase W

N/C
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

Scheda MECHATROLINK-II per inverter V7

verter V7 insieme a un'interfaccia MECHATROLINK-II 
ntono di effettuare il controllo di velocità e coppia 

nverter supporta questa funzione) di un motore 
zione c.a. Il controllo della posizione non 

portato mediante MECHATROLINK-II.

C__ non considera un inverter come un asse.

ura mostra l'aspetto esterno dell'unità SI-T/V7.
ED
pina modulare (CN10)
onnettore opzionale (CN1)
onnettore di comunicazione (CN2)
IP switch
elettore rotativo
rminale di terra

onnettore di comunicazione (CN2)



Riferi

MANU 99

R
evisione 3.0

Indic
Fig. 48Gli in

di ME
A. R
B. T
C. R
D. E
/i

DBA C

Nome

RUN

ERR

TX

RX
mento hardware

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

atori LED: 
dicatori LED indicano lo stato delle comunicazioni 
CHATROLINK-II e dell'unità SI-T/V7.
un
X
X
RR

Display Spiegazione

Colore Stato

Verde Acceso Funzionamento normale.

– Spento Comunicazioni con la CPU interrotte, 
reimpostazione dell'hardware, errore nella verifica 
della RAM, errore nella verifica della DPRAM, 
errore nell'impostazione dell'indirizzo di stazione 
o errore nel codice del modello dell'inverter.

Rosso Acceso Errore di timeout di Watchdog, errore nelle 
comunicazioni o reimpostazione dell'hardware.

Rosso Lampeg-
giante

Errore nella verifica della ROM (una volta)*, 
errore nella verifica della RAM (due volte)*, 
errore nella verifica della DPRAM (3 volte)*, 
errore dell'autodiagnostica ASIC delle 
comunicazioni (4 volte)*, errore nella 
verifica della RAM ASIC (5 volte)*, errore 
nell'impostazione dell'indirizzo di stazione 
(6 volte)*, errore nel codice del modello 
dell'inverter (7 volte)*.
*: indica il numero di lampeggiamenti.

– Spento Nessun errore di comunicazione 
o autodiagnostica.

Verde Acceso Invio di dati.

– Spento Invio dei dati interrotto, ripristino dell'hardware.

Verde Acceso Ricerca della portante di ricezione.

– Spento Nessuna portante di ricezione trovata, ripristino 
dell'hardware.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

witch 
 tabella riportata di seguito sono elencate le impostazioni del 
witch dell'unità SI-T/V7.

Etichetta Stato Funzione

ità di 
issione

S1-1 on 10 Mbps (MECHATROLINK-II).

ezza S1-2 on Trasmissione dati a 32 byte 
(MECHATROLINK-II).

zo 
ne

S1-3 off Imposta su 2 la decima cifra del 
numero di stazione. Non valido 
se il numero massimo di unità inclusa 
S2 del selettore rotativo è 20.

on Imposta su 3 la decima cifra del 
numero di stazione. Non valido 
se il numero massimo di unità inclusa 
S2 del selettore rotativo è 3F.

tenzione S1-4 off Generalmente off1

Per la manutenzione. Lasciare sempre questo switch su off.

on Non utilizzata.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

ttore rotativo
 tabella riportata di seguito sono elencate le impostazioni 
lettore rotativo dell'unità SI-T/V7.

etta Stato Funzione Impostazione 
di fabbrica

0 ... F Consente di impostare la prima cifra 
del numero di stazione. Non valida 
se il numero massimo di unità inclusa 
S1-3 è 20 o 3F.

1

S2 Numero 
di stazione

S1-3 S2 Numero 
di stazione

0 Errore on 0 30

1 21 on 1 31

2 22 on 2 32

3 23 on 3 33

4 24 on 4 34

5 25 on 5 35

6 26 on 6 36

7 27 on 7 37

8 28 on 8 38

9 29 on 9 39

A 2A on A 3A

B 2B on B 3B

C 2C on C 3C

D 2D on D 3D

E 2E on E 3E

F 2F on F Errore



Riferi

MANU 102

R
evisione 3.0

Per u
è nec
• N
• N

Per u

3.5.9
Fig. 51La fig

A. S
B. Te
C. 3C
D. C
E. 2C
F. 4

A

D

F

E

C

B

mento hardware

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

tilizzare l'inverter V7 con l'interfaccia MECHATROLINK-II 
essario effettuare nell'inverter le seguenti impostazioni:
3 = 3 Sequenza mediante MECHATROLINK-II
4 = 9 Riferimento mediante MECHATROLINK-II

lteriori informazioni sull'inverter V7, vedere il manuale.

Inverter F7 e G7 di MECHATROLINK-II

ura mostra l'installazione della scheda SI-T.
cheda SI-T
rminale di controllo
N: connettore opzionale D

N opzionale (per fissare il connettore opzionale C o D)
N: connettore opzionale C

CN: connettore opzionale A
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

ura mostra l'aspetto esterno della scheda SI-T.
ED
elettore rotativo
IP switch
onnettore di comunicazione
. codice
ipo

F

E
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

atori LED: 
dicatori LED indicano lo stato delle comunicazioni 
CHATROLINK-II e della scheda SI-T.

Display Spiegazione

Colore Stato

Verde Acceso Funzionamento normale.

– Spento Comunicazioni con la CPU interrotte, 
reimpostazione dell'hardware, errore nella verifica 
della RAM, errore nella verifica della DPRAM, 
errore nell'impostazione dell'indirizzo di stazione 
o errore nel codice del modello dell'inverter.

Rosso Acceso Errore di timeout di Watchdog, errore 
nelle comunicazioni, errore nella diagnosi 
o reimpostazione dell'hardware.

Rosso Lampeg
giante

Errore nella verifica della ROM (una volta)*, 
errore nella verifica della RAM (due volte)*, errore 
nella verifica della DPRAM (3 volte)*, errore 
dell'autodiagnostica ASIC delle comunicazioni 
(4 volte)*, errore nella verifica della RAM ASIC 
(5 volte)*, errore nell'impostazione dell'indirizzo 
di stazione (6 volte)*, errore nel codice del 
modello dell'inverter (7 volte)*.
*: indica il numero di lampeggiamenti.

– Spento Nessun errore di comunicazione 
o autodiagnostica.

Verde Acceso Invio di dati

– Spento Invio dei dati interrotto, ripristino dell'hardware.

Verde Acceso Ricerca della portante di ricezione.

– Spento Nessuna portante di ricezione trovata, 
reimpostazione dell'hardware.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

witch
 tabella riportata di seguito sono elencate le impostazioni del 
witch dell'unità SI-T/V7.

Etichetta Stato Funzione

ità di 
issione

S1-1 on 10 Mbps (MECHATROLINK-II).

ezza S1-2 on Trasmissione dati a 32 byte 
(MECHATROLINK-II).

zo 
ne

S1-3 off Imposta su 2 la decima cifra del 
numero di stazione. Non valido 
se il numero massimo di unità inclusa 
S2 del selettore rotativo è 20.

on Imposta su 3 la decima cifra del 
numero di stazione. Non valido 
se il numero massimo di unità inclusa 
S2 del selettore rotativo è 3F.

tenzione S1-4 off Generalmente off1.

Per la manutenzione. Lasciare sempre questo switch su off.

on Non utilizzata.
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ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

ttore rotativo
 tabella riportata di seguito sono elencate le impostazioni del 
ore rotativo dell'unità SI-T/V7.

tazione del selettore e numero di stazione:

etta Stato Funzione Impostazione 
di fabbrica

0 ... F Consente di impostare la prima 
cifra del numero di stazione X0H-XFH. 
Non valida se il numero massimo 
di unità inclusa S1-3 è 20 o 3F.

1

S2 Numero 
di stazione

S1-3 S2 Numero 
di stazione

0 Errore on 0 30

1 21 on 1 31

2 22 on 2 32

3 23 on 3 33

4 24 on 4 34

5 25 on 5 35

6 26 on 6 36

7 27 on 7 37

8 28 on 8 38

9 29 on 9 39

A 2A on A 3A

B 2B on B 3B

C 2C on C 3C

D 2D on D 3D

E 2E on E 3E

F 2F on F Errore
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tilizzare l'inverter F7 o G7 con l'interfaccia MECHATROLINK-II 
essario effettuare nell'inverter le seguenti impostazioni:
1-01 = 3 Sequenza mediante MECHATROLINK-II
1-02 = 3 Riferimento mediante MECHATROLINK-II

lteriori informazioni sull'inverter F7 o G7, vedere il relativo 
ale. 

0 Moduli slave di I/O digitali MECHATROLINK-II 

spositivo di I/O consente di integrare nel sistema uscite 
essi digitali e analogici remoti, che vengono rilevati 
cati in modo automatico dal sistema Trajexia.

ulo di I/O digitale: JEPMC IO2310/IO2330 
tta di un modulo slave MECHATROLINK-II di ingresso 
le a 64 canali e di uscita digitale a 64 canali. Il sistema 
xia alloca automaticamente in base al numero di unità gli 
si e le uscite digitali, che possono essere letti da Trajexia 

tire da IN(32) e OP(32).
gressi e le uscite Trajexia vengono mappati automaticamente 
tire da IN(32) e OP(32), in base al numero di nodo 

ATROLINK-II. Nel caso esistano più unità IO2310, quella 
 numero di nodo più basso corrisponde all'intervallo compreso 
(32) e IN(95) e tra OP(32) e OP(95), quella con il penultimo 
ro di nodo più basso corrisponde all'intervallo compreso 
(156) e IN(219) e tra OP(156) e OP(219).
re viene aggiornato ad ogni tempo di servoazionamento.
egnale di ingresso connettore 1
egnale di uscita connettore 1
egnale di ingresso connettore 2
egnale di uscita connettore 2
rminali di alimentazione

elettore dell'indicatore di I/O
elettore del numero di stazione
IP switch per l'impostazione
onnettore MECHATROLINK-II
dicatori di I/O
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1
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14

15
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17

18

19

20

21

22

23
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26
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29
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Nome
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R
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F

1 ... 3

IN2
SW2   IN1

OUT2
OUT1

IN 1 OUT 1 IN 2 OUT 2

A1 B1 A1 B1 A1 B1 A1 B1
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rizione del connettore 
tori di I/O e di stato

tore dell'indicatore
ente di selezionare quali dei 32 punti di I/O vengono monitorati 
indicatori di I/O.
1: segnali di ingresso 1 … 32
2: segnali di ingresso 33 … 64
UT1: segnali di uscita 1 … 32
UT2: segnali di uscita 33 … 64

ettore MECHATROLINK-II
ente di effettuare il collegamento mediante un cavo 

ATROLINK-II.

ettore del segnale di I/O
ente di collegare il modulo di I/O a segnali di I/O esterni 
nte il cavo di I/O.
ro di punti di I/O: 64 ingressi e 64 uscite.

 
atore

Colore 
indicatore

Significato quando acceso

Giallo Non utilizzato, rimane acceso.

O Giallo Invio dei dati mediante MECHATROLINK-II.

Rosso Fusibile guasto.

2 Giallo Controllo del segnale di ingresso 
e di uscita. Il significato di questi 
indicatori dipende dall'impostazione 
del selettore dell'indicatore di I/O.
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t I/O digitali
ut dei pin dei connettori di I/O è lo stesso di quello dei moduli 
0 e IO2330. Nella tabella riportata di seguito viene descritto 
ut dei pin del connettore IN1.

 il segnale +24V_1 è utilizzato per l'intervallo compreso tra 
e IN16, mentre il segnale +24V_2 è utilizzato per l'intervallo 
reso tra IN17 e IN32.

Nome 
segnale

Commenti N. Nome 
segnale

Commenti

(NC) B1 (NC)

+24V_2 Alimentazione 
2 a 24 V

B2 +24V_2 Alimentazione 
2 a 24 V

IN32 Ingresso 32 B3 IN31 Ingresso 31

IN30 Ingresso 30 B4 IN29 Ingresso 29

IN28 Ingresso 28 B5 IN27 Ingresso 27

IN26 Ingresso 26 B6 IN25 Ingresso 25

IN24 Ingresso 24 B7 IN23 Ingresso 23

IN22 Ingresso 22 B8 IN21 Ingresso 21

IN20 Ingresso 20 B9 IN19 Ingresso 19

IN18 Ingresso 18 B10 IN17 Ingresso 17

IN16 Ingresso 16 B11 IN15 Ingresso 15

IN14 Ingresso 14 B12 IN13 Ingresso 13

IN12 Ingresso 12 B13 IN11 Ingresso 11

IN10 Ingresso 10 B14 IN09 Ingresso 9

IN08 Ingresso 8 B15 IN07 Ingresso 7

IN06 Ingresso 6 B16 IN05 Ingresso 5

IN04 Ingresso 4 B17 IN03 Ingresso 3

IN02 Ingresso 2 B18 IN01 Ingresso 1

(NC) B19 (NC)

+24V_1 Alimentazione 
1 a 24 V

B20 +24V_1 Alimentazione 
1 a 24 V
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 tabella riportata di seguito viene descritto il layout dei pin del 
ttore IN2.

 il segnale +24V_3 è utilizzato per l'intervallo compreso tra 
e IN48, mentre il segnale +24V_4 è utilizzato per l'intervallo 
reso tra IN49 e IN64.

Nome 
segnale

Commenti N. Nome 
segnale

Commenti

(NC) B1 (NC)

+24V_4 Alimentazion
e 4 a 24 V

B2 +24V_4 Alimentazione 
4 a 24 V

IN64 Ingresso 64 B3 IN63 Ingresso 63

IN62 Ingresso 62 B4 IN61 Ingresso 61

IN60 Ingresso 60 B5 IN59 Ingresso 59

IN58 Ingresso 58 B6 IN57 Ingresso 57

IN56 Ingresso 56 B7 IN55 Ingresso 55

IN54 Ingresso 54 B8 IN53 Ingresso 53

IN52 Ingresso 52 B9 IN51 Ingresso 51

IN50 Ingresso 50 B10 IN49 Ingresso 49

IN48 Ingresso 48 B11 IN47 Ingresso 47

IN46 Ingresso 46 B12 IN45 Ingresso 45

IN44 Ingresso 44 B13 IN43 Ingresso 43

IN42 Ingresso 42 B14 IN41 Ingresso 41

IN40 Ingresso 40 B15 IN39 Ingresso 39

IN38 Ingresso 38 B16 IN37 Ingresso 37

IN36 Ingresso 36 B17 IN35 Ingresso 35

IN34 Ingresso 34 B18 IN33 Ingresso 33

(NC) B19 (NC)

+24V_3 Alimentazion
e 3 a 24 V

B20 +24V_3 Alimentazione 
3 a 24 V
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 tabella riportata di seguito viene descritto il layout dei pin del 
ttore OUT1.

 i segnali +24V_5 e 024V_5 sono utilizzati per l'intervallo 
reso tra OUT01 e OUT16; i segnali +24V_5 e 024V_6 sono 
ati per l'intervallo compreso tra OUT17 e OUT32.

Nome 
segnale

Commenti N. Nome 
segnale

Commenti

024V_6 Messa a terra 
comune 6

B1 024V_6 Messa a terra 
comune 6

+24V_6 Alimentazione 
6 a 24 V

B2 +24V_6 Alimentazione 
6 a 24 V

OUT32 Uscita 32 B3 OUT31 Uscita 31

OUT30 Uscita 30 B4 OUT29 Uscita 29

OUT28 Uscita 28 B5 OUT27 Uscita 27

OUT26 Uscita 26 B6 OUT25 Uscita 25

OUT24 Uscita 24 B7 OUT23 Uscita 23

OUT22 Uscita 22 B8 OUT21 Uscita 21

OUT20 Uscita 20 B9 OUT19 Uscita 19

OUT18 Uscita 18 B10 OUT17 Uscita 17

OUT16 Uscita 16 B11 OUT15 Uscita 15

OUT14 Uscita 14 B12 OUT13 Uscita 13

OUT12 Uscita 12 B13 OUT11 Uscita 11

OUT10 Uscita 10 B14 OUT09 Uscita 9

OUT08 Uscita 8 B15 OUT07 Uscita 7

OUT06 Uscita 6 B16 OUT05 Uscita 5

OUT04 Uscita 4 B17 OUT03 Uscita 3

OUT02 Uscita 2 B18 OUT01 Uscita 1

024V_5 Messa a terra 
comune 5

B19 024V_5 Messa a terra 
comune 5

+24V_5 Alimentazione 
5 a 24 V

B20 +24V_5 Alimentazione 
5 a 24 V
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 tabella riportata di seguito viene descritto il layout dei pin del 
ttore OUT2.

 i segnali +24V_7 e 024V_7 sono utilizzati per l'intervallo 
reso tra OUT33 e OUT48; i segnali +24V_8 e 024V_8 sono 
ati per l'intervallo compreso tra OUT49 e OUT64.

Nome 
segnale

Commenti N. Nome 
segnale

Commenti

024V_8 Messa a terra 
comune 8

B1 024V_8 Messa a terra 
comune 8

+24V_8 Alimentazione 
8 a 24 V

B2 +24V_8 Alimentazione 
8 a 24 V

OUT64 Uscita 64 B3 OUT63 Uscita 63

OUT62 Uscita 62 B4 OUT61 Uscita 61

OUT60 Uscita 60 B5 OUT59 Uscita 59

OUT58 Uscita 58 B6 OUT57 Uscita 57

OUT56 Uscita 56 B7 OUT55 Uscita 55

OUT54 Uscita 54 B8 OUT53 Uscita 53

OUT52 Uscita 52 B9 OUT51 Uscita 51

OUT50 Uscita 50 B10 OUT49 Uscita 49

OUT48 Uscita 48 B11 OUT47 Uscita 47

OUT46 Uscita 46 B12 OUT45 Uscita 45

OUT44 Uscita 44 B13 OUT43 Uscita 43

OUT42 Uscita 42 B14 OUT41 Uscita 41

OUT40 Uscita 40 B15 OUT39 Uscita 39

OUT38 Uscita 38 B16 OUT37 Uscita 37

OUT36 Uscita 36 B17 OUT35 Uscita 35

OUT34 Uscita 34 B18 OUT33 Uscita 33

024V_7 Messa a terra 
comune 7

B19 024V_7 Messa a terra 
comune 7

+24V_7 Alimentazione 
7 a 24 V

B20 +24V_7 Alimentazione 
7 a 24 V



Riferi

MANU 113

R
evisione 3.0

Fig. 60Cavo
La tab
utilizz
/i

Impos
Fig. 61Il sele

il num
MECH
Se so
di sta

Fig. 62Impos
Il DIP
/i

I dati 

Nome

Cavo

4 3 2
17

6 5

8

B

A

9

C

F
ED

0

ONOFF

1
2
3
_

Displ
(n. DI

–

3

2

1

mento hardware

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

 di I/O
ella seguente elenca i modelli del cavo di I/O standard, 
ato per entrambi i moduli IO2310 e IO2330.

tazioni del numero di stazione e del DIP switch 
ttore del numero di stazione consente di impostare 
ero di stazione del modulo presente nel sistema 
ATROLINK-II. L'intervallo è compreso tra 0 e F.

no collegati due o più moduli, utilizzare un numero 
zione univoco per ciascun modulo.

tazioni del DIP switch
 switch consente di impostare i parametri di comunicazione.

nelle parentesi indicano gli indirizzi MECHATROLINK-II.

Modello Lunghezza (m)

 di I/O JEPMC-W5410-05 0,5

JEPMC-W5410-10 1

JEPMC-W5410-30 3

ay
P switch)

Nome Stato Funzione

Riservato dal sistema – Accertarsi che 
sia spento

Impostazione della parte 
superiore (UAP) dell'indirizzo 
di MECHATROLINK-II

on 7xh

off 6xh

Impostazione del byte di I/O on Modalità 
a 32 byte

Impostazione velocità 
di trasmissione

on 10 Mbps
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zzo 
ne

DIP switch 3 Selettore 
del numero 
di stazione

Indirizzo 
stazione

DIP switch 3 Selettore 
del numero 
di stazione

) off 1 16(70h) on 0

) off 2 17(71h) on 1

) off 3 18(72h) on 2

) off 4 19(73h) on 3

) off 5 20(74h) on 4

) off 6 21(75h) on 5

) off 7 22(76h) on 6

) off 8 23(77h) on 7

) off 9 24(78h) on 8

h) off A 25(79h) on 9

h) off B 26(7Ah) on A

h) off C 27(7Bh) on B

h) off D 28(7Ch) on C

h) off E 29(7Dh) on D

h) off F Non 
utilizzato

on E, F
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sso dell'alimentazione
inale di cablaggio esterno fornisce al modulo di I/O 

entazione a 24 Vc.c.

tteristiche 
ito di ingresso
guito sono riportate le caratteristiche del circuito di ingresso, 
ato per entrambi i moduli IO2310 e IO2330.

 del terminale Funzione

V +24 Vc.c.

0 Vc.c.

Terminale di messa 
a terra di protezione.

Caratteristiche

ro punti di ingresso 64 punti (32 punti x 2)

sso PNP o NPN

ento Fotoaccoppiatore

one di ingresso 24 Vc.c. (20,4 … 28,8 Vc.c.)

nte di ingresso 5 mA/punto

one/corrente 
vazione

9 V min./1,6 mA min.

one/corrente 
attivazione

7 V max./1,3 mA max.

o di risposta 
zione/disattivazione

Attivazione: 2 ms, disattivazione: 3 ms

di uscita per comune 16 punti per comune
(1 … 16, 17 … 32, 33 … 48, 49 … 64)
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ito di uscita
guito sono riportate le caratteristiche del circuito di uscita.

teristiche generali

Caratteristiche

lo IO2310 IO2330

ro di punti di uscita 64 punti (32 punti x 2)

Transistor, collettore 
aperto o NPN

Transistor, collettore 
aperto o PNP

ento Fotoaccoppiatore

one di uscita 24 Vc.c. (20,4 … 28,8 Vc.c.)

nte di uscita 50 mA/punto

nte di dispersione 
o disattivo

0,1 mA max.

o di risposta 
zione/disattivazione

Attivazione: 2 ms max., disattivazione: 4 ms max.

 di uscita 
mune

16 punti per comune
(1 … 16, 17 … 32, 33 … 48, 49 … 64)

ili Un fusibile per ciascun punto comune per evitare 
incendi provocati dal cortocircuito delle uscite

mento degli errori Rilevamento di fusibile bruciato

Caratteristiche

Modulo di I/O a 64 punti

rizione del modello IO2310/IO2330

e del modello JEPMC-IO2310/JEPMC-IO2330

ntazione esterna 24 Vc.c. (20,4 … 28,8 Vc.c.)

nte nominale 0,5 A

nte di picco 
rata

1 A

nsioni (mm) 120 x 130 x 105 (L x A x P)
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1 Modulo di ingresso analogico 
a 4 canali MECHATROLINK-II 

lo slave MECHATROLINK-II di ingresso analogico 
nali. Il sistema Trajexia alloca automaticamente in base 
ero di unità gli ingressi digitali, che possono essere letti 

ajexia a partire da AIN(0).
gressi e le uscite vengono mappati automaticamente a partire 
N(x) in base al numero di nodo MECHATROLINK-II. Nel caso 
no più unità AN2900, quella con il numero di nodo più basso 
ponde all'intervallo compreso tra AIN(0) e AIN(3), quella con 
ultimo numero di nodo più basso corrisponde all'intervallo 
reso tra AIN(4) e AIN(7).
re viene aggiornato ad ogni tempo di scansione del 
azionamento.
dicatori LED
escrizione del modulo (AN2900)
ori di montaggio del modulo (per viti M4) per il fissaggio 
ella parte posteriore
ori di montaggio del modulo (per viti M4) per il fissaggio 
ella parte inferiore
opriterminali
rminale estraibile
rminali del connettore esterno (M3, a croce)

tichetta del segnale
iti per il montaggio della morsettiera (due viti M3.5)
onnettore MECHATROLINK-II
operchio frontale
IP switch

J

L

K

I

H
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rizione del connettore
tori LED 

oni del DIP switch 
 switch è costituito da otto pin, numerati da 1 a 8, come 
ato nella figura. Per attivare un pin, portarlo in posizione 
iore.
 tabella riportata di seguito viene descritta la funzione 
scuno switch.
 pin tranne il settimo diventano effettivi quando viene 
icato uno switch.

 
tore

Colore 
indicatore

Significato quando acceso o lampeggiante

Verde Acceso Il modulo funziona correttamente.

Lampeggiante Il cavo di trasmissione è scollegato 
oppure il modulo è in attesa 
di comunicare con il master.

Verde Acceso Invio di dati.

Verde Acceso Ricezione di dati.

Rosso Acceso Si è verificato un errore 
di comunicazione.

Rosso Acceso Errore nell'impostazione
di offset/guadagno.

Lampeggiante Errore di autodiagnostica.

 CH4 Verde Acceso Ciascun LED indica che l'ingresso 
per quel canale non è compreso 
nell'intervallo.
Gli ingressi fuori dall'intervallo sono:
+10,02 V < Segnale di ingresso 
del canale
Segnale di ingresso del canale
< –10,02 V
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tazioni dell'indirizzo del modulo slave
entono di impostare l'indirizzo del modulo slave con i pin da 
sul DIP switch nella parte anteriore del modulo di I/O distribuito.
re la tabella riportata di seguito e impostare gli indirizzi del 
lo slave come richiesto.

° Impostazione Funzione

on Consentono di impostare l'indirizzo del modulo slave dei pin 
1 … 5. Per ulteriori informazioni, vedere la tabella riportata 
di seguito.

off

on Trasmissione dati a 32 byte (MECHATROLINK-II).

on Il filtro software (la media è 5 volte) è impostato su “Abilitato”.

off Il filtro software è impostato su “Disabilitato”.

on Consente di impostare la velocità di trasmissione su 10 Mbps.

° Indirizzo modulo slave

2 3 4 5

0 0 0 0 Non utilizzato

0 0 0 0 1

1 0 0 0 2

1 0 0 0 3

0 1 0 0 4

0 1 0 0 5

1 1 0 0 6

1 1 0 0 7

0 0 1 0 8

0 0 1 0 9

1 0 1 0 10

1 0 1 0 11

0 1 1 0 12
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0 1 1 0 13

1 1 1 0 14

1 1 1 0 15

0 0 0 1 16

0 0 0 1 17

1 0 0 1 18

1 0 0 1 19

0 1 0 1 20

0 1 0 1 21

1 1 0 1 22

1 1 0 1 23

0 0 1 1 24

0 0 1 1 25

1 0 1 1 26

1 0 1 1 27

0 1 1 1 28

0 1 1 1 29

1 1 1 1 30

1 1 1 1 Non utilizzato

° Indirizzo modulo slave

2 3 4 5
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tteristiche 
tabella riportata di seguito sono elencate le caratteristiche relative 
restazioni del modulo di ingresso analogico (±10 V, 4 CH).

Caratteristiche

Modulo di ingresso analogico (–10 ... +10 V, 4 CH)

rizione del modello AN2900

e del modello JEPMC-AN2900

allo dei segnali in ingresso –10 ... 10 V

ssi speciali Nessuno

ro di canali di ingresso 4 canali, isolati come un gruppo

enza di ingresso 1 MΩ min.

ccarico massimo consentito –20 … 20 V

zione digitale 16 bit

ato dei dati Binario (complemento a 2) –32.000 … 32.000

±0,5% F.S. (a 25ºC)
±1% F.S. (da 0 a 60ºC)

o di ritardo dell'ingresso 4 ms max.

allo di campionamento I dati di ingresso vengono aggiornati a ogni ciclo 
di comunicazione

teristiche del filtro di ingresso Filtro software

ro di canali assegnati 5 canali/modulo

oni di manutenzione/diagnostica Timer Watchdog

gamenti esterni Morsettiera rimovibile con 23 terminali a vite M3
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 figura è illustrata la configurazione del circuito per il modulo 
resso analogico.

–

–

–1

–1

S

S

S

S

Caratteristiche

ento 
rcuito 
resso

Metodo di 
isolamento

Fotoaccoppiatore
(assenza di isolamento tra i canali di ingresso)

Rigidità 
dielettrica

1.500 Vc.a. per 1 minuto tra i terminali 
di ingresso e i circuiti interni

Resistenza 
di isolamento

100 MΩ min. a 500 Vc.c. tra 
i terminali di ingresso e i circuiti interni 
(a temperatura e umidità ambiente)

ntazione esterna Alimentazione esterna principale:
24 Vc.c. (20,4 … 26,4 Vc.c.), 
120 mA massimo

ssamento Con alcune posizioni di montaggio, 
la temperatura massima dell'ambiente 
di funzionamento è limitata

 di riscaldamento 
imo

2,88 W

uzione a caldo Morsettiera: non consentita
Connettore di comunicazione: consentita

Circa 300 g

nsioni (mm) 161 x 44 x 79 (L x A x P)
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2 Modulo di uscita analogica a 2 canali 
MECHATROLINK-II 

lo slave MECHATROLINK-II di uscita analogica a 2 canali. 
ema Trajexia alloca automaticamente in base al numero 
tà l'uscita analogica, che può essere letta da Trajexia 
tire da AOUT(0).
gressi e le uscite vengono mappati automaticamente a partire 

UT(x) in base al numero di nodo MECHATROLINK-II. Nel 
esistano più unità AN2910, quella con il numero di nodo più 
 corrisponde all'intervallo compreso tra AOUT(0) e AOUT(1), 
 con il penultimo numero di nodo più basso corrisponde 

ervallo compreso tra AOUT(3) e AOUT(4).
re viene aggiornato ad ogni SERVO_PERIOD.
dicatori LED
escrizione del modulo (AN2910)
ori di montaggio del modulo (per viti M4) per il fissaggio 
ella parte posteriore
ori di montaggio del modulo (per viti M4) per il fissaggio 
ella parte inferiore
opriterminali
rminale estraibile
rminali del connettore esterno (M3, a croce)

tichetta del segnale
iti per il montaggio della morsettiera (due viti M3.5)
onnettore MECHATROLINK-II
operchio frontale
IP switch

J

L

K

I

H

G
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rizione del connettore
tori LED 

oni del DIP switch 
 switch è costituito da otto pin, numerati da 1 a 8, come 
ato nel diagramma seguente. Per attivare un pin, portarlo 
izione superiore.

ostazione di ciascun pin diventa effettiva non appena 
switch viene modificato.

 tabella riportata di seguito sono elencate le funzioni 
orrispondono alle impostazioni di ciascun pin.

 
tore

Colore 
indicatore

Significato quando acceso o lampeggiante

Verde Acceso Il modulo funziona correttamente.

Lampeggiante Il cavo di trasmissione è scollegato 
oppure il modulo è in attesa 
di comunicare con il master.

Verde Acceso Invio di dati.

Verde Acceso Ricezione di dati.

Rosso Acceso Si è verificato un errore 
di comunicazione.

Rosso Acceso Errore nell'impostazione
di offset/guadagno.

Lampeggiante Errore di autodiagnostica.
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tazioni dell'indirizzo del modulo slave
entono di impostare l'indirizzo del modulo slave mediante 
a 1 a 5 del DIP switch presente nella parte anteriore del 
lo di I/O distribuito.
re la tabella riportata di seguito e impostare gli indirizzi del 
lo slave come richiesto.

Impostazione Funzione

on Consentono di impostare l'indirizzo del modulo 
slave dei pin da 1 a 5. Per ulteriori informazioni, 
vedere la tabella riportata di seguito.

off

on Trasmissione dati a 32 byte (MECHATROLINK-II).

on Quando la comunicazione si interrompe, l'uscita viene 
impostata su “dati immediatamente prima dell'arresto”.

off Quando la comunicazione si interrompe, l'uscita viene 
impostata su “0”.

on Consente di impostare la velocità di trasmissione 
su 10 Mbps.

Indirizzo modulo slave

2 3 4 5

0 0 0 0 Non utilizzato

0 0 0 0 1

1 0 0 0 2

1 0 0 0 3

0 1 0 0 4

0 1 0 0 5

1 1 0 0 6

1 1 0 0 7

0 0 1 0 8

0 0 1 0 9

1 0 1 0 10

1 0 1 0 11
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0 1 1 0 12

0 1 1 0 13

1 1 1 0 14

1 1 1 0 15

0 0 0 1 16

0 0 0 1 17

1 0 0 1 18

1 0 0 1 19

0 1 0 1 20

0 1 0 1 21

1 1 0 1 22

1 1 0 1 23

0 0 1 1 24

0 0 1 1 25

1 0 1 1 26

1 0 1 1 27

0 1 1 1 28

0 1 1 1 29

1 1 1 1 30

1 1 1 1 Non utilizzato

Indirizzo modulo slave

2 3 4 5
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tteristiche 
tabella riportata di seguito sono elencate le caratteristiche 
e alle prestazioni del modulo di uscita analogica (±10 V, 2 CH).

 figura è illustrata la configurazione del circuito per il modulo 
ita analogica.

D

Caratteristiche

Modulo di uscita analogica (–10 … +10 V, 2 CH)

rizione del modello AN2910

e del modello JEPMC-AN2910

allo dei segnali 
resso

–10 … 10 V

ro di canali di uscita 2 canali

nte di carico 
ima consentita

±5 mA (2 kΩ)

zione digitale 16 bit

ato dei dati Binario (complemento a 2) –32.000 … 32.000

±0,2% F.S. (a 25ºC)
±0,5% F.S. (da 0 a 60ºC)

o di ritardo dell'uscita 1 ms

ro di canali assegnati 2 canali/modulo

oni di manutenzione/
ostica

Timer Watchdog

dell'uscita all'arresto 
odulo master

Modalità selezionata con il DIP switch (SW7):
SW7 off: cancellazione delle uscite (output a 0 V)
SW7 on: mantenimento dello stato precedente 
dell'uscita

gamenti esterni Morsettiera rimovibile con terminali a vite M3
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3 Ripetitore MECHATROLINK-II

C-REP2000 è un ripetitore MECHATROLINK-II che consente 
endere l'indirizzamento e il numero massimo di dispositivi 
ATROLINK-II possibili nella rete MECHATROLINK-II.

ento 
rcuito 
ita

Isolamento Fotoaccoppiatore
(assenza di isolamento tra i canali)

Rigidità 
dielettrica

1.500 Vc.a. per 1 minuto tra i terminali 
di uscita e i circuiti interni

Resistenza 
di isolamento

100 MΩ min. a 500 Vc.c. tra 
i terminali di ingresso e i circuiti interni 
(a temperatura e umidità ambiente)

ntazione esterna Alimentazione esterna principale:
24 Vc.c. (20,4 … 26,4 Vc.c.), 120 mA massimo

ssamento Con alcune posizioni di montaggio, 
la temperatura massima dell'ambiente 
di f nzionamento è limitata

 di riscaldamento 
imo

2,88 W

uzione a caldo Morsettiera: non consentita
Connettore di comunicazione: consentita

Circa 300 g

nsioni (mm) 161 x 44 x 79 (L x A x P)

Caratteristiche
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atori LED

ettori MECHATROLINK-II
are un connettore MECHATROLINK-II (CN1 o CN2) per 
are il ripetitore al lato master della rete, ovvero alla parte 

 è presente il modulo TJ1-ML__. Utilizzare l'altro connettore 
llegare il ripetitore all'estensione di rete.

mbi i connettori dispongono di un terminatore incorporato. 

ettore di alimentazione
gare una fonte di alimentazione esterna a 24 Vc.c. 
nettore di alimentazione (CN3).

inale/LED Etichetta Descrizione

TX1 Indicatore di comunicazione CN1

TX2 Indicatore di comunicazione CN2

POWER Indicatore di alimentazione

SW DIP switch

CN1 e CN2 Connettori MECHATROLINK-II

CN3 Connettore di alimentazione

Descrizione

ER Acceso: alimentazione attiva
Spento: mancanza di alimentazione

Acceso: comunicazione mediante CN1
Spento: comunicazione mediante CN1 assente

Acceso: comunicazione mediante CN2
Spento: comunicazione mediante CN2 assente
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 tabella riportata di seguito viene descritto il layout dei pin del 
ttore di alimentazione.

stazioni del DIP switch (SW)
 switch è per utilizzo futuro. Impostare tutti i pin su OFF.

igurazione del sistema
ero massimo di dispositivi MECHATROLINK-II che è possibile 
are in una rete MECHATROLINK-II con un ripetitore 
rminato dalla lunghezza del cavo MECHATROLINK-II.

ero totale di dispositivi MECHATROLINK-II è determinato 
1-ML__:
J1-ML04 può avere fino a 4 dispositivi MECHATROLINK-II.
J1-ML16 può avere fino a 16 dispositivi MECHATROLINK-II.

nare l'ultimo dispositivo MECHATROLINK-II 
n terminatore MECHATROLINK-II (A).

Segnale Descrizione

FG Messa a terra dell'involucro

0 V Ingresso 0 Vc.c.

+24 V Ingresso 24 Vc.c.

 di rete MECHATROLINK-II
Lunghezza del cavo

Numero massimo di
dispositivi MECHATROLINK-II1

Il ripetitore stesso è incluso nel numero massimo di dispositivi 
MECHATROLINK-II.

aster (B) 30 m max. 16

50 m max. 15

sione (C) 30 m max. 16

50 m max. 15
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TJ1-PRT
Introduzione

RT è un'interfaccia tra il sistema Trajexia e una rete PROFIBUS.
RT presenta i seguenti componenti visibili.

Descrizione dei LED

onente Descrizione

LED

Selettori del numero di nodo

Connettore PROFIBUS

etta Stato Descrizione
Spento Test di avvio non riuscito. L'unità non è operativa.

Funzionamento interrotto. Errore fatale.

Acceso Test di avvio completato. Funzionamento normale.

Spento Funzionamento normale.

Lampeggiante Errore all'avvio.

Acceso Errore fatale nel programma.
Errore durante la lettura o scrittura 
del registro degli errori.

Spento Funzionamento normale.

Lampeggiante Dimensioni di I/O non configurate.

Acceso Rilevato errore nella comunicazione 
con l'unità di controllo.
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Selettori del numero di nodo
sibile utilizzare i selettori del numero di nodo per assegnare 
dulo TJ1-PRT un numero di nodo che consenta di identificare 
RT nella rete PROFIBUS.
ttore del numero di nodo superiore consente di impostare le 
e del numero di nodo, mentre quello inferiore imposta le unità. 
rvallo di valori disponibili per entrambi i selettori è compreso tra 
 Per impostare un selettore su n, ruotare la freccia in modo che 
all'etichetta n. Vedere il capitolo sui protocolli di comunicazione 
anuale di programmazione.

Collegamenti di TJ1-PRT 

Spento Comunicazione di scambio dati PROFIBUS 
assente.

Acceso Lo scambio dati di I/O in PROFIBUS è attivo.

Spento Nessun errore di comunicazione PROFIBUS.

Lampeggiante I valori dei parametri inviati dal modulo master 
PROFIBUS non sono validi. Non è possibile 
effettuare lo scambio dei dati di I/O.

Acceso Nessuna comunicazione PROFIBUS rilevata 
dall'unità.

etta Stato Descrizione

Segnale Descrizione

Shield Collegato al guscio metallico

N/D N/D

Linea B Segnale dati

RTS Segnale di controllo della direzione per i ripetitori

DGND Dati a 0 Volt

VP Uscita di alimentazione per la terminazione, 5 V, 
10 mA

N/D N/D

Linea A Segnale dati

N/D N/D
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Caratteristiche di TJ1-PRT 

Contenuto della confezione di TJ1-PRT

zione di TJ1-PRT:
truzioni di sicurezza.
J1-PRT.
tichetta di protezione attaccata alla superficie superiore del modulo.

Caratteristiche

ntazione 5 Vc.c. (fornita da TJ1-MC__)

bimento 0,8 W

bimento 
rente

150 mA a 5 Vc.c.

 approssimativo 100 g

teristiche 
che

Conforme allo standard PROFIBUS-DP EN50170 
(DP-V0)

ettore 
unicazione

1 connettore slave PROFIBUS-DP

ità di trasmissione 9,6, 19,2, 45,45, 93,75, 187,5, 500, 1.500, 
3.000, 6.000 e 12.000 Kbps

ri di nodo 0 … 99

nsioni di I/O 0 … 120 canali (16 bit), configurabili, 
per entrambe le direzioni

ento galvanico Sì
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TJ1-DRT
Introduzione

RT è un'interfaccia tra il sistema Trajexia e una rete DeviceNet.

Descrizione dei LED 

onente Descrizione

LED

Selettori del numero di nodo

Connettore DeviceNet

etta Stato Descrizione

Spento Test di avvio non riuscito. L'unità non è operativa.
Funzionamento interrotto. Errore fatale.

Acceso Test di avvio completato. Funzionamento 
normale.

Spento Funzionamento normale.

Lampeggiante Errore all'avvio.

Acceso Errore fatale nel programma.
Errore durante la lettura o scrittura 
del registro degli errori.

Spento Funzionamento normale.

Lampeggiante Dimensioni di I/O non configurate.

Acceso Rilevato errore nella comunicazione 
con l'unità di controllo.

Spento Velocità di trasmissione non rilevata 
o verifica della duplicazione degli indirizzi 
di nodo non completata.

Lampeggiante Slave non assegnato a un master DeviceNet.

Acceso Slave in linea e assegnato a un master DeviceNet.
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Selettori del numero di nodo

sibile utilizzare i selettori del numero di nodo per assegnare 
dulo TJ1-DRT un numero di nodo che consenta di identificare 
RT nella rete PROFIBUS.
ttore del numero di nodo superiore consente di impostare le 
e del numero di nodo, mentre quello inferiore imposta le unità. 
rvallo di valori disponibili per entrambi i selettori è compreso 
e 9. Per impostare un selettore su n, ruotare la freccia 
do che punti all'etichetta n. Vedere il capitolo sui protocolli 
unicazione nel Manuale di programmazione.

rvallo dei numeri di nodo di DeviceNet è compreso tra 0 e 63. 
ediante il selettore si seleziona un numero di nodo non 
reso in questo intervallo, ciò corrisponde a selezionare 
ero di nodo impostato dal software. I nodi che consentono 
ostazioni del software sono quelli compresi tra 64 e 99.

Spento Nessun errore di rete rilevato.

Lampeggiante Rilevato il timeout del collegamento di I/O 
per il master DeviceNet.

Acceso Rilevato un altro dispositivo con lo stesso numero 
di nodo oppure rilevato un errore di rete grave.

etta Stato Descrizione
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Collegamenti di TJ1-DRT 

Segnale Descrizione

V– Ingresso dell'alimentazione, tensione negativa

CAN-L Linea di comunicazione, basso

DRAIN Schermo

CAN-H Linea di comunicazione, alto

V+ Ingresso dell'alimentazione, tensione positiva
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Caratteristiche di TJ1-DRT 

Contenuto della confezione di TJ1-DRT

zione di TJ1-DRT:
truzioni di sicurezza.
J1-DRT.
onnettore DeviceNet.
tichetta di protezione attaccata alla superficie superiore del modulo.

Caratteristiche

ntazione 5 Vc.c. (fornita da TJ1-MC__)

bimento 120 mA a 5 Vc.c.

ntazione di rete 24 Vc.c.

bimento 
rente massimo

15 mA a 24 Vc.c.

azione 0,6 W

 approssimativo 100 g

teristiche elettriche Conforme allo standard DeviceNet dell'edizione CIP 1

ettore 
unicazione

1 connettore slave DeviceNet

ità di trasmissione 125, 250 e 500 Kbps, rilevata automaticamente

ri di nodo 0 … 63

nsioni di I/O 0 … 32 canali (16 bit), configurabili, 
per entrambe le direzioni

ento galvanico Sì
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TJ1-FL02

Introduzione

L02 è un modulo di controllo analogico che controlla fino 
 assi A e B nelle seguenti modalità:
elocità di riferimento analogica con retroazione dell'encoder.
gresso dell'encoder incrementale o assoluto.
scita a impulsi.

vio, TJ1-MC__ assegna il modulo TJ1-FL02 ai primi due 
iberi presenti nella sequenza. Quando sono collegati più 
li TJ1-FL02, questi vengono assegnati alla sequenza 
duli da 0 a 6. Gli assi MECHATROLINK assegnati 
iante i selettori di azionamento) non saranno modificati. 
C__ assegna quindi il successivo asse libero.
L02 presenta i seguenti componenti visibili.

AVVERTENZA 
Avviare il sistema solo dopo aver verificato che gli assi 
sono presenti e sono del tipo corretto.
Il numero degli assi flessibili cambia se durante l'avvio 
si verificano errori di rete MECHATROLINK-II oppure 
se la configurazione di rete MECHATROLINK-II viene 
modificata.

onente Descrizione

LED

Connettore a 15 pin

Connettore a 18 pin
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Descrizione dei LED 

zione dei LED è definita dal parametro AXIS_DISPLAY. Per ulteriori 
azioni su AXIS_PARAMETER, vedere il Manuale di programmazione.

Etichetta Stato Parametro AXIS_DISPLAY

0 1 2 3

run Acceso TJ1-MC__ riconosce il modulo TJ1-FL02

A EN Acceso Asse abilitato

Lampeggiante Errore asse

Spento Asse disabilitato

A 0 Acceso REG 0 AUX OUT 0 Encoder A

A 1 Acceso REG 1 Encoder Z OUT 1 Encoder B

B EN Acceso Asse abilitato

Lampeggiante Errore asse

Spento Asse disabilitato

B 0 Acceso REG 0 AUX OUT 0 Encoder A

B 1 Acceso REG 1 Encoder Z OUT 1 Encoder B
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Collegamenti di TJ1-FL02 

ali del connettore a 15 pin dipendono dal tipo di interfaccia 
ionato.

ettore a 15 pin

Asse Ingresso 
encoder

Uscita 
encoder

Uscita 
passo-
passo

SSI/
EnDat

Tamagawa

A A+ A+ Step+ Clock+

A A– A– Step– Clock–

A B+ B+ Dir+

A B– B– Dir–

GND GND GND GND GND

A Z+ Enable+ Dati+ SD+

A Z– Enable– Dati– SD–

B Z+ Enable+ Enable+ Dati+ SD+

B Z– Enable– Enable– Dati– SD–

Uscita 
+5 V

Non 
utilizzare

Non 
utilizzare

Non 
utilizzare

Non 
utilizzare

B A+ A+ Step+ Clock+

B A– A– Step– Clock–

B B+ B+ Dir+

B B– B– Dir–

GND GND GND GND GND
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ettore a 18 pin

Asse Segnale Pin Asse Segnale Descrizione

A Vout 2 B Vout Uscita analogica

A 0 V 4 B 0 V Riferimento 
di 0 V per Vout

Wdog– 6 Wdog+ Abilita i contatti a relè

A Reg 0 8 B Reg 0 Ingressi di registrazione 
a 24 V

A Reg 1 10 B Reg 1 Ingressi di registrazione 
a 24 V

A AUX 12 B AUX Ingressi ausiliari a 24 V

A OUT 0 14 B OUT 0 Uscite dei selettori 
di posizione
(HW_PSWITCH)

A OUT 1 16 B OUT 1 Uscite ausiliarie OUT1

I/O 0 V 
Comune

18 I/O +24 V Ingresso 
dell'alimentazione 
a 24 V per le uscite
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ssi digitali
 tabella e nella figura riportate di seguito sono elencate 
cifiche degli ingressi digitali.

o di risposta dell'ingresso (registrazione):
nza filtro di protezione dalle interferenze: 0,5µs max.
n filtro di protezione dalle interferenze: 3,5µs max.

A
e

Caratteristiche

PNP

one massima 24 Vc.c. + 10%

nte di ingresso 8 mA a 24 Vc.c.

one di attivazione 18,5 Vc.c. min.

one 
attivazione

5 Vc.c. max.

Nota
In caso di registrazione non corretta a causa di interferenze 
o soglie basse, è possibile abilitare un filtro digitale 
di protezione dalle interferenze con il comando REGIST. 
Vedere i comandi BASIC nel Manuale di programmazione.

Nota
Sono consentiti fino a 4 ingressi contemporaneamente.
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te digitali
 tabella e nella figura riportate di seguito sono elencate 
cifiche delle uscite digitali.

o di risposta dell'uscita (PSwitch):
40 µs max.

te analogiche
 tabella e nella figura riportate di seguito sono elencate 
cifiche delle uscite analogiche.

Caratteristiche

PNP

one massima 24 Vc.c. + 10%

nte erogabile 100 mA per uscita (400 mA per un gruppo di 4)

one massima 24 Vc.c. + 10%

zione Sovracorrente, temperatura oltre i limiti e un fusibile 
da 2 A sul Comune

Caratteristiche

one di uscita –10 … +10 V

zione 16 bit

enza di uscita 100 Ω

enza di carico 10 k Ω min.
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ENA0– / 
...

TJ1-FL02

2

3

4

6

7

10

5,15

Voce

Tipo

Livello

Imped

Imped

Termi
mento hardware

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

 Wdog
 tabella e nella figura riportate di seguito sono elencate 
cifiche del relè Wdog.

faccia encoder
 tabella e nella figura riportate di seguito sono elencate 
cifiche dell'interfaccia encoder.

Caratteristiche

Relè statico (SSR)

nte erogabile 50 mA

tenza 
vazione

25 Ω max.

one massima 24 Vc.c. + 10%

Caratteristiche

Encoder incrementale a differenziale di fase

 segnale Standard EIA RS-422- A (line driver)

enza di ingresso 48 kΩ min.

enza di carico 220 Ω min.

nazione Nessuno
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pio di collegamento 
mpio mostra i collegamenti del modulo TJ1-FL02 a un inverter 
r il controllo della posizione. 
oder del motore deve essere collegato all'interfaccia encoder 
2) dell'inverter (connettore TA1). Il segnale dell'encoder viene 
to nel connettore TA2 di PG-X2.

uare i collegamenti del connettore a 18 pin del modulo 
L02 alla morsettiera dell'inverter F7 come indicato di seguito. 

o per i pin 1 e 3 deve essere a doppini intrecciati schermato.
 per i pin 5 e 6 sono due fili singoli.

uare i collegamenti del connettore a 15 pin del modulo 
L02 alla scheda opzionale PG-X2 dell'inverter F7 come 
to di seguito.

L02
ro pin

Inverter F7
TA1

Segnale Descrizione

A1 Vout Uscita analogica
AC 0 V Riferimento di 0 V per Vout
S1 Wdog– Abilita i contatti a relè
SP Wdog+ Abilita i contatti a relè

L02
ro pin

Inverter F7
TA2

Segnale Descrizione

1 A+ Fase A+ dell'ingresso del monitoraggio 
a impulsi

2 A– Fase A– dell'ingresso del monitoraggio 
a impulsi

3 B+ Fase B+ dell'ingresso del monitoraggio 
a impulsi

4 B– Fase B– dell'ingresso del monitoraggio 
a impulsi

7 GND GND isolato del circuito dell'unità di controllo

Nota
I cavi sono a doppini intrecciati (A+, A– e B+, B–) 
e schermati con la schermatura collegata al guscio 
del connettore a 15 pin del modulo TJ1-FL02.
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Caratteristiche di TJ1-FL02 

Caratteristiche

ntazione 5 Vc.c. e 24 Vc.c. (fornita da TJ1-MC__)

bimento totale 3,35 W

bimento di corrente 190 mA a 5 Vc.c. e 100 mA a 24 Vc.c.

 approssimativo 110 g

ento galvanico • Interfaccia encoder
• Uscite analogiche
• Interfaccia digitale

ntazione in uscita 5 Vc.c., 150 mA max.

ro di assi 2

o di controllo • Uscita analogica +/–10 V in anello chiuso
• Uscita del treno di impulsi in anello aperto

azione su posizione/velocità 
ncoder

Incrementale e assoluto

ortati gli standard per encoder 
uto

• SSI 200 kHz
• EnDat 1 MHz
• Tamagawa

enza massima di ingresso 
er

6 MHz

enza massima encoder/uscita 
o di impulsi

2 MHz

ezza massima del cavo • SSI 200 kHz, 100 m
• EnDat 1 MHz, 40 m
• Tamagawa, 50 m
• Ingresso encoder, 100 m
• Uscita encoder/passo passo, 100 m

siliari • Due ingressi di registrazione rapida per asse
• Due ingressi impostabili
• Due uscite dei selettori di posizione hardware
• Un'uscita di abilitazione
• Due uscite impostabili

Nota
L'alimentazione 5 Vc
entrambi gli assi son
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Encoder incrementale

coder incrementale presenta la seguente definizione di fase:
na fase avanzata A per la rotazione in avanti.
na fase avanzata B per la rotazione indietro.

orando la relativa fase dei due segnali, la direzione 
zione è facilmente rilevabile. Se il segnale A prevale sul 
le B, il movimento è in senso orario e il valore del contatore 
nta. Se il canale B prevale sul canale A, il movimento 
enso antiorario e il valore del contatore diminuisce.
ggior parte degli encoder rotativi dispone anche di un 
re marker Z, che costituisce un impulso di riferimento 

erno di ciascuna rotazione. Con questi tre segnali, è possibile 
minare la direzione, la velocità e la posizione relativa.

sso dell'encoder
orto degli impulsi di TJ1-MC__ è 1: ciascun margine 

ncoder (ovvero un margine di impulso per la fase A o B) 
ale a un conteggio interno.
 figura sono illustrate la fase A (A), la fase B (B) e il numero 
teggi (C) per la rotazione in avanti o senso orario (D) e per 
zione indietro o senso antiorario (E).
ali A, B e Z appaiono fisicamente come A+ e A–, B+ e B–, 

Z– e come segnali di differenziale negli ingressi con cavo 
pini intrecciati. Ciò assicura che le interferenze della 
lità comune vengano rifiutate.
do si utilizza un encoder di altri produttori, verificare 
amente nelle specifiche dell'encoder la fase di avanzamento. 
definizione della fase è diversa da quella delle apparecchiature 
ON standard, invertire il cablaggio della fase B tra l'unità 
C__ e l'encoder.

Il modulo TJ1-FL02 non dispone di una terminazione 
interna. In caso di lunghe distanze o comunicazione 
disturbata, aggiungere una terminazione esterna al 
modulo TJ1-FL02.
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 tabella riportata di seguito e nella figura viene illustrato 
empio di collegamento dell'encoder OMRON E6B2-CWZ1Z 
dulo TJ1-FL02.

ta dell'encoder
ulo TJ1-FL02 è in grado di generare impulsi come quelli di 
coder. Per ciascun conteggio interno (C), TJ1-FL02 produce 
rgine dell'encoder per la fase A (A) o per la fase B (B).

der TJ1-FL02

ale Colore del cavo Pin Segnale

Nero 1 A+

Nero/rosso 2 A–

Bianco 3 B+

Bianco/rosso 4 B–

Arancione 6 Z+

Arancione/rosso 7 Z–

OM) Blu 5 GND

c. Marrone 10 +5 V
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Encoder assoluto

ynchronous Serial Interface, interfaccia seriale sincrona) 
istema digitale per il trasferimento dei dati in forma seriale 
'interfaccia seriale più comunemente utilizzata tra sensori 
uti e unità di controllo. SSI utilizza un treno di impulsi 
niente dall'unità di controllo per effettuare il clock out 
ti provenienti dal sensore.

rfaccia SSI del modulo TJ1-FL02 accetta valori assoluti da 
coder quando i dati sono in formato codice Gray o binario 
a risoluzione è uguale o inferiore a 24 bit. Il numero di bit, 
di il numero di impulsi di clock inviati dall'encoder in ciascun 
, può essere programmato utilizzando il comando BASIC 
DER_BITS = n.

olta inizializzato il modulo TJ1-FL02 con il comando 
DER_BITS, TJ1-FL02 invia continuamente all'encoder 

si di clock in frame di n+2 impulsi, dove n è il conteggio 
impostato. La velocità di clock è fissa a 200 kHz. L'intervallo 
ck tra i frame è 32 µs. La lunghezza massima risultante 
cavo presente tra l'unità di controllo e il sensore è di 200 m.
da della figura:

chema di temporizzazione
equenza di clock
lock
ati
SB (Most Significant Bit, bit più significativo)
SB (Least Significant Bit, bit meno significativo)
rame di clock

do nell'unità TJ1-MC__ viene calcolato il clock dei dati, 
re della posizione viene interpretato per produrre un valore 
POS e un errore di posizione, che viene utilizzato per 
ere l'anello di controllo. 

gamenti per SSI sono i seguenti. 

ale encoder Asse A Asse B
6 8
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 tabella riportata di seguito e nella figura viene illustrato 
empio di collegamento dell'encoder Stegmann ATM 60-A 
dulo TJ1-FL02.

t
sibile configurare il modulo TJ1-FL02 per l'interfacciamento 
 con gli encoder assoluti EnDat, che rispondono su 

erfaccia seriale RS485 dedicata con segnale di Clock 
i a 1 MHz quando l'unità di controllo richiede la loro posizione. 
do si imposta la modalità dell'encoder, l'asse trasmette 
coder una richiesta di informazioni su un ciclo fisso di 250 µs. 
gamenti per EnDat sono i seguenti. 

7 9

K+ 1 11

K– 2 12

5/15 5/15

ale encoder Asse A Asse B

Il modulo TJ1-FL02 non dispone di una terminazione 
interna. In caso di lunghe distanze o comunicazione 
disturbata, aggiungere una terminazione esterna 
al modulo TJ1-FL02.

der TJ1-FL02
Segnale Colore del cavo Pin Segnale
DATI+ Bianco 6 DATI+

DATI– Marrone 7 DATI–

CLOCK+ Giallo 1 CLOCK+

CLOCK– Lilla 2 CLOCK–

GND Blu 5 GND

Us Rosso Vedere nota1

Utilizzare un'alimentazione esterna
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 tabella riportata di seguito e nella figura viene illustrato 
empio di collegamento dell'encoder Heidenhain ROC 425 
5XS08-C4 al modulo TJ1-FL02.

gawa
ulo TJ1-FL02 è in grado di effettuare l'interfacciamento 
 con gli encoder assoluti Tamagawa “SmartAbs”, 

spondono su un'interfaccia seriale RS485 dedicata 
 MHz quando l'unità di controllo richiede la loro posizione. 

le encoder Asse A Asse B
6 8

7 9

K 1 11

K 2 12

5/15 5/15

Il modulo TJ1-FL02 non dispone di una terminazione 
interna. In caso di lunghe distanze o comunicazione 
disturbata, aggiungere una terminazione esterna 
al modulo TJ1-FL02.

er TJ1-FL02
Segnale Colore 

del cavo
Pin Segnale

DATI Grigio 6 DATI

/DATI Rosa 7 /DATI

CLOCK Viola 1 CLOCK

/CLOCK Giallo 2 /CLOCK

GND Bianco/Verde 5 GND

0 V Bianco Vedere nota1

Utilizzare un'alimentazione esterna

Up Blu
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do si imposta la modalità dell'encoder, l'asse 
ette all'encoder una richiesta di informazioni su un 
fisso di 250 µs. I dati restituiti sono disponibili in BASIC 
ossibile utilizzarli per l'azionamento di un servomotore.

 figura, A indica il lato dell'encoder, mentre B indica 
di ricezione.
gamenti per Tamagawa sono i seguenti. 

 tabella riportata di seguito e nella figura viene 
ato un esempio di collegamento dell'encoder 
gawa TS5667N420 al modulo TJ1-FL02.

1 kΩ

220 kΩ

1 kΩ

5 V

DE

AMD485

A
ale encoder Asse A Asse B

6 8

7 9

5/15 5/15

Il modulo TJ1-FL02 non dispone di una terminazione 
interna. In caso di lunghe distanze o comunicazione 
disturbata, aggiungere una terminazione esterna al 
modulo TJ1-FL02.

der TJ1-FL02
ale Colore del cavo Pin Segnale

Blu 6 SD

Blu/Nero 7 /SD

Nero 5 GND

Rosso Vedere nota1

Utilizzare un'alimentazione esterna
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Passo-passo

ulo TJ1-FL02 è in grado di generare impulsi per 
namento di un amplificatore esterno di motore passo-
. Con questa interfaccia è possibile utilizzare azionamenti 
oli passi, metà passi e micro passi. Segnali applicabili:

nable
tep
irection

Registrazione

ulo TJ1-FL02 è in grado di salvare in un registro la posizione 
asse quando si verifica un evento, chiamato ingresso di 
razione evento. Sul fronte di salita o discesa di un segnale 
resso, che può essere il marker Z o un ingresso, TJ1-FL02 
ra nell'hardware la posizione di un asse. Tale posizione 
uindi essere utilizzata per correggere possibili errori tra 
izione attuale e quella desiderata. Per impostare 
istrazione dell'evento, utilizzare il comando REGIST.
é la posizione viene registrata nell'hardware, non si verifica 
ware overhead. Ciò elimina la necessità di dover far fronte 
blemi associati alla tempistica.
é gli ingressi di registrazione sono molto veloci, in combinazione 
fronti di salita e di discesa lenti sono soggetti a interferenze. 
vviare a questo problema, è possibile utilizzare un filtro digitale 
tezione dalle interferenze che consente di aumentare il tempo 
osta 0,5 µs ... 3,5 µs.
lteriori informazioni sull'utilizzo degli ingressi di registrazione, 
e il comando REGIST nel Manuale di programmazione 
jexia.

D



Riferi

MANU 154

R
evisione 3.0

3.8.9

Il mod
come
quand
e dive
Le us
i temp
Per u
il com

3.8.1

• Is
• T
• E
• P
• P
mento hardware

ALE DI RIFERIMENTO HARDWARE

Hardware PSWITCH

ulo TJ1-FL02 dispone di 2 uscite che è possibile utilizzare 
selettori di posizione dell'hardware. Tali uscite diventano attive 
o viene raggiunta la posizione misurata dell'asse specificato 
ntano disattive quando viene raggiunta un'altra posizione misurata.
cite sono azionate solamente dall'hardware: ciò significa che 
i di risposta non subiscono ritardi software.

lteriori informazioni sull'utilizzo dei selettori di posizione, vedere 
ando HW_PSWITCH nel Manuale di programmazione di Trajexia.

0 Contenuto della confezione di TJ1-FL02

truzioni di sicurezza.
J1-FL02.
tichetta di protezione attaccata alla superficie superiore del modulo.
arti per un connettore a 15 pin.
arti per un connettore a 18 pin.
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A Differenze tra Sigma-II e Junma
Di seguito sono riportate le differenze tra i motori e i servoazionamenti 
Sigma-II e Junma.
1. Motore

• Il servoazionamento Sigma-II è in grado di controllare 
un'ampia gamma di servomotori, comprendente motori rotativi, 
DD e lineari con differenti encoder, velocità IP, inerzia e altre 
caratteristiche elettriche e meccaniche.

• Junma è in grado di controllare solo motori Junma con 
un encoder incrementale a 13 bit, che presentano bassa 
velocità IP e inerzia media.

2. Intervallo di potenza e tensione
• L'intervallo della potenza di uscita dei servoazionamenti e 

motori Sigma-II è compreso tra 30 W e 15 kW. Le tensioni 
di ingresso dei servoazionamenti e motori Sigma-II sono 200 V 
monofase e 400 V trifase.

• L'intervallo della potenza di uscita dei servoazionamenti 
e motori Junma è compreso tra 100 W e 800 W, mentre 
la tensione di ingresso è 200 V monofase.

3. Circuito di alimentazione
• Sigma-II dispone sempre di un interruttore di ciclo di frenatura 

e la maggior parte dei modelli presenta anche una resistenza 
di frenatura interna. La tensione per i circuiti di alimentazione 
e di controllo viene fornita separatamente.

• Junma non dispone né di interruttore di ciclo di frenatura, 
né di resistenza. La tensione fornita per i circuiti di alimentazione 
e di controllo è la stessa per entrambi.

4. Algoritmo di controllo assi
• Sigma-II dispone di un algoritmo di controllo PID tradizionale, 

che nella maggior parte dei casi richiede regolazioni e modifiche 
appropriate ai parametri. Tali modifiche possono talvolta richiedere 
del tempo, ma riguardano una così ampia gamma di applicazioni 
relative alle caratteristiche meccaniche del sistema, come rapporto 
di inerzia, rigidità e così via, da rappresentare un vantaggio.

• Junma supporta un algoritmo di controllo nuovo e innovativo con 
regolazione automatica che non richiede alcun intervento da parte 
dell'utente. Il vantaggio offerto da questo algoritmo è che la messa 

a punto del sistema è molto veloce e facile, ma la gamma 
di applicazioni interessate è piuttosto limitata, soprattutto per 
quanto riguarda il rapporto di inerzia. I servoazionamenti 
e motori Junma non possono essere utilizzati in applicazioni in 
cui il rapporto di inerzia è maggiore di 1:10, approssimativamente.

5. Modalità di controllo
• Sigma-II può funzionare in tutte e tre le modalità di controllo: 

modalità posizione (ATYPE = 40), modalità velocità (ATYPE = 41) 
e modalità coppia (forza) (ATYPE = 42).

• Junma può funzionare solo in modalità posizione (ATYPE = 40). 
Se si tenta di impostare su un'altra modalità di controllo un asse 
assegnato a un servoazionamento e motore Junma, si verifica 
un allarme.

6. I/O
• Sigma-II dispone di 7 ingressi digitali e 4 uscite digitali. La funzionalità 

di tali I/O è molto flessibile e può essere configurata mediante 
i parametri dei servoazionamenti. Il controllo analogico è possibile 
mediante il modulo TJ1-FL02. È disponibile anche un'uscita per 
encoder ed è possibile effettuare la configurazione di encoder esterni.

• Junma dispone di 4 ingressi digitali e 2 uscite digitali, che non sono 
flessibili ma hanno funzionalità fisse. La configurazione di encoder 
esterni non è possibile.

7. Interfaccia operatore e impostazioni
• I servoazionamenti Sigma-II dispongono di un'interfaccia operatore 

completa, costituita da un display a 4 cifre e 4 pulsanti. È possibile 
utilizzare l'interfaccia per monitorare e modificare i parametri, 
effettuare la regolazione e così via. È inoltre possibile modificare 
i parametri mediante il software CX-Drive o l'invio di comandi 
MECHATROLINK-II da parte di Trajexia.

• Il servoazionamento Junma dispone di un'interfaccia operatore limitata, 
costituita da un display a una cifra che mostra lo stato dell'azionamento 
e gli allarmi. Il monitoraggio e la modifica dei parametri è possibile solo 
mediante un pannello di controllo separato, il software CX-Drive o l'invio 
di comandi MECHATROLINK-II da parte di Trajexia.

Per ulteriori informazioni sulle differenze tra servoazionamenti e motori 
Sigma-II e Junma, vedere i rispettivi manuali.
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Storico delle revisioni
Il suffisso al numero di catalogo stampato sulla copertina del manuale indica il codice di revisione del documento.
/i

Codice 
di revisione

Data Contenuto modificato

01 Agosto 2006 Originale

02 Ottobre 2006 Aggiornamento per DeviceNet

03 Maggio 2007 Aggiornato con TJ1-MC04, TJ1-ML04, i servoazionamenti della serie JUNMA e il ripetitore MECHATROLINK-II.
Aggiornato con i concetti di controllo assi, i principi del servosistema e informazioni dettagliate sugli encoder.
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