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CJ1W-NCLI8L] - NC EtherCAT

Pozisyon kontrol unitesi
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EtherCAT lizerinden ¢oklu eksen noktadan
noktaya pozisyonlama kontrolérii
* 2,4, 8 veya 16 eksenli pozisyon kontrol Uniteleri

* NC_82 modelleri 64'e kadar ek nodu destekler:
invertorler, goériintu sistemleri ve dagitilmis 1/O'lar.

 Lineer ve dairesel interpolasyon.
» Lineer ve sonsuz eksen ydnetimi.

* Programlama dilleri: ladder ve fonksiyon bloklari.
OnayliPLCopenhareketkontrolfonksiyonbloklart.

« Unite bellek isletim verilerinde cesitli isletim sekansi
gerceklestirebilir.

« Unite kurulumu igin CX-Programmer yazilim,
EtherCAT ag yapilandirmasi ve PLC programlama.

Sistem Konfiglirasyonu

. Kisisel bilgisayar
7 7 yazilimi: CX-One
N

CJ Serisi: Pozisyon kontrol Unitesi
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OMmRON

Ozellikler

Pozisyon kontrol iinitesi

Model

CJ1W-NC281] CJIW-NC481 [ CJTW-NC881[CJ1W-NCF81] CJIW-NC482 | CJIW-NC882 | CJIW-NCF82

Siniflandirma

CJ-serisi CPU veri yolu Unitesi

Uygulanabilir PLC'ler

Fonksiyon bloklarini kullanmak igin CJ-serisi V. 3.0 veya uzeri

Olasi lnite say! ayarlari

0-F

PLC basina unite sayisi

Rack basina 10 Unite, toplamda 16 unite (genisletme racklari ile)

Kontrol metodu

EtherCAT komutlari (CoE)

Kontroll servo strtctler

Accurax G5 servo suric, dahili EtherCAT ile

Kontrolli eksenler

2 4 8 16 4+64nod, [8+64nod, |16+ 64 nod,
uzak /0" igin |uzak I/0"" igin |uzak 1/0"" igin

Sanal eksenler

- - - - Fiziksel bir eksen devre digI oldugunda, sanal
eksen olarak ¢alisacaktir.

Nod adres ayari araligi

1ila 2 1ila 4 1ila 8 1ila 16 1-4ve 1-8ve 1-16 ve
17-807 17-8072 17-802

1/0 tahsisleri Ortak isletim bellek alani

CPU veri yolu Unitesi alanina tahsis edilen kelimeler: 25 kelime

Eksen isletim bellek alani

Asagidaki alanlardan birine tahsis edilmistir (kullanici tanimli): CIO, WR, DM veya EM alani.
Tahsis edilen kelime sayisi: Her bir nod icin 43 kelime (2+12 ¢ikis kelimesi, 13+16 giris kelimesi)

Bellek isletimi bellek alanlari

Asagidaki alanlardan birine tahsis edilmistir (kullanici tanimli): CIO, WR, DM veya EM alani
Tahsis edilen kelime sayisi: Her bir gorev icin 7 kelime (3 ¢ikis kelimesi, 4 giris kelimesi)

1/0O hafiza alanlari

- - - - Asagidaki alanlardan birine tahsis edilmistir
(kullanici tanimli): CIO, WR, DM veya EM alani.
Kelime sayisi: Maksimum 1.300 kelime

(640 cikis kelimesi, 640 giris kelimesi,

20 haberlesme durumu kelimesi).

Kontrol komut  |Pozisyon komut araligi

-2.147.483.648 - 2.147.483.647 (komut Uniteleri)

araligi Pozisyon kontrolii igin hiz komut |1 - 2.147.483.647 (komut Uniteleri)
arahgi
Kontrol Pozisyonlandirma fonksiyonlari Hafiza isletimi veya dogrudan isletim
fonksiyonlar Lineer Interpolasyon 2 eksene 4 eksene kadar
kadar

Dairesel interpolasyon

2 eksene kadar

Orijin belirleme

« Orijin arama: belirtilen arama yontemini kullanarak orijini olusturur.

« Mevcut pozisyon 6nayari: orijini olusturmak igin mevcut pozisyonu belirtilen bir pozisyona degistirir.
« Orijin dénlsi: ekseni herhangi bir pozisyondan olusturulan orijine dénd(irdir.

« Mutlak enkoder orijini: mutlak bir enkodere sahip bir servo motoru kullanarak orijini olusturur.

Jogging

Saat yoniunde veya Saat yoninin tersi yonde sabit bir hiz ¢ikisi yapar.

Beslemeyi kes

Eksen hareket ederken harici bir kesinti girisi alindigi zaman ekseni sabit bir miktarda hareket ettirerek
pozisyonlandirma gergeklestirir.

Durdurma fonksiyonlari

Yavaslayarak durdurma ve acil durdurma.

Yardimci Hizlanmalyavaglama egrileri

Yamuk (lineer) bir edri veya bir S-egrisi (hareket eden ortalama) belirler.

fonksiyonlar Tork limiti

Pozisyon kontroll sirasinda tork Ust limitini kisitlar.

Gegersiz kilar

isletim sirasinda belirtilen bir oranda eksen komut hizini gogdaltir. Eksen ayari: % 0,01 - 500

Servo parametre transferi

Servo sirict parametrelerini CPU Unitesindeki ladder programindan okur ve yazar.

izleme fonksiyonu

Servo sirlicliniin komut koordinat pozisyonlarinin, geribildirim pozisyonunun, akim hizinin, torkun, vs. kontrol
durumunu izler.

Yazilim limitleri

Eksen igletimi igin ileri ve geri yazihm limitlerini belirler. Her bir eksen igin belirlenebilir.

Geri tepme kompanzasyonu

Belirlenen bir degere gore mekanik sistemdeki galistirma miktarini dengeler.

Sapma sayaci sifilama

Servo sirlicliniin sapma sayacindaki pozisyon sapmasi 0'a sifirlanabilir (Unite stirimi 1.3 veya uzeri).

master portu

Ogretme Bu islev, mevcut pozisyonu istenilen pozisyona tasidiktan sonra belirtilen bir pozisyon verisine kaydetmek igin
kullanilabilir, 6rn. jogging kullanilarak.
EtherCAT Siirticti Profili CSP modu (CiA402 Siricu Profili), ]CSP, CSV, CST modlari (CiA402 Siriicti Profili) *

Dokunmatik prob fonksiyonu (Kilitteme fonksiyonu ve Tork limit fonksiyonu)

Haberlesme donguisi

250 us, 500 us, 1 msn veya 2 msn, badlanmis olan slave sayisina ve slave 6zelliklerine baglidir.

Haberlesme standardi

IEC 61158 Tip 12

Fiziksel katman

100Base-TX (IEEE802.3)

Konnektor

RJ45 konnektor x 1

Haberlesme Ortami

Kategori 5 veya Uzeri (6nerilen: ¢ift, aliminyum bantli ve korumali kablo)

Haberlesme mesafesi

Nodlar arasindaki mesafe: 100 m maks.

Topoloji Sadece daisy chain.
Programlama  |Standart ladder Dogrudan NC Unitesi hafiza alani Gzerinden
yontemleri Fonksiyon bloklar Standart PLCopen hareket kontrol fonksiyon bloklari kullanilarak —
e O
“lmotion|
—|eentrol|

Dizi fonksiyonlari

Unite CPU'daki ladder programlamasina etki etmeksizin bellek isletim verilerinde gesitli isletim sekanslari
gergeklestirebilir. Strekli pozisyonlandirma ve hiz degisiklikleri igin.

4 gbrev x 500 adim

Uygulanabilir standartlar

cULus ve EC Yonetmeliklerine uyar.

Dahili akim tiketimi

460 mA veya 5 VDC'de daha az

Agirlik

1109

Notlar: *1 64 1/O invertdr ve goriintl sistemi cihazi nodlari igin destek.
*2 Uzak /O slaveleri icin nod adresi 17 - 80 saklanir.
*3 Bu profil Ginite Accurax G5 servo suriicliye baglandiginda kullanilir.
*4 CSV ve CST modlari sadece NC_82 (initesi siirlim 1.3 veya (izeri ile CJ2H-CPU siir. 1.4 veya izeri kombinasyonuyla desteklenir.
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Cihazin Tanitilmasi

CJ1W-NC[8[ ] - pozisyon kontrol iinitesi
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Gostergeler ve Ekran
Unitenin isletim durumunu gosterir.

Unite Numara Switchi
Unitenin tinite numarasini belirler.
CEJUNI
- Ether AT~
EthercaFs
|— EtherCAT Haberlesme Konnektorii
EtherCAT Haberlesme Kablosuna baglanir.
ECAT
RUN
e Gostergeler
By UA EtherCAT haberlesme durumunu gésterir.
&
Ua

Boyutlar

CJ1W-NC[ 18] - pozisyon kontrol {initesi
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Siparis Bilgisi

Pozisyon kontrolorii iinite

isim Model

Pozisyon kontroldr unitesi - EtherCAT - 16 eksen + uzak I/O igin 64 nod CJ1W-NCF82
Pozisyon kontrolér Unitesi - EtherCAT - 8 eksen + uzak /O i¢in 64 nod CJ1W-NC882
Pozisyon kontrolor Unitesi - EtherCAT - 4 eksen + uzak /O igin 64 nod CJ1W-NC482
Pozisyon kontrolor Unitesi - EtherCAT - 16 eksen CJ1W-NCF81
Pozisyon kontroldr Unitesi - EtherCAT - 8 eksen CJ1W-NC881
Pozisyon kontroldr unitesi - EtherCAT - 4 eksen CJ1W-NC481
Pozisyon kontrolér Unitesi - EtherCAT - 2 eksen CJ1W-NC281

EtherCAT iligkili striiculer
Servo sistemi ve frekans invertorii

isim Model
Accurax G5 servo surlicti dahili EtherCAT R88D-KNLII-ECT
MX2 invertor, EtherCAT opsiyon karth Frekans invertoru 3G3MX2-A]

EtherCAT opsiyon karti

3G3AX-MX2-ECT

Not: Ayrintili 6zellikler ve siparis bilgisi icin servo sistem ve frekans invertér kismina bakin

GX-Serisi I/O Bloklari

isim Model
16 NPN giris 24 VDC, 6 mA, 1-kablolu baglanti, genisletilebilir GX-ID1611
16 PNP giris 24 VDC, 6 mA, 1-kablolu baglanti, genisletilebilir GX-ID1621
16 NPN cikis 24 VDC, 500 mA, 1-kablolu baglanti, genisletilebilir GX-0OD1611
16 PNP cikis 24 VDC, 500 mA, 1-kablolu baglanti, genisletilebilir GX-0OD1621
8 giris ve 8 ¢ikis, NPN 24 VDC, 6 mA giris, 500 mA cikis, 1-kablolu baglanti GX-MD1611
8 giris ve 8 ¢ikig, PNP 24 VDC, 6 mA giris, 500 mA gikis, 1-kablolu baglanti GX-MD1621
16 NPN giris 24 VDC, 6 mA, 3-kablolu baglant GX-ID1612
16 PNP giris 24 VDC, 6 mA, 3-kablolu baglanti GX-ID1622
16 NPN cikis 24 VDC, 500 mA, 3-kablolu baglanti GX-OD1612
16 PNP cikis 24 VDC, 500 mA, 3-kablolu baglanti GX-0D1622
8 giris ve 8 ¢ikig, NPN 24 VDC, 6 mA giris, 500 mA ¢ikis, 3-kablolu baglanti GX-MD1612
8 giris ve 8 ¢ikis, PNP 24 VDC, 6 mA giris, 500 mA ¢ikis, 3-kablolu baglanti GX-MD1622
16 role cikisi 250 VAC, 2 A, 1-kablolu baglanti, genisletilebilir GX-OC1601
4 analog giris, akim/gerilim +10V,0-10V,0-5V,1-5V,4-20mA GX-AD0471
2 analog ¢ikis, akim/gerilim +10V,0-10V,0-5V,1-5V,4-20mA GX-DA0271
2 encoder agik kollektor girisi 500 kHz Acik kollektor girisi GX-EC0211
2 encoder hat sirlcu girisi 4 MHz line-driver girisi GX-EC0241
Not: Ayrintili 6zellikler ve siparis bilgisi icin Otomasyon sistemleri kataloguna bakin
Goriintii sistemi
isim Ozellik Model
EtherCAT arabirimine sahip gorinti sistemi NPN FZM1-350-ECT
PNP FZM1-355-ECT

Not: Ayrintili 6zellikler ve siparis bilgisi icin goris sistemi belgelerine bakin.

Bilgisayar yazilimi

Ozellikler

Model

CX-One siiriim 4 veya daha yiksek

CX-One

CX-Programmer suriim 9.12 veya uzeri

CX-Programmer

BURADA GOSTERILEN TUM BOYUTLAR MILIMETRE CINSINDENDIR.
Milimetreyi in¢’e cevirmek icin 0,03937 ile carpin. Grami ons’a cevirmek icin 0,03527 ile carpin.

Kat. No. I78E-TR-01

Uriinlerin siirekli olarak gelistirimesi sebebiyle, bu kitapgikta belirtilen 6zellikler haber verilmeksizin degistirilebilir.
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