INOVANCE

Controleur de mouvement AM600

Controleur haute performance avec interface EtherCAT et fonctionnalité PLC

- Peut étre facilement étendu pour
correspondre aux exigences du client

- Capable de contrdler jusqu'a 32 axes

- Bibliotheque PLCopen disponible
pour la fonctionnalité de commande
de mouvement

- Environnement de programmation
InoProShop (IEC 61131-3)
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Vue d'ensemble du matériel AM600 INOVANCE

Controleur de mouvement centralisé et PLC

Performances

PLC haut de gamme
(+3 axes a impulsion linéaire et circulaire, E Cam)

Utilisation générale

Hau-XP

ffffffffffffffffffffffffffffffff ' Utilisation générale PLC + HMI
(+ commande a impulsion de base)

Intégré avec
affichage et texte

Points E/S
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Vue d'ensemble du controleur de mouvement AM600

Configuration du systeme AM600

B Le bus EtherCAT du module principal AM600 prend en charge 32 servo variateurs avec un délai de
rafraichissement de 4 ms (pour positionnement PTP)
B || peut effectuer un contréle CAM jusqu'a 16 axes et offre une période de synchronisation de 2 ms
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Topologie EtherCAT AM600
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Risk of electric shock
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Unité PSU Unité CPU Modules d'extension (jusqu'a 16 modules)
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L'AM600 est un contréleur de mouvement centralisé avec fonctionnalité PLC intégrée. Il dispose
d'un port EtherCAT standard pour contréler jusqu'a 32 axes avec un positionnement point-a-point.
Une bibliotheque PLCopen pour axe simple et mouvement d'interpolation est une fonctionnalité
standard. Chaque axe peut étre programmé pour se déplacer a |'aide de cames linéaires, circulaires
ou électroniques (jusqu'a huit cames simultanément). La programmation IEC 61131-3 fait partie de
['outil logiciel InoProShop. Des modules supplémentaires peuvent étre ajoutés au module CPU
principal pour pouvoir gérer différents types d'entrées E/S. La fonctionnalité CANopen et un port
Ethernet sont également équipés en standard. L'AM600 prend également en charge des connexions
EtherCAT a des périphériques tiers.
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B Jusqu'a 32 axes pour un positionnement point-a-point (jusqu'a huit pour B Profils de mouvement EtherCAT CiA 402 pris en charge
un mouvement d'interpolation) O CSP iy

B ARM-Cortex A8 1 GHz O Ccsv il

B Fonctionne avec une précision mathématique - IEEE 754 double O CST

B Port EtherCAT intégré O HM

B Jusqu'a 16 modules E/S supplémentaires pour chaque CPU O PP

B Interpolation linéaire, circulaire et sphérique (jusqu'a huit axes) O PV *

B Fonctionnalité CAM OPT :

B Interface Ethernet intégrée B Fonctionnalité PLCopen

B Modbus TCP/IP O PTP

B Interface CANopen/Modbus RTU © Mouvement interpolé mieass

B Langages de programmation IEC 61131-3 © Générateur CAM o

B Entrée d'encodeur © Fonction origine s

B Sortie d'encodeur simulée B Jusqu'a 125 stations esclave peuvent étre ajoutées

B Fonctionnalité multitache B Logiciel InoProShop avec langages de programmation IEC61131-3

B RoHS, certifié CE

ST, IL Gapsc

Outils logiciels InoProShop basés jrep—
sur [EC 61131-3 v @’ v (€

Bibliotheque PLCopen pour positionnement
et interpolation point-a-point

Modules d'extension esclave EtherCAT Profil CiA 402 EtherCAT

pour E/S supplémentaires

AMG00-CPU1608TP.
RUN  gF
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SF CANERR
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AM600 - CPU1608TP EtherCAT

Caractéristiques principales :

Entrée de tension 24 VDC

Carte mémoire SD

Port EtherCAT intégré

Deux interfaces RS485, protocole

Modbus pris en charge

Protocole esclave CANopen

MODBUS TCP maitre/esclave

Entrée haute vitesse 16 points

Sortie haute vitesse 8 points

Stockage de programme utilisateur de 4 Mo
Cable Ethernet standard pour la programmation
Outils logiciels de programmation : InoProShop
Dimensions physiques : | x Hx P =80 x 90 x 95 mm
CANlink

Ethernet/scanner IP/adaptateur

Dimensions:
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Le module CPU AM600 est équipé de:

B 8 Compteurs d'impulsion de phase A/B; chaque canal offre un maximum de 200 kHz
B Mesure de fréquence/largeur d'impulsion, précision de £2 us
B Cable de communication Ethernet pour mise en service et entretien

T
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Codeur A/B

Compteur de phase A/B x 8 canaux, Frég. max. : 200 kHz

Sortie d'impulsion de positionnement, Fréq. max. : 200 kHz x 4 canaux
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Surveillance via connexion Ethernet

B Diagramme de réseau : L'interface Ethernet du module CPU peut effectuer des connexions
point-a-point vers des ordinateurs, HMI et dispositifs équivalents via une connexion Ethernet
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Module esclave de coupleur de bus EtherCAT AM600 (GL10-RTU-ECTA-INT)

Modules d'extension locaux (modules GL10)

B Extension de coupleur esclave bus EtherCAT (nécessite un systeme maitre AM600)

M Jusqu'a 16 modules DI/DO ou jusqu'a huit modules Al/AO peuvent étre ajoutés pour chaque RTU-ECTA , ) 32
B Services pris en charge : CoE (PJDO, SDO) J W Lesmodulesd extension AMBOD sont o — L
M Vitesse en bauds : 100 Mbit/s (100 Base-TX) compacts (32 mm d'epaisseur) et peuvent  |israaiy =
B Jusqu'a 125 modules peuvent étre ajoutés etre ajoutés au CPU principal ou a un —
coupleur de bus esclave EtherCAT 0
B Plusieurs modules d'extension différents “ ”
Dimensions : peuvent étre ajoutés (par ex. DI, DO, Al, AO, g
32 95 relais, détecteurs de température) 31 90
5= - — B Dimensions physiques: %%
i o H B, | || [xHxP=32x90x95mm &S el
o] B %
: ) E 2z
2 H 90 - v
*g —
3
é "o
: Modules esclaves distants EtherCAT (modules GR10)

W Jusqu'a 125 modules esclaves peuvent étre connectés
B Services pris en charge : CoE (PDO, SDO)

g : - M Vitesse en bauds : 100 Mbit/s (100 Base-TX)

— . " Y rar s B Nécessite une alimentation externe 24 VDC

AM600

Systeme AM600 (maitre)

Module d'alimentation (GL10 PS2 INT) (2)
+

Module esclave de coupleur de bus

EtherCAT (GL10 RTU ECTAINT) (1)
+

Modules d'extension locaux
(GL10 YYYY INT) (3)

EthercAT~ |

Jusqu'a 125 modules

TLILY
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Jusqu'a 125 modules distants EtherCAT (esclave)
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Topologie d'un réseau EtherCAT

e CPU principal Jusqu 416 modules GL .

Rack principal

| EtherCAT . _1 I E
: 100m max. | Jusqu'a 16 modules GL .
o |
5 Coupleur de bus EtherCAT
6 | Rack d'extension E
o E - EtherCAT !
o g :
(@) s EtherCAT .
SO Qs 100m max. 1 Jusqu 316 modules GL .
o e o e e !
Q. @ .
! .o !
2 gs Coupleur de bus EtherCAT .
1 - .
| Rack d'extension E
. EtherCAT :
E . :
E ‘Module GR '
! ; Module distant EtherCAT .
| I Jusqu'a 125 modules E
\ : distants EtherCAT /,
GR10-EC-6SW
Embranchement
EtherCAT 6 ports
—
=
O .
Q
\q) :
~ . v lll....L
O 77 ! Rack d'extension
) E Module GR ! EtherCAT
QL Module distant EtherCAT |
o | ; + Topologie de llgne
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Equipement tiers
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Vue d'ensemble de la structure du controleur de mouvement AM600

——
EtherCAT. ¥
CANopen

Poste opérateur

Ethernet

A -__ AVIG0D

_____,______,______,___

E/S d|stante E/S d|stante I 0

IS620N

CANopen | cANiink

E/S distante  1S620P-C

H3u Hau-XP Hiv-XP  1S620P-C

MD290/MD500

TC2 - Contréle de mouvement

B FEtherCAT CiA402 pour création de profil de mouvement F__LET’-'"W : P:ﬁgﬁ“
B Module E/S étendu contrdlé par EtherCAT | 7\’3&“ ; ;
h’] | | ez anintes [

B Protocole CANopen pris en charge (maitre/esclave)
Modbus Waedeus  Ethenlet/IP

B MODBUS TCP/IP (maitre/esclave)
B Bibliotheque PLCopen (partie 1-2-4)

FthercAT~ CANopen
13



Vue d'ensemble du logiciel AM600

Logiciel InoProShop

B Outils CAM en standard

B Tracage de portée pour surveillance et mise en service

B Langages de programmation standard IEC 61131-3 pour applications industrielles
B Fonctionnalité multi-taches

Standard IEC 61131-3 - langages pris en charge par la plateforme InoProShop

B Texte structuré (ST)

B Diagramme en échelle (LD)

B Commande fonction séquentielle (SFC)
B Tableau de fonction continue (CFC)

R et x| . ¥ LADDER_DIAGRAM X | -

1 PROGRAM STRUCTURED_TEST " 1 RON Motor
= 2 VAR ETHERCAT . xExroxr Axis 2.bDriveStart CEC.oMC_MoveVelocity.Execute

/0 — 00 I |

3 OMC_Power: MC_Power; a 1/1r U I {0

4 oMC_MoveVelocity: MC_MoveVelocity: Axis_3.bDriveStare

5 END VAR

- 100 % @ v
o 2 EtherCAT Status
ETHERCAT . xConfigFinished *xEtherCATOR
= IF oMC_Power.bRegulatorOn THEN H H <|' D
oMC_MoveVelocity.Velocity := 100;

oMC_MoveVelocity.Acceleration := 1000;
oMC_MoveVelocity.Deceleration := 1000;
END_IF

g e W
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Enable N Initialize Alarm
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Réglage CAM

B Un tableau CAM peut étre facilement configuré en utilisant l'éditeur graphique intégré au logiciel
PC InoProShop

B Interpolation linéaire ou polynomiale (polyndme de 5e ordre)

B Prend en charge jusqu'a 65535 points CAM

Editeur graphique - Génération de tableau CAM

CAM
QC_CamTableSelect - MC_Camin
Découplagee _

MC_CamOut - MC_STOP

Tableau

CAM

Devices > 1 x & cam x
-3 AMB00_CAM [*/~]| cam  Camtable Tappets Tappet table
=[] Device (AMEO0-CPUI1E0STE/TN) &
L@ ice Dii H [
9. Device Diagrosis k P
F.-% Metwork Configuration e E —
- EthercaT Con o an_ 1
fia = L
4 Localbus Config 200
1
=B PLC Logic Iy
= o Application 100 —
@ cam //
F — aster ition
- m Library Manager w
0 20 40 60 80 100 120 140 260 300 320 340
#-[5] Fa_cam (FB)
-[E] pLC_PRG (PRG) 5
~-fi¥ Pou FrE) :
[ pou_t FB) CHE
2 |
={ Task Configuration = A
5
=] @ ETHERCAT 1=
. (H] ETHERCAT.EtherCAT_Task
] pou o
=5 MainTask /
& i pro H aster pojsitioife
!ﬁ Trace = —
=" SoftMotion General Asds Pool 0022
-~ sM_Drive_PosControl (SM_Drive_PosConi | ||0.01 E
“ [l HIGH_SPEED_IO (High Speed IO Modue) oz - 3 master position 1]
= ool 0 & Do 100 /{30 140 180 180 200 20 240 280 230 0 320 340
< ks _0.0al—
5
I PoUs |2 Devices el
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Vue d'ensemble du logiciel AM600

Configuration réseau

B Configuration facile d'axes EtherCAT
B Vue en diagramme du systeme communications EtherCAT
B Vued'ensemble de tous les parametres d'axes par le protocole EtherCAT

4 Wetwork Configuration x |

: =g Refresh | Copy (EPaste {j Delete §3)Undo ¢} Redo | @ Import EDS File =1 Import GSD File (¥ Import ECTFile |

EtherCAT

Parametres d'axes
.

E"thm@‘\:@m @ Select All @ SelectPage g3 Read (3 Write [ Export [ Import
B .. HOO Servo Motor Parameters || FunCode Name Currentvalue Write DefaultValue Range A
--HO1 Servo Drive Parameters || = Ew Gain Parameters
-~ H02 Basic control M ®Ho8-00  Speedoop Gain 400 400 1-20000
~~HO3 Input Terminal Parameter M@Hos-01  speeddoop integral time constant 2840 1989 15-51200
~HO4Output terminal Paramett| | (] @r05.02  Position-oop Gain 362 640 1-20000
HH:: ::md Paramet [M@Hos-03  The second speed loop gain 750 750 1-20000
[ ®H08-04  The second speed loop integral time constant 1061 1061 15-51200

--HO7 Torque control

Sain Parameters

. HO3 Auto-adjusting Paramete 1 1 0-1

. HOA Exror and Protection Parz Gain switchover conditon 0 0 0-10

.. HOB Display Parameters Gain switchover delay 50 50 0-10000

- HOD Auxiliary Function Parami Gain switchover level 50 50 0-20000

. HOE Communication paramete Gain switchover hysteresis. 30 30 0-20000

--H3F Manufacturor Error code Position gain switchover time 30 30 0-10000
Average value of load inertia ratio 300 100 0-12000
Zero-Phase delay time 0 0 0-40
Speed feedforward filter time constant 50 50 0-6400
Speed feedforward gain 0 0 0-1000
Torque feedforward filter time constant 50 50 0-6400
Torque feedforward gain 0 0 0-3000
Speed feedback filter 0 0 04 v

Mise en service et état de l'axe

INOVANCE

La surveillance de ['état de |'axe (par exemple, par information de position, de vitesse,

ou d'erreur), permet une configuration intuitive des axes et permet une surveillance
en ligne du programme et des variables d'axe par des courbes graphiques

4 Axis X ~|
General Setting @ Use gearbox “
o Work travel distance per work rotation [ ] puserrer
aling
(Please refer to the Modulo value in General Setting if the Axis type is Modulo mode)
Homing Setting
Numerator of the gear ratio (the number of teeth () in the following picture) [
Mapping/Other Setting
Denominator of the gear ratio (the number of teeth (4) in the following picture) | 1]
Commissioning

SM_Drive_ETC_GenericDSP402: /O
Mapping
Status

Information

\

The Axis type is Linear mode

Reference: Unit conversion formula
Command pulse count per motor rotation [DINT]

Number of pulses [pulse] =

M: Motor, W: Work

“)

“)

(5)

Numerator of the gear ratio [DINT)

3)

Work travel distance per work rotation [LREAL]

Denominator of the gear ratio [DINT]

* Travel distance [Unit in application]

w has x -
General Setting Homing Setting

Scaling Homing methods |Homing Methods 26

Homing Setting HomingVel [ 10| pulse/s Acceleration [ 100] pulsess?
Mapping/Other Setting

Commissioning

SM_Drive_ETC_GenericDSP402: 1/O
Mapping

Status

Information

) m— P s

Homing switch Signal

Positive limit switch

Deceleration point signal
is invalid , Positive limi

H

[

P

\ switch is not met
Deceleration point signal

N

isinvalid, a

positive limit switch

]

D on paint
signal is valid

@§ Trace_Axs_Values X |

N

N

N\

r

- Cutteraxis fSetPosition
- Cutteraxis.fSetVelocity
- Cutteraxis. fSetAcceleration
= Cutterxs fSetlerk

& Trace_Variables x|

NEEEE =

= B

Confiquration
Add varisble

L

L

JF"{FT

,_,~
i

I.,A_
—
RSS!

AL

\
|

= PLC_PRG.HLOUT
= PLC_PRG.b2.0UT

17
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Numéro du modéle Codearticle CE  Description

CPUs

AM401-CPU1608TP-INT 01440170 Oui |16 entrées haute vitesse, 8 sorties haute vitesse (type source/PNP, nécessite un connecteur, voir ci-dessous FCN-40), 1 RS485, 1 port CAN, 1 port EtherCAT, 1 port Ethernet, 1 prise USB, prend en charge une commande 4 axes
AM402-CPU1608TP-INT 01440166 Oui |16 entrées haute vitesse, 8 sorties haute vitesse (type source/PNP, nécessite un connecteur, voir ci-dessous FCN-40), 1 RS485, 1 port CAN, 1 port EtherCAT, 1 port Ethernet, 1 prise USB, prend en charge une commande 8 axes
AM600-CPU1608TP-INT 01440168 Oui (16 entrées haute vitesse, 8 sorties haute vitesse (type source/PNP, nécessite un connecteur, voir ci-dessous FCN-40), 2 RS485, 1 port CAN, 1 port EtherCAT, 1 port Ethernet, 1 prise USB, prend en charge une commande 32 axes
AM401-CPU1608TN 01440032 Oui (16 entrées haute vitesse, 8 sorties haute vitesse (type sink/NPN, pince a ressort enfichable), 1 RS485, 1 port CAN, 1 port EtherCAT, 1 port Ethernet, 1 prise USB, prend en charge une commande 4 axes
AM402-CPU1608TN 01440031 Oui |16 entrées haute vitesse, 8 sorties haute vitesse (type sink/NPN, pince a ressort enfichable), 1 RS485, 1 port CAN, 1 port EtherCAT, 1 port Ethernet, 1 prise USB, prend en charge une commande 8 axes
AM403-CPU1608TN 01440126 Oui |16 entrées haute vitesse, 8 sorties haute vitesse (type sink/NPN, pince a ressort enfichable), 1 RS485, 1 port CAN, 1 port EtherCAT, 1 port Ethernet, 1 prise USB, prend en charge une commande 16 axes
AM600-CPU1608TN 01440064 Oui (16 entrées haute vitesse, 8 sorties haute vitesse (type sink/NPN, pince a ressort enfichable), 2 RS485, 1 port CAN, 1 port EtherCAT, 1 port Ethernet, 1 prise USB, prend en charge une commande 32 axes
UNITE D'ALIMENTATION

GL10-PS2-INT 01440196 | Oui | Module d'alimentation, entrée : 220 VAC, sortie: 2 A/ 24 VDC

MODULES D'ENTREE TOR

GL10-1600END-INT 01440198 Oui | Module 16 entrées TOR source (PNP)/sink (NPN), bornes a vis

GL10-3200END-INT 01440216 Oui | Module 32 entrées numériques source/sink, pince a ressort enfichable

MODULES DE SORTIE TOR

GL10-0016ER-INT 01440193 Oui | Module 16 sorties de relais

GL10-0016ETP-INT 01440199 Oui | Module de sorties 16 transistors source/PNP, bornes a vis

GL10-0016ETN-INT 01440195 Oui | Module 16 sorties a transistor sink/NPN, bornes a vis

GL10-0032ETN-INT 01440217 Oui | Module 32 sorties a transistor sink/NPN, pince a ressort enfichable

MODULES E/S ANALOGIQUES

GL10-4AD-INT 01440197 Oui | Module 4 entrées analogiques, bornes a vis

GL10-4DA-INT 01440192 Oui | Module 4 sorties analogiques, bornes a vis

MODULES DE DETECTION DE TEMPERATURE

GL10-4PT-INT 01440258 Oui | Module de détection de température 4 canaux d’entrée de résistance thermique, bornes a vis

GL10-4TC-INT 01440263 Oui | Module de détection de température 4 canaux d’entrée de thermocouple, bornes a vis

GL10-8TC-INT 01440261 Oui | Module de détection de température 8 canaux d’entrée de thermocouple, bornes a vis

COUPLEUR EtherCAT

GL10-RTU-ECTA-INT ‘ 01440194 ‘ Oui ‘ Module de communication EtherCAT (auto scan), port LAN RJ45

COUPLEUR CANopen

GL10-RTU-COP-INT ‘ 01440251 ‘ Oui ‘ Module de communication CANopen, DB9 femelle

MODULES DISTANTS (ESCLAVE EtherCAT)

GR10-2HCE-INT 01440206 Oui | Module de station esclave EtherCAT compteur haute vitesse ABZ 2 canaux a contrdleur programmable, pince a ressort enfichable

GR10-0808ETNE-INT 01440249 Oui | Module de station esclave EtherCAT 8 entrées TOR et 8 sorties a transistor, pince a ressort enfichable

GR10-1616ETNE-INT 01440079 Oui | Module de station esclave EtherCAT 16 entrées TOR et 16 sorties a transistor, pince a ressort enfichable

GR10-2PHE-INT 01440256 Oui | Module de station esclave EtherCAT 2 canaux de sortie a impulsion différentielle haute vitesse, pince a ressort enfichable

GR10-4ADE-INT 01440254 Oui | Module de station esclave EtherCAT 4 entrées analogiques, pince a ressort enfichable

GR10-4DAE-INT 01440262 Oui | Module de station esclave EtherCAT 4 sorties analogiques, pince a ressort enfichable

GR10-4PME-INT 01440252 Oui | Module de station esclave EtherCAT 4 sorties de positionnement, pince a ressort enfichable

GR10-8PBE-INT 01440250 Oui | Module de station esclave EtherCAT 8 sondes de capture, pince a ressort enfichable

GR10-8TCE-INT 01440257 Oui | Module de station esclave EtherCAT 8 entrées de thermocouple, pince a ressort enfichable

GR10-EC-6SW-INT 01440259 Oui | Module concentrateur EtherCAT 6 canaux (1 entrée EtherCAT et 5 sorties EtherCAT), port LAN RJ45

CABLES DE CONNEXION (Pour type TP/TN)

H2U-USB-CAB 15041200 - Connexion du PC au contrdleur, le connecteur du cable est un mini USB, d'une longueur de 1,50 m

S6-L-T04-0.3 15040261 - Cable Ethernet, longueur de 0,30 m, vitesse jusqu'a 100 Mbps, STP

S6-L-T04-3.0 15040262 - Cable Ethernet, longueur de 3 m, vitesse jusqu'a 100 Mbps, STP

CABLES DE CONNEXION (pour le type TP seulement)

Connecteur seulement

FCN-40 15050180 - Connecteur FCN 40PIN (nécessaire pour le type TP)

Alternative au bornier a vis distant

T024-K 15020452 - Bornier a vis MIL 40PIN (nécessaire pour le type TP)

X210-5-0.5 15300119 - Cable d'extension E/S AM600 - longueur de 0,50 m avec 2 connecteurs FCN (nécessaire pour le type TP)

X210-5-2.0 15300193 - Cable d'extension E/S AM600 - longueur de 2 m avec 2 connecteurs FCN (nécessaire pour le type TP)
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