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Modalita master e slave

Quando due o piu assi devono essere sincronizzati senza PLC che invia un segnale di trigger
sull'ingresso digitale 1, un motore NLi pu0 essere usato come master per sincronizzare gli altri.

Collegamento tra i due motori

Il Pin 12 (Uscita digitale 2) del motore master deve essere collegato al Pin 9 (Ingresso digitale 1) del
motore slave.
[l Pin 8 (Ingresso digitale 0) deve essere impostato a 24VDC per avviare il movimento.

LN O O O O BN L O N O BN N
& & 88 8 8 8w L B S B B BN BN

=
=
=
=
7P
o
-
.

b 9 99N-GIEQ

EMABLE

910/ |12/13]14[15]| = 1 glwolnl12(13114|15]| = 1l

QA=FE

MOTOR 1 - MASTER TRIGGER MOTOR 2 - SLAVE

Esempio di configurazione dei due assi

Il tempo di attesa del master e dello slave deve essere impostato a un_tempo di attesa di 5 ms (1). Sul
motore master, il parametro 4098 Digital Output 2 deve essere selezionato a Master synch (2).

Per quanto riguarda la velocita di homing, specifica una velocita bassa (ad esempio
10mm/s) nel motore master e una velocita media (ad esempio 50mm/s) nel motore slave.
Questo per garantire che I'homing automatico dello slave sia completato prima che il
motore master avvii il movimento.
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Configurazione master

Motion controller  Controller configuration Scope Parameter Communication Diagnostic Expert Parallel Motion Survedlance

Motion Table
B Load/Write these dala from/to motor
MODBUS
ADDRESS K B c
Index  Maotion type Position Acoeleration time Constard spaed time Decelerafion lime
or motion time
1793 0  |Tnangular 50007 mm 1007 msec 07 msec 1007
1804 3 Triangular 45,000 7 mm 100 7 msec 0 msec 1007
1815 2 None 65,000 mm 1007 msec 07| msec
1826 3 |None 0,000% mm 02 msec 02| msec 0z
1837 4 |None 0,0002% mm 0% msec 02 msec 02
1848 5 |None 415003 mm 1405 msec 1 msec 1905
1859 § |None 35,0002 mm 1402 msec 0> msec 1402
1870 7 None 0,000 mm 0 msec 0% msec 0:
1881 g |None 0,000 mm 0% msec 0% msec 0
1892 g None 0,000 mm 0F msec 07 msec L1555

Configurazione slave

B Value changed and not downloaded
Var, juwnlcacud {uploaded comeclly

Waiting Trigger mode

msec 57 msec |Auto

msec 8. msec |Auto

msec 20% msec |Auto

meec 0% msec

msec 0% msec

msec 107 msec |DIG INHIC
msec 102 msec  DIGINLOV
i 0% msec

mseC 0% msec

msec 05 msec

Maotion mode
1792 1 Maps - 10 positons pro map
Molion parameter
Evaluate motion profile
Cycle lime 11562 [msac]
Motion per minute 52
Duty motion 965 [%]

Digital input and output Configuration

Digital Output
D ]
Digital Qutput 1
Fault {scive low) OR DIR (Rololinear)
4098 Digital Chutput 2
Mastar Synch (2)

4097 @ 1O control

La modalita trigger dell'indice 0 (prima riga) deve essere impostata a DIG IN falling edge (1) con un
tempo di attesa di 3 ms e il parametro 4098 Digital output 2 deve essere impostato a In position (2)

Motion controler Controller configuration Scope Parameter Communication Diagnostic Expert Parallel Motion Surveillance

Motion Table
8 Load/Wrile these dala from/lo molor
MODBUS
ADDRESS A B c
Index  Motion type Position Acceleration tme Constart speed time Deceleration time
of mokon lime
1793 0  Triangular 5000 mm 1003 msec 0> msec 100 :
1804 1 Tnmguiar 45000 7 mm 100 3| msec 0 msec 100 :
1815 3  |None 65,0002 mm 100 2| msec msec
1826 g3 |None 0,000 mm 02| msec 0Z msec 0=
1837 4 |None 0,000 5 mm 0 msec 0% msec 0
1848 5 None 415005 mm 1407 | msec i} msec 1905
1859 § |Naone 35,0005 mm 140 5 msec 0 msac 140 =
1870 7 |None 0,000% mm 0% msec 0% msec (1
1881 g |None 0,000 mm 03 msec 0% msec 0
1892 g |None 0,000 mm 03] msec 02| msec 0:
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B Vvalus changed and not downloaded

Value downloaded [ uploaded comecty

Motion mode

1792 1Maps - 10 positons pro map

Waiting Tngger mode  potion parameter

msec 32/ meec [DIGING -|(1))| Evaluate molion profile
msec 33 msec |Alto Cycle time 1156 5 [msec]
msec 207 msec |Auto Motion per minute 5273
e 02 msee Duty motion 962 [%]
e 02 msee Dhigital input and oulpul Configuration
msec 105 msec  |DIG IN HIC IR gl Dutpad o
msec 107 msec | DIGIN LOYV Digital Ouiput 1
msec 0% msec i HEon!

= 4008 Drigital Output 2
mSEc 05 msec

In Position (2)

msec 0 : msec

4097 @ YO control
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