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Contrôleurs pour robot à axe simple - App. Exemple 

Compact, multifonctions et performances élevées EVoir les remarques sur le marquage CE. DP.456

QGuirlande QFonctions de traçage

QFonctionnement en séquence QMise à jour dynamique des paramètres

Modification multiaxe facile en connectant plusieurs contrôleurs en guirlande
Les paramètres des contrôleurs de plusieurs PC peuvent être modifi és à partir de l'un des PC en changeant simplement l'adresse de la station sur l'écran de RS-Manager.

Visualiser l'état d'exécution d'un robot à axe simple grâce à la fonction 
de "traçage en temps réel" du logiciel d'assistance

Diverses informations d'un robot à axe simple peuvent être surveillées en temps réel.

Enregistrer chaque donnée d'élément permet de faciliter la programmation de la maintenance et peut s'avérer utile en cas de pro-

blème inattendu pour effectuer une comparaison avec les données correspondant aux conditions normales de fonctionnement.

Les séquences simple et en boucle peuvent être réalisées par "branche"
Le changement de la vitesse pendant les gammes de course effective s'effectue grâce à une "connexion ABS" ou une "connexion INC".

Les données de vitesse et d'accélération peuvent être mises à jour en fonction des 
besoins en utilisant la fonction de communication de réseau de champs

Généralement, les paramètres de fonctionnement des données de point sont écrits dans la mémoire EEPROM intégrée dans le contrôleur. Le contrôleur effectue 

les opérations prescrites en fonction des informations écrites. Toutefois, à certains moments, il peut être nécessaire de régulièrement mettre à jour les points de 

positionnement. La mémoire EEPROM est altérée chaque fois qu'une information est ré-écrite. Ainsi la ré-écriture fréquente des paramètres peut raccourcir la 

durée de vie du contrôleur.

Les contrôleurs pour robot à axe unique MISUMI ont pour fonction d'écrire des don-
nées sur la carte RAM.

Par exemple, dans le cas d'un contrôleur à communication CC-LINK, les paramètres qui changent fréquemment, comme illustré dans le graphique suivant, peu-

vent être écrits dans la RAM et exécutés. Cette fonction permet aux robots à axe simple de fonctionner de manière dynamique et d'empêcher l'altération de la 

mémoire EEPROM du contrôleur.

Modifier le contrôleur à sélectionner en 
changeant l'adresse automatiquement 
attribuée à chaque contrôleur.

Connexion en guirlande

Point 
n°

Type d'opé-
ration

Position 
(mm)

Vitesse 
(%)

Accéléra-
tion (%)

Décéléra-
tion (%)

Bran-
che

P1 ABS 0 100 100 100 2

P2 Connexion ABS 100 10 100 100 3

P3 Connexion ABS 200 100 100 100 4

P4 Connexion ABS 300 40 100 100 1

Comman-
de Options de commande Unité Destination de 

l'écriture de données

(WIN0) Point n° Données Paramètres standard Paramètres personnalisés ROM

0200h

1~255

Type d'opération - RAM

0201h Position 0,01 mm RAM

0202h Vitesse % 0,01 mm RAM

0203h Accélération % 0.01m/s2 RAM

Éléments de traçage en temps réel (surveillance simultanée de 4 éléments max.)

• Tension • Vitesse commandée • Valeur d'intensité commandée • Facteur de charge moteur • État des E/S 
de mot

• Valeur actuelle • Vitesse actuelle • Valeur d'intensité actuelle • Temp. interne • État des E/S

QExemple de configuration de données de point

QTableau de données et de commande CC-LINK

Vitesse

100%

50%

P1 P2 P3 P4

∙  Lorsque des données de points, comme celles illustrées à gauche, sont saisies, la glissière se dé-

place comme illustré sur la ligne du schéma ci-dessous à gauche.

∙  Lorsque le positionnement est terminé en P4, la glissière commence à se déplacer en position 0mm 

(P1) vers l'arrière et effectue une séquence de cercle complet. 

∙  La séquence en boucle se poursuit même si elle a été démarrée à partir d'un point arbitraire (P1 à 

P4).

∙  Lorsqu'elle est démarrée à partir de P1 alors que la branche P4 est réglée sur "0", le mouvement 

est terminé lorsque la glissière atteint la position 0mm (P4) sous la forme d'une séquence simple.

∙  Ce fait permet des opérations en boucle en spécifi ant le point de positionnement, plutôt que de spé-

cifi er chaque point provenant du PLC, etc. Cela permet de réduire les charges de communication. 

Une connexion peut être établie en-
tre un maximum de 16 contrôleurs.

EPour plus de détails, voir le manuel d'instructions.
ELa fonction d'écriture sur RAM est également disponible sur le port COM1 (communication RC232C).


