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Master- und Slave-Modus

Wenn zwei oder mehr Achsen ohne SPS synchronisiert werden mussen, die ein Triggersignal auf
digitaleingang 1 sendet, kann ein NLi-Motor als Master verwendet werden, um die anderen zu
synchronisieren.

Verbindung zwischen den beiden Motoren

Pin 12 (Digitalausgang 2) des Master-Motors muss mit Pin 9 (Digitaleingang 1) des Slave-Motors
verbunden werden.
Pin 8 (Digitaleingang 0) muss auf 24 VDC gesetzt werden, um die Bewegung zu starten.
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MOTOR 1 - MASTER TRIGGER MOTOR 2 - SLAVE

Beispiel fur die Konfiguration der beiden Achsen

Die Wartezeit des Masters und des Slaves muss auf eine_Wartezeit von 5 ms gesetzt werden (1). Auf
dem Master-Motor muss der Parameter 4098 Digital Output 2 auf Master-Sync ausgewahlt werden (2).

In Bezug auf die Homing-Geschwindigkeit, bitte eine niedrige Geschwindigkeit (zum
Beispiel 10 mm/s) im Master-Motor und eine mittlere Geschwindigkeit (zum Beispiel 50
mm/s) im Slave-Motor angeben.

Dies soll sicherstellen, dass das automatische Homing des Slaves abgeschlossen ist, bevor
der Master-Motor die Bewegung startet.
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Master-Konfiguration

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

MODBUS B Load/Wrile these data from/to motor B Value changed and not downloaded Motion mode
ADDRESS A B = Vah juwnlclacud I uploaded correclly 1792 1Maps - 10 pasiions pro map
Index  Maotion type Position Acceleration time Constart speed time Decelerafion lime Waiting Trigger mode potion parameter
oF mation bime

1793 0  |Tnangular 50003 mm 100 7 msec 07 msec 1007 msec 51 mssc |Auto Evaluate motion profile
1804 3 Triangular 450000 mm 100 0 msec 0> msec 100 0 msec 5. msec |Auto - Cycle lime 1156~ [msec]
1815 2  |None 65,0005 mm 1005 msec 0 msec ( msec 20% msec |Auto Motion per minute 52
1826 3 |None y 0,000 mm 0 msec 0= msec 02 meec 0% msec Duty motion 96 [%]
1837 4 |None 0,000% mm 02 msec 02 msec 02 msec 0% msec Digital input and output Configuration
1842 5 |None 415007 mm 1402 masec ] msec 1807 msec 107 msec [DIG INHIC Digital Qulput 0
18¢ = = -5 - -

859 & None 35,0005 mm 1402 msec 0% msec 140 % msec 102 msec !_‘}tG INLOV Digital Ouput 1
1870 7 |None 0,000% mm 02 msec 0% msec 02 msec 02 msec OH Rotoinear)
1881 8 None 0,000 % mm 02 msec 0% msec 02 msec 02 msec i Lt ol 2

Mastar Synch (2 )

1892 g None 0,000 mm 0F msec 0> msec 07 msec 075 msec

4097 @ O control
Slave-Konfiguration

Der Triggermodus des Index 0 (erste Zeile) muss auf DIG-IN-Fallflanke (1) gesetzt werden mit einer
Wartezeit von 3 ms und der Parameter 4098 Digital Output 2 muss auf In Position gesetzt werden (2)

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

. 8 Load/MWiile Ihese data from/lo motor [l Value changed and not downloaded ~ Motion mode
MODBUS Value downloaded | uploaded comecty 1792 1Maps - 10 positons pro map
ADDRESS A B c
Index Motion type Paosition Acceleration me Constant speed time Decslerstion fme Waiting Tngger mode Motion parameter
of mokon lime
173 0 Triangular 4 50007 mm 100 7| msec U msec 100 meec 37 msec |DIGIN faly (1 )| Evaluate motion profile
1804 4 [Triangular 450005 mm | 1007 msec 0° msec 1003 msec 37 msec |Auto Cydle ime 1156 = [msec]
1815 5  None 65,0002 mm 1002 msec 12 msec 0% msec 202 msec |Auto v Motion per minute 52~
1826 g None 0,000:> mm 0: msec 0s msec 02 msec 02 msec Duty motion 967 [%]
1837 4 |None 0,000 mm 03| msec 02 msec 03 msec 073 msec Bigitalinpet and outpt Conf guion
1848 5 |None , 41 500% mm 1405 msec i] msec 1905 msec 105 msec |DIG IN HIC Drigital Output 0
1859 6 |None 350003 mm | 1403 msec DE] mese 1403 msec 10| msec  [DIGINLOV Digital Output 1
1870 7 |None - 0,000% mm 0% msec 0% msec 0% msec 02 msec Bult (achve fow) OF DI Rotolinear
1881 8 |None 0,000 mm 0% msec 0% msec 0% msec 05| msec o Egiel St
In Pasition (2)
1892 g |None 0,000-2 mm 0Z msec 0% msec 02 msee 02 msec
4097 @ YO control
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