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Важные указания

Важные указания

• Прежде чем начать монтаж и ввод в эксплуатацию приводных преобразователей 
MOVIDRIVE® с IPOSplus®, внимательно прочтите данное Руководство.
Настоящее Руководство предполагает наличие документации по системе MOVIDRIVE® 
(в частности, Системного руководства и Инструкции по эксплуатации) и знание ее 
информации.

• Указания по технике безопасности:
Обязательно соблюдайте приведенные в Руководстве указания по технике безопасности 
и предупреждения!
В тексте указания по технике безопасности отмечены следующими символами:

Осторожно! Опасность поражения электрическим током.

Осторожно! Опасность при работе с механизмами.

Важное указание для безопасной и бесперебойной эксплуатации рабочей 
машины/установки, например, предварительная настройка перед вводом в 
эксплуатацию.

• Общие указания по технике безопасности при работе с IPOSplus®:
IPOSplus® – это система управления позиционированием, позволяющая адаптировать 
приводной преобразователь MOVIDRIVE® к самым различным условиям эксплуатации. 
Однако при работе с любыми системами позиционирования возможны ошибки 
программирования, которые вызывают неожиданное (не значит, что неконтролируемое) 
поведение системы.

• Каждое устройство изготавливается и тестируется с учетом требований действительной 
технической документации SEWFEURODRIVE.
Мы оставляем за собой право на изменение технических данных и конструкции устройств 
в русле технического прогресса.
Строгое соблюдение данного Руководства является условием безотказной работы и 
выполнения возможных гарантийных требований.

• В данном Руководстве в качестве пользовательского интерфейса рассматривается 
только ПО MX_SHELL. Разумеется, все описанные функции выполняются и с помощью 
IPOSplus® ASSEMBLER MOVITOOLS. 

 

Изменения по сравнению с изданием от 02/99 отмечены серой полосой на полях.
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1 Общее описание

1 Общее описание

1.1 Общие сведения

Система IPOSplus® управления позиционированием и автоматического управления циклом 
работы стандартно интегрирована в каждый преобразователь MOVIDRIVE®. С помощью 
системы IPOSplus® функции управления и задачи позиционирования могут выполняться вместе 
или независимо друг от друга. 
Система IPOSplus® автоматического управления циклом работы обеспечивает выполнение 
прикладной программы независимо от наличия обратной связи с датчиком и выбранного 
алгоритма управления (VFC, CFC, SERVO). 
При наличии обратной связи с датчиком система IPOSplus® управления позиционированием 
обеспечивает высокоэффективное позиционирование одного привода.
Для создания программы IPOSplus® используется персональный компьютер (ПК) с программным 
обеспечением MX_SHELL. Ввод преобразователя в эксплуатацию, доступ к параметрам и изменение 
переменных возможны через программное обеспечение MX_SHELL или с помощью клавишной 
панели управления DBG11A (при этом ввод в эксплуатацию возможен только в режиме VFC).

1.2 Характеристики системы IPOSplus® управления позиционированием и автоматического 
управления циклом работы

• Выполнение программы независимо от наличия обратной связи с датчиком и от 
режима работы.

• Непрерывное выполнение прикладной программы даже при неисправности 
устройства (возможна обработка ошибок в прикладной программе).

• Возможность параллельного и независимого выполнения 2 прикладных программ 
(задача 1 (прерываемая) и задача 2). 

• Эти прикладные программы вместе включают в себя до 800 программных строк.
• Удобные и разнообразные способы управления преобразователем MOVIDRIVE® .
• Возможность использования с имеющимися дополнительными устройствами 

(устройство расширения входовFвыходов, интерфейсы сетей, устройство синхронного 
управления, клавишная панель управления).

• Различные способы связи: по системной шине (SFBus), RSF485, RSF232 и 
интерфейсам сетей (возможна прямая связь с устройством MOVIMOT®).

• Обработка цифровых и аналоговых входных/выходных сигналов.

• Позиционирование с выбором скорости перемещения привода и генератора темпа.
• Управление с упреждением для контуров регулирования положения, частоты 

вращения и вращающего момента с минимальной погрешностью запаздывания.
• Обработка сигналов датчика абсолютного отсчета.
• Позиционирование по таблицам, сохранение в памяти до 128 позиций.
• 2 входа подпрограммы обучения.
• Формы генераторов темпа: ЛИНЕЙНАЯ, СИНУСОИДАЛЬНАЯ, КВАДРАТИЧНАЯ.
• Статусные и контрольные функции:

Контроль погрешности запаздывания, сообщение о положении, аппаратные и 
программные конечные выключатели.

• 8 режимов выхода в 0Fпозицию.
• Изменение заданного конечного положения, скорости перемещения привода, 

генератора темпа и вращающего момента при работающем приводе.
• Возможность “бесконечного позиционирования”.
• Функция контроля перерегулирования.

1.3 IPOSplus® в комбинации с дополнительным оборудованием 

• Клавишная панель управления DBG11A
• Панель последовательных портов USS21A (RSF232 и RSF485)
• Устройство расширения входовFвыходов DIO11A
• Устройство DIP11A сопряжения с датчиками абсолютного отсчета
• Сетевые интерфейсные модули: DFP11A (PROFIBUS), DFI11A (INTERBUS), DFC11A 

(CANFBus), DFD11A (DeviceNet)
• Устройство синхронного управления DRS11A
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1.4 Управление преобразователем MOVIDRIVE®

Способы управления преобразователем MOVIDRIVE®:
• через входные клеммы преобразователя;
• через управляющее слово IPOSplus® (системная переменная H484 CTRL. WORD);
• через интерфейс RSF485;
• через сетевой интерфейс;
• по системной шине (SBus).

Управление через входные клеммы и управляющее слово IPOSplus® (переменная H484) активно 
всегда. Дополнительные источники управляющего сигнала задаются настройкой параметров 
P100 “Источник уставки”, P101 “Источник управляющего сигнала” и P870 ... P872 
“Конфигурация данных процесса”.

1.5 Задание уставок

В зависимости от приводной системы преобразователь MOVIDRIVE® обеспечивает следующие 
способы задания уставок:

• аналоговые уставки;
• фиксированные уставки;
• фиксированные + аналоговые уставки;
• внутренний задатчик;
• режим “ведущийFведомый” с использованием SBus;
• режим “ведущийFведомый” с использованием RSF485;
• уставка DPA/DPI (только с дополнительным устройством DPA11A/DPI11A);
• уставка DRS (только с дополнительным устройством DRS11A);
• уставка сетевого интерфейса/мониторинга сетевого интерфейса (только с сетевым 

интерфейсным модулем);
• уставка положения IPOSplus®.

Необходимость обратной связи с датчиком для обработки уставок определяется выбранным 
режимом работы. Какая уставка действительно активна, зависит от следующих факторов:

• режим работы P700;
• источник уставки P100;
• функции входных клемм P600 ... P604, P610 ... P617;
• при задании уставок по сети: конфигурация выходных данных процесса/режим 

мониторинга;
• выбор режима ручного управления в программе MX_SHELL/клавишной панели DBG11A.

1.6 Технические данные

Дискретность датчика Все вычисления программа IPOSplus® производит только из соотношения 
4096 инкрементов = 1 оборот вала двигателя 
(условие: датчик с дискретностью 512, 1024 или 2048 имп./об. вала двиг. 
(другие датчики не используются) или резольвер)

Макс. длина программы для задач 1 и 2: Около 800 программных строк (не более 512 для каждой задачи)
(в редакторе не более 1000 программных строк и строк комментария).

Время выполнения команды Задача 1:
Задача 2:

1,0 мс/программная строка
0,5 мс/программная строка

Переменные: 512, из них 128 (0 ... 127) могут храниться в постоянной памяти
диапазон значений: – 231 ... +( 231 – 1)

Входы подпрограммы обучения: 2 входа, время обработки 200 мкс 

Время выборки цифровых и аналоговых 
входов: 1 ... 5 мс

Цифровые входы/выходы: Базовый блок:
Доп. устройство DIO11A:
Доп. устройство DIP11A:

6 входов/3 выхода
8 входов/8 выходов
8 входов/8 выходов

Аналоговые входы/выходы Базовый блок:
Доп. устройство DIO11A:

1 вход (0 ... 10 В, ± 10 В, 0 ... 20 мА, 4 ... 20 мА)
1 вход (0 ... 10 В, ± 10 В, 0 ... 20 мА)
2 выхода (± 10 В, 0 ... 20 мА, 4 ... 20 мА)
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2 Контроль перемещения и позиционирование

2.1 Обработка сигналов датчиков

Преобразователь MOVIDRIVE® обеспечивает три способа позиционирования привода:
• по внешнему датчику;
• по датчику двигателя (инкрементный датчик/резольвер);
• по датчику абсолютного отсчета.
Для обработки данных от этих датчиков соответствующие значения заносятся в системные 
переменные. 
Разъемы для подключения датчика двигателя (X15) и внешнего датчика (X14) находятся на 
блоке управления (преобразователи MDV... и MDS...). На блоке управления преобразователей 
MDF... таких разъемов нет. Разъем для датчика абсолютного отсчета находится на 
дополнительном устройстве DIP11A (X62).

Независимо от выбранного режима работы (P700) всегда обрабатываются данные от всех 
подключенных датчиков. Режимы работы с позиционированием (VFCFnFCtrl. & IPOS, CFC & IPOS, 
SERVO & IPOS) требуют обязательного подключения датчика двигателя к разъему X15. 
Значения действительного положения привода оцениваются с помощью функции обучения. 

Значения положения для системы управления IPOSplus® обязательно заносятся в переменные 
H509...511. Даже если режим позиционирования с IPOSplus® не активен, возможна регистрация 
и дальнейшая обработка (в программе IPOSplus®) сигналов импульсных датчиков, 
подключенных к X14 и X15. Для позиционирования с помощью команд IPOSplus® (GO...) 
обязательно нужен датчик двигателя. Датчик двигателя выдает на преобразователь 
MOVIDRIVE® сигнал частоты вращения с высокой точностью.

Тип датчика

Датчик абсолютного 
отсчета с DIP11A
P941: Датчик абсолютного 
отсчета (DIP)

Имитатор инкрементного
датчика
P941: Внешний датчик 
(X14)

Инкрементный датчик / 
резольвер
P941: Датчик двигателя 
(X15)

Подключение X62 / DIP11A X14 / базовый блок X15 / базовый блок

Действ. значение в переменной H509 / ACTPOS. ABS H510 / ACTPOS. EXT H511 / ACTPOS. MOT

Дискретность Абсолютная позиция после 
пересчета с использованием 
данных: 
смещение нуля (P954); 
смещение положения (P953); 
направление отсчета (P951).

Фактическое число 
импульсов датчика на 
оборот (с учетверением).

Всегда 4096 инкр./об. вала 
двиг., независимо от 
фактической дискретности 
датчика.

Режим 
обучения

Фронт импульса на DI02 H503 / TP. POS1ABS H506 / TP. POS1EXT H507 / TP. POS1MOT

Фронт импульса на DI03 H502 / TP. POS2ABS H504 / TP. POS2EXT H505 / TP. POS2MOT

Макс. задержка 1 мс < 100 мкс < 100 мкс



MOVIDRIVE®  IPOSplus® 7

Контроль перемещения и 
позиционирование 2

2.2 Комбинации датчиков

Прямое регулирование по положению с датчиком двигателя

02742ARU

• Двигатель должен быть оборудован инкрементным 
датчиком/резольвером (X15).

• В программе IPOSplus® команды позиционирования 
(например, “GOA ...”) выполняются с привязкой к 
источнику действительного положения (в данном 
случае: внешний датчик (X15)).

Прямое регулирование по положению с датчиком двигателя и внешним датчиком

02743ARU

• Двигатель обязательно должен быть оборудован 
инкрементным датчиком/резольвером (X15) для 
обратной связи по частоте вращения.

• Компенсация проскальзывания между инкрементным 
датчиком/резольвером двигателя и внешним 
датчиком выполняется автоматически. 

• В программе IPOSplus® команды позиционирования 
(например, “GOA ...”) выполняются с привязкой к 
источнику действительного положения (в данном 
случае: внешний датчик (X14)).

• Динамика регулирования зависит от характеристик и 
способа крепления внешнего датчика, а также от его 
дискретности. 

• см. гл. 6.1

Прямое регулирование по положению с датчиком абсолютного отсчета и датчиком двигателя

01886ARU

• Система IPOSplus® выполняет прямое регулирование 
по положению с датчиком абсолютного отсчета, 
подключенным через DIP11A.

• Двигатель обязательно должен быть оборудован 
инкрементным датчиком/резольвером (X15) для 
обратной связи по частоте вращения.

• Компенсация проскальзывания между инкрементным 
датчиком/резольвером двигателя и датчиком 
абсолютного отсчета выполняется автоматически.

• В программе IPOSplus® команды позиционирования 
(например, “GOA ...”) выполняются с привязкой к 
источнику действительного положения (в данном 
случае: Absolute encoder (DIP)).

• Динамика регулирования зависит от характеристик и 
способа крепления датчика абсолютного отсчета, 
а также от его дискретности.

• см. Руководство “Позиционирование с датчиком 
абсолютного отсчета и устройством сопряжения 
DIP11A”.

M
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2 Контроль перемещения и 
позиционирование

Регулирование по положению с инкрементным датчиком на двигателе, 

обработка информации от датчика абсолютного отсчета в программе IPOSplus® 

01887ARU

• Система IPOSplus® выполняет регулирование по 
положению с датчиком двигателя, подключенным 
к X15.

• Двигатель обязательно должен быть оборудован 
инкрементным датчиком/резольвером для обратной 
связи по частоте вращения.

• Преобразователь может использовать высокую 
динамику регулирования непосредственно для 
позиционирования.

• Информация от датчика абсолютного отсчета о 
положении привода автоматически заносится в 
переменные IPOSplus® и обрабатывается в программе.

• При таком использовании устройства DIP11A выход в 
0Fпозицию не требуется.

• см. Руководство “Позиционирование с датчиком 
абсолютного отсчета и устройством сопряжения 
DIP11A”.

Обработка информации от датчика абсолютного отсчета в программе IPOSplus® 

01888BRU

• Информация от датчика абсолютного отсчета о 
положении привода автоматически заносится в 
переменные IPOSplus® и обрабатывается в программе.

• Такой способ применения DIP11A заменяет варианты 
позиционирования привода в режиме “быстрый ход – 
замедленный ход” с использованием нескольких 
чувствительных элементов.

• Наличие на двигателе инкрементного датчика/
резольвера для обратной связи по частоте вращения 
не требуется, можно использовать стандартный 
асинхронный двигатель.

• см. Руководство “Позиционирование с датчиком 
абсолютного отсчета и устройством сопряжения 
DIP11A”.

GO Wait...
JMP H ...
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3 Создание, активизация, сохранение и загрузка программ

Функция справки: Ко всем выбранным программным командам, системным переменным и
параметрам функциональной клавишей F1 можно вызвать текст справки!

Для справки при редактировании программ: главное меню “Help”, 
пункт меню “Key assignment” при активном программном окне.

3.1 Создание программ

Текстовый редактор программ
Для создания программ необходим ПК с пользовательским интерфейсом MX_SHELL. Ввод 
командных строк IPOSplus® возможен только в открытом и активном окне “Program”. Окно 
“Program” открывается через пункт меню “IPOS” / “Program”. Активное окно можно распознать 
по цветному фону верхней рамки окна ➀. В самой нижней экранной строке ➁ отображаются 
функциональные клавиши активного окна.
В последней строке видимой части программы ➂ указывается номер выделенной программной 
строки. Процентное значение после него отражает степень загрузки программной памяти.

01357BRU
Рис. 1. Программное окно

Заголовок программы ➃ состоит из первых трех строк окна “Program”. В первые две строки 
вводят значения для работы с произвольными единицами измерения: NUMERATOR, 
DENOMINATOR и DIMENSION (→ гл. 5.1). Значение в заголовке программы выбирают клавишей 
TAB, редактируют, и подтверждают изменение клавишей ENTER. 
В третьей строке отображается статус выполнения прикладных программ Task 1 и Task 2:
• START (программа выполняется); 
• PFSTOP (программа остановлена);
• BREAK (программа выполняется только до выделенной строки); 
• STEP (программа выполняется построчно при нажатии клавиши F7).

➀
➁

➂

➃
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3 Создание, активизация, 
сохранение и загрузка программ

Вставка командных строк
Нажатие клавиши INSERT в активном окне „Program” открывает меню с различными группами 
команд.
Необходимую команду можно найти, выбрав соответствующую группу команд или введя 
начальные буквы этой команды.

01358ARU
Рис. 2. Окно меню для выбора команд

При выборе какойFлибо команды открывается маска ввода. Клавиша TAB обеспечивает переход 
от одного поля ввода данных к другому, клавиши навигации F перемещение внутри этого поля. 
Клавишей ENTER выбранные аргументы переводятся в команду, числа вводятся цифровыми 
клавишами.
Если все необходимые аргументы введены, то клавишей ENTER данная командная строка 
вставляется в прикладную программу перед выделенной строкой. Для удаления командной 
строки нужно выделить ее и нажать клавишу DELETE.

01359ARU
Рис. 3. Маска ввода команд

Поблочное выделение, копирование, перенос и удаление командных строк
Блок команд можно выделить с помощью комбинации клавиш <Shift> + <Cursor Up/Down>, 
а затем скопировать его, нажав <Ctrl> + <Insert>, или удалить, нажав <Delete>. Для переноса 
выделенных командных строк используется комбинация <Shift> + <Insert>.

Вставка готовых программ
В открытой программе IPOS после строки, выделенной курсором, можно вставить уже готовую 
программу. Для этого в режиме Offline вызовите эту программу через пункт меню [Load file] и 
подтвердите операцию с помощью [Insert at cursor].

Перенумерация меток перехода
Комбинацией клавиш <Ctrl> + <F3> метки перехода нумеруются заново в возрастающем 
порядке.
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3.2 Сохранение/загрузка программ

01336ARU
Рис. 4. Сохранение и загрузка программ IPOSplus® 

Созданная прикладная программа IPOSplus® выполняется только в одном преобразователе 
MOVIDRIVE®. Для этого сначала нужно передать ее на этот преобразователь. После успешной 
передачи (на короткое время появляется окно с индикатором выполнения) программа 
немедленно сохраняется в энергонезависимой памяти преобразователя.
Программы IPOS можно копировать с одного MOVIDRIVE® на другой MOVIDRIVE® с помощью 
клавишной панели управления DBG11A. Для этого используются параметры P807 (Копирование 
MDX → DBG) и P806 (Копирование DBG → MDX).

Примечание: Строки комментария прикладной программы в памяти преобразователя не 
сохраняются. Поэтому рекомендуется всегда сохранять прикладную программу на ПК. 

Сохранение/загрузка прикладных программ с ПК на преобразователь и наоборот:
В следующей таблице показан порядок загрузки/сохранения прикладных программ:

Таблица 1. Загрузка/сохранение программ

Команда Программное окно Связь Источник Приемник

UPLOAD (F3) Активно Online Преобразователь Программное окно
DOWNLOAD (F2) Активно Online Программное окно Преобразователь
Load inverter F Offline Преобразователь ПК
Save to inverter F Offline ПК Преобразователь
Load inverter F Online Выбираемый 

преобразователь
Текущий преобразователь

Save to inverter F Online Текущий преобразователь Выбираемый 
преобразователь

Load file F Offline Файл Программное окно
Save (to new) file F Offline Программное окно Файл
Load file F Online Файл Преобразователь, 

программное окно 
(одновременно)

Save (to new) file F Online Программное окно, 
преобразователь (на выбор)

Файл

E Q

MX_SHELL

EEPROM

EEPROM
Save to inverter

Режим связи:
online

Реж
им

 связи: of fline

Режим связи: online
Load inverter

произвольно

одноF
временно

Преобразователь
MOVIDRIVE®

DBG11A

Файл

Load inverterSave to inverter

Режим связи: offlin
e

Load file

Load file

Save file
Save to new

 file

Save file
Save to new file

Копирование DBG FF> MDX
(P806)

Копирование MDX FF> DBG(P807)

Программное
окно

F2
 D

ow
nl

oa
d

F3
 U
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3.3 Запуск/остановка программ 

Для запуска прикладной программы необходимо сначала передать ее на преобразователь. Если 
в прикладной программе должны выполняться команды позиционирования, то параметр P700 
(Режим работы) следует запрограммировать на необходимый режим работы “& IPOS”.

Таблица 2. Запуск/остановка программ

Диагностические функции в задаче 1
Когда в прикладной программе идет выполнение задачи 1, в окне “Program” слева от 
командных строк указатель текущей строки показывает выполняемую в данный момент строку. 

Таблица 3. Диагностические функции в задаче 1

С помощью клавишной панели управления DBG11A
Клавишная панель управления DBG11A обеспечивает запуск и остановку (P931) задачи 1 и 
индикацию статуса (P932) задачи 2 (выполнение/останов).

Функция Клавиша Описание

START <F9> Для запуска прикладной программы в активном окне “Program” нажмите клавишу F9 
(RUN). В заголовке окна “Program” индикация “Task1: PFSTOP” меняется на “Task1: 
START”. Запуск задачи 2 (Task 2) выполняется программной командой (→ гл. 4.5). Если 
программа запущена клавишей F9, то ее выполнение продолжается автоматически. 
В случае отказа сети и опорного напряжения 24 В выполнение программы автоматически 
возобновляется с программной строки 1, как только восстанавливается питание. 

PFSTOP <F8> При нажатии клавиши F8 (PFSTOP) выполняется останов программы. Привод не 
останавливается. Начатое позиционирование доводится до конца. Если снова нажать 
клавишу F9, то выполнение программы продолжается со строки, на которой она была 
остановлена.

A/PFSTOP <F5> При нажатии клавиши F5 (A/PFSTOP) выполняется останов программы, программа 
возвращается в исходное состояние, и привод останавливается. Если снова нажать 
клавишу F9, то выполнение программы начинается с 1Fй строки.

Функция Клавиша Описание

STEP <F7> Нажатие клавиши F7 (STEP) обеспечивает пошаговое выполнение прикладной 
программы. После выполнения каждой программной строки программа переходит 
в состояние PFSTOP. 

GOTO 
CURSOR

<F4> Нажатие клавиши F4 (GOTO CURSOR) обеспечивает выполнение прикладной программы 
только до отмеченной строки.

Функция Параметры Описание

Запуск/
остановка
задачи 1

P931 Задача 1 запускается или останавливается.

Индикация 
статуса
задачи 2

P932 Индикация статуса задачи 2: выполняется или остановлена.
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4 Программирование IPOSplus® 

4.1 Принципы программирования

Ввод программных данных осуществляется в режиме маски (см. гл. 2). Для ввода прикладных 
программ IPOSplus® используется пользовательский интерфейс MX_SHELL.
Размер прикладной программы – не более 800 строк.

Заголовок программы:

В заголовке прикладных программ, работающих с командами позиционирования, 
пользователь должен указать необходимые единицы измерения перемещения (гл. 5.1). 

Задача 1/задача 2:

Система IPOSplus® позиционирования и автоматического управления циклом работы позволяет 
разделить прикладную программу на 2 части (задача 1/задача 2) и обеспечивает параллельное и 
независимое их выполнение (→ гл. 4.5).

Комментарии:

Комментарии, как и командные строки, можно вставить в любое место прикладной 
программы.
Тексты комментариев можно сохранить только в памяти ПК, загрузка в память 
преобразователя не обеспечивает их сохранения.

Ветвления в программе:

Ветвления в программе обеспечиваются метками перехода (Mxx) в сочетании с командами 
перехода (JMPxx Mxx). Метки перехода можно вставить перед любой командной строкой. 
Таким образом, нумерация строк не требуется.

Использование подпрограмм:

Для вызова подпрограмм предусмотрена команда CALL (CALL Mxx). Соответствующие метки 
перехода (Mxx) вставляются перед первой командой подпрограммы. Подпрограмма 
заканчивается командой RETURN (RET). По этой команде осуществляется возврат на строку 
под командой CALL. После чего выполняются следующие программные строки. Возможно 
использование вложенных подпрограмм, глубина вложенности – не более 16 уровней.

Циклы в программе:

Программные циклы начинаются по команде LOOPB и заканчиваются по команде LOOPE. 
Количество циклических операций задается в аргументе команды LOOPB. Возможно 
использование вложенных циклов, глубина вложенности – не более 16 уровней.

Примечание по безопасности:
Запрещается выход из подпрограмм в главную программу или другую подпрограмму по 
команде перехода. Любой условный выход из подпрограммы – только через переход в 
конец данной подпрограммы и возврат (RET).

Примечание по безопасности:
Запрещается выход из программных циклов по команде перехода. Использование команд 
перехода внутри цикла допускается.
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Команды позиционирования:

Система управления позиционированием IPOSplus® обеспечивает позиционирование одного 
привода MOVIDRIVE®. Во время обработки команды перемещения эта система формирует 
профиль перемещения и контролирует его выполнение. 

Цифровые и аналоговые входы/выходы:

Обработка сигналов двоичных и аналоговых входов/выходов осуществляется через 
переменные. Кроме того, возможен прямой опрос двоичных входов с помощью команды 
перехода.

Доступ к системным параметрам / параметрам преобразователя:

Параметры привода, используемые в качестве аргументов команд GETSYS и SETSYS (см. гл. 7), 
далее обозначаются как системные параметры. С этими системными параметрами 
выполняются следующие операции:
• Считывание по команде GETSYS, например, активный ток и действительная частота 

вращения.
• Запись по команде SETSYS, например, фиксированные уставки и сброс изFза ошибки.
• Считывание и запись системных параметров через системные переменные (H458 ... H511).
• С помощью команды MOVLNK возможно изменение всех параметров собственного 

преобразователя или обмен этими параметрами с другими преобразователями 
MOVIDRIVE® через интерфейс SBus или RSF485.

Переменные:

Для всех переменных (H0 – H511) предусмотрены функции считывания и записи. Переменные 
имеют диапазон значений – 231... + 231 –1. Переменные H0 – H127 записываются в 
энергонезависимую память сразу после ввода, если они вносятся в список переменных 
(с помощью ПК, клавишной панели управления DBG11A или через сеть) или сохраняются в 
программе IPOS командой “MEM”. В переменные H458 ... H511 циклически (1 мс) 
записываются часто используемые параметры преобразователя. Далее эти переменные 
обозначаются как системные и более подробно рассматриваются в гл. 8. 

Структура программной строки

Синтаксис команды:

01360BRU
Рис. 5. Структура программной строки

Соблюдайте осторожность при записи системных переменных! Их функции описаны в гл. 8.

Адрес перехода;
имеется только в командах перехода

Второй аргумент;
имеется не во всех командах

Оператор (только в арифметических
командах)
Первый аргумент;
имеется во всех командах

Команда; определяет выполняемую операцию;
имеется в каждой командной строке

Метка перехода;
вставляется в любую командную строку

<M:xx> <Команда> <Аргумент 1> <Оператор> <Аргумент 2>  <M:yy>
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4.2 Цифровые входы/выходы

4.2.1 Цифровые входы

Прямой опрос

Программа IPOSplus® обеспечивает опрос уровня сигналов на клеммах цифровых входов с 
помощью команд перехода. При этом в маске ввода необходимо выбрать уровень (HI/LO) 
сигналов на клеммах, который должен активизировать выполнение этой команды перехода. 
В маске выбора клемм используемые для данной функции входы следует отметить с 
помощью “1”. Чтобы условие перехода для команды JMP выполнялось, все отмеченные 
клеммы должны иметь указанный уровень сигнала.

01361ARU
Рис. 6. Маска ввода для команды перехода в зависимости от уровня сигналов на входных клеммах

Пример:
Переход, если на входах DI03 и DI04 – сигнал высокого уровня (1), в противном случае – 
обработка следующей командной строки:

01789ARU
Рис. 7. Пример команды перехода в зависимости от уровня сигналов на клеммах

Опрос через системные переменные

Уровень сигналов на клеммах цифровых входов базового блока (DI00 ... DI05) и 
дополнительного устройства DIO11A или DIP11A (DI10 ... DI17) циклически фиксируется в 
системной переменной H483 (INPUT LVL). Каждому из этих входов соответствует 
определенный бит системной переменной H483 (→ Таблица 4). Если устройство DIO11A/
DIP11A не установлено, то значение битов 6 ...13 системной переменной H483 равно 0.

Таблица 4. Распределение битов системной переменной H483 по цифровым входным клеммам

Цифровые входы Двоичные входы доп. устр^ва DIO11A/DIP11A Двоичные входы базового блока

Клемма X...

Обозначение клеммы

22:8
60:8
DI17

22:7
60:7
DI16

22:6
60:6
DI15

22:5
60:5
DI14

22:4
60:4
DI13

22:3
60:3
DI12

22:2
60:2
DI11

22:1
60:1
DI10

13:6

DI05

13:5

DI04

13:4

DI03

13:3

DI02

13:2

DI01

13:1

DI00

Биты системной переменной 
H483

13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Значимость 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20

Mxx: JMP  HI/LO  I  00   00000000  000000  ,  Mxx

DI00
DI05
DI10
DI17

Адрес перехода

Уровень

Метка перехода Адрес переходаРезервные DIO11A/DIP11A
X22:8 ... X22:1
X60:8...X60:1

Базовый блок
X13:6 ... X13:1
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Опрос цифровых входов в программе IPOSplus® возможен через значение переменной H483. При 
этом опрашиваются входы, через которые должно передаваться определенное значение в 
двоичном формате, например, для выбора какойFлибо табличной позиции (пример → Таблица 5).

*если на всех входных клеммах устройства DIO11A/DIP11A – сигнал 0

Таблица 5. Пример опроса входных клемм путем передачи значения в двоичном формате

Если необходима оценка статуса отдельных входов (например, первого входа устройства 
DIO11A), то для этого используется комбинация команд BMOV и JMP (подробное пояснение 
см. в гл. 4.2.2).

4.2.2 Цифровые выходы

Считывание цифровых выходов:

Уровень сигналов на клеммах цифровых выходов базового блока (DB00 ... DO02) и 
дополнительного устройства DIO11A или DIP11A (DO10 ... DO17) циклически фиксируется в 
системной переменной H482 (OUTPUT LVL). Каждому из этих входов соответствует 
определенный бит системной переменной H482 (→ Таблица 6).

Таблица 6. Распределение битов системной переменной H482 по цифровым выходным клеммам

Программа IPOSplus® обеспечивает оценку уровня сигналов на клеммах отдельных 
цифровых выходов с помощью команды BMOV. По команде BMOV значение отдельного бита 
системной переменной H482 (OUTPUT LVL) копируется в любой (по значимости) разряд 
другой переменной. Следующий пример программы описывает опрос уровня сигнала на 
выходе DO02. Для этого значение бита 2 системной переменной H482 копируется в бит 0 
(значимость 20) переменной H200. Это обеспечивает удобный опрос уровня сигналов на 
клеммах (0 или 1) с помощью команды JMP.

Кроме того, уровень сигналов отдельных или нескольких цифровых выходов можно 
отфильтровать с помощью логической операции с системной переменной H482 (OUTPUT LVL) 
(→ гл. 7.2, команда AND). Следующий пример программы описывает опрос уровня сигнала 
на выходе DO02:

Пример: Считывание входов Двоичные входы базового блока

Клемма X...
Обозначение клеммы

13:6
DI05

13:5
DI04

13:4
DI03

13:3
DI02

13:2
DI01

13:1
DI00

Значимость 25 24 23 22 21 20

Уровень сигналов на клеммах 1 0 0 0 1 1

Интерпретация 1 × 25 0 × 24 0 × 23 0 × 22 1 × 21 1 × 20

Значение переменной H483 32      + 0 + 0 + 0 + 2 + 1   = 35*

Считывание цифровых выходов Двоичные выходы доп. устройства DIO11A 
Двоичные выходы 
базового блока

Клемма X...

Обозначение клеммы

23:8
61:8
DO17

23:7
61:7
DO16

23:6
61:6
DO15

23:5
61:5
DO14

23:4
61:4
DO13

22:3
61:3
DO12

23:2
61:2
DO11

23:1
61:1
DO10

10:7

DO02

10:4

DO01

10:3

DB00
Биты системной переменной H482 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Значимость 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20

SET H200 = 0
BMOV H200.0 = H482.2
JMP H200 == 1 ,Mxx

 M1 :SET H200 = 4
AND H200 & H482
JMP H200 == 4 ,M1

Логическая операция “И” с переменными H200 и H482
H200 = 4 = 00000000100 (= DO02)
H482 = 11011100110 (= текущий статус цифровых выходов)
Результат 00000000100 (= переход выполняется, так как H200 = 4)
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Управление цифровыми выходами:

Условием управления этими выходами является настройка их параметров (P 620, 621, 
630 ... 637) на значение “IPOS OUTPUT”.
Управление цифровыми выходами выполняется с помощью системных переменных:

H 480 (OPT. OUT IP) для доп. устройства DIO11A/DIP11A (DO10 ... DO17)
H 481 (STD. OUT IP) для базового блока (DO01 и DO02) 

(DB00 имеет фиксированную настройку “/Brake”)

Управление отдельными выходами

Для управления отдельными выходами используются команды BSET и BCLR. Для этого 
номер бита, соответствующий данной клемме, вводится в маску команды в качестве 
операнда. В следующем примере выход DO12 дополнительного устройства DIO11A 
устанавливается на “1”:

01793ARU
Рис. 8. Пример управления выходом DO12

Команды и параметры для управления цифровыми выходами:

Таблица 7. Команды управления цифровыми выходами

Управление несколькими выходами

Возможна одновременная активизация нескольких цифровых выходов, например, для 
вывода номера табличной позиции в двоичном формате. При этом в системную переменную 
H480 или H481 записывается десятичное значение номера табличной позиции.
Это имеет смысл только в том случае, если выходы, запрограммированные на “IPOS output”, 
используются исключительно в этих целях.

Распределение битов системной переменной H480/H481 по цифровым выходным клеммам:

Таблица 8. Распределение битов системной переменной H480/H481 по цифровым выходным клеммам

Выход Установка (→→→→ “1”) Сброс (→→→→ “0”) Параметры со значением “IPOS OUTPUT”

DO00 F F Фиксир. настройка на “/Brake”, т. е. непрограммируемый 
выход.

DO01 BSET H481.1 = 1 BCLR H481.1 = 0 P620

DO02 BSET H481.2 = 1 BCLR H481.2 = 0 P621

DO10 BSET H480.0 = 1 BCLR H480.0 = 0 P630

... ... ... ...

DO17 BSET H480.7 = 1 BCLR H480.7 = 0 P637

Управление цифровыми 
выходами

Двоичные выходы доп. устр^ва DIO11A/DIP11A, H480
Двоичные выходы 
базового блока, H481

Клемма X...

Обозначение клеммы

23:8
61:8
DO17

23:7
61:7
DO16

23:6
61:6
DO15

23:5
61:5
DO14

23:4
61:4
DO13

22:3
61:3
DO12

23:2
61:2
DO11

23:1
61:1
DO10

10:7

DO02

10:4

DO01

10:3

DB00

Биты системной переменной 7 6 5 4 3 2 1 0 2 1 0

Значимость 27 26 25 24 23 22 21 20 22 21 20

Системная переменная Операнд Уровень сигнала
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Пример:

Вывод номера 11 табличной позиции через DIO11A (для “11” требуется 4 выхода, т. е. 
задействуются выходы DO10 ... DO13):
SET H480 = 11

Обнуление всех цифровых выходов, запрограммированных на “IPOS output”, выполняется 
путем записи в системные переменные H480 и H481 значения “0”:
SET H480 = 0 Обнуление выходов доп. устройства DIO11A.
SETH481 = 0 Обнуление выходов базового блока.

4.3 Аналоговые входы/выходы

Таблица 9. Аналоговые входы/выходы

Аналоговые входы AI1 и AI2 являются дифференциальными. Аналоговые входы/выходы 
можно использовать для передачи либо сигналов напряжения, либо сигналов тока 
(→ Системное руководство MOVIDRIVE®).

Таблица 10. Соответствие диапазонов значений на аналоговых входах/выходах значениям переменных

Соответствие “диапазон значений/значение переменной” для аналоговых выходов 
действительно только в том случае, если масштабный коэффициент = 1.

Считывание аналоговых входов/выходов:

Статус аналоговых входов/выходов базового блока и устройства расширения DIO11A можно 
записать в любые свободные переменные с помощью команды GETSYS. При этом в строку 
команды GETSYS сначала вносится переменная, а затем системный параметр (в данном 
случае: ANALOG INPUTS / OUTPUTS).
Статус первого входа/выхода записывается в переменную (Hxxx), внесенную в команду 
GETSYS, статус второго входа/выхода – в следующую за ней переменную (Hxxx + 1).

Команда: GETSYS Hxxx = ANALOG INPUTS / ANALOG OUTPUTS

Управление аналоговыми выходами:

Условием управления является настройка параметра соответствующего аналогового выхода 
(P640 и 643) на значение “IPOS OUTPUT”.
Активизация аналоговых выходов выполняется с помощью системной переменной H479 
(ANA.OUT IP). 
Команда: SET H479 = K (K = любая константа из вышеуказанного диапазона значений)

Аналоговые входы/
выходы

Входы Выходы

Базовый блок Доп. устройство DIO11A

Вход/выход AI1 AI2 AO1 AO2

Обозначение клеммы AI11 AI12 AGND AI21 AI22 AGND AOV1 AOC1 AGND AOV2 AOC2 AGND

Клемма X... 11:2 11:3 11:4 20:1 20:2 20:3 21:1 21:2 21:3 21:4 21:5 21:6

Диапазон значений Значение переменной

–10 ... 0 ... +10 В –10 000 ... 0 ... +10 000

0 ... +20 мА 0 ... +10 000

4 ... +20 мА 2000 ... +10 000
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4.4 Краткая инструкция по программированию IPOSplus® с примерами

4.4.1 Пример программы “Управление”
По данной программе двоичный выход DO02 должен включаться/выключаться через каждые 2 с.

Краткое описание ввода в эксплуатацию (пример):

Условия:

Питание от электросети и/или 24 В подключено (опорное напряжение: клеммы X10:9 
(+ 24 В / VI24) и X10:10 (0 В / DGND)); двигатель и датчик подключать не нужно (вал двигателя 
не вращается).
1. Ввод в эксплуатацию регулятора частоты вращения не требуется. 
2. Настройте параметры входов/выходов:

P621 Двоичный выход DO02 → IPOS OUTPUT.
3. Откройте окно “Program” и введите программу для циклического переключения выхода 

“Output DO02 (X13:3) flash” (→ гл. 3.1). 

Заголовок программы

Начало программы
Строка комментария
Строка комментария
Строка комментария
Переключ. вых. DO02 (X13:3) на низкий ур. сигн.
Ожидание в две секунды
Переключ. вых. DO02 (X13:3) на высокий ур. сигн.
Ожидание в две секунды
Конец программы / Переход в начало программы

01338BRU
Рис. 9

4. Загрузите программуFпример из программного окна (ПК) в программную память 
преобразователя:
в активном программном окне нажмите на “F2” (→ гл. 3.2).

5. Запустите программуFпример:
в активном программном окне нажмите на “F9” (→ гл. 3.3).

6. Проверьте прикладную программу:
– в заголовке программы индикация для TASK 1 меняется с PFSTOP на START; 
– в программном окне перемещается указатель текущей строки;
– в параметре индикации P052 уровень сигнала на выходной клемме DO02 каждые

две секунды меняется между 1 и 0.
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4.4.2 Пример программы “Позиционирование”
По данной программе привод должен перемещаться вправо/влево на 10 оборотов вала 
двигателя через каждые 2 с.

Краткое описание ввода в эксплуатацию (пример):

Условия:

• Преобразователь, двигатель и датчик подключены.
• Соблюдая указания Системного руководства MOVIDRIVE®, введите преобразователь в 

эксплуатацию в режиме VFCFnFCTRL & IPOS, CFC & IPOS или SERVO & IPOS (P700).
• Проверьте аппаратные конечные выключатели контура аварийного выключения.

1. Настройка параметров:
NUMERATOR (заголовок программы) → 4096 (гл. 5.1)
DENOMINATOR (заголовок программы) → 1
DIMENSION (заголовок программы) rev.
P600 Двоичный вход DI01 → ENABLE / STOP
P601 Двоичный вход DI02  → NO FUNCTION
P602 Двоичный вход DI03 → NO FUNCTION
P603 Двоичный вход DI04 → /LIM. SWITCH CW
P604 Двоичный вход DI05 → /LIM. SWITCH CCW
P700 Режим работы → VFCFnFCTRL & IPOS / CFC & IPOS / SERVO &

IPOS
2. Введите программуFпример “10 оборотов вала двигателя вперед и назад” (→ гл. 3.1).

Заголовок программы

Начало программы
Строка комментария
Строка комментария
Строка комментария
Относит. позиционир. на 10 об. двиг. вправо
Ожидание в две секунды
Относит. позиционир. на 10 об. двиг. влево
Ожидание в две секунды
Конец подпрограммы
Конец программы / Переход в начало программы

01339BRU
Рис. 10. Пример программы “10 оборотов вала двигателя вперед и назад”

3. Загрузите программуFпример:
в активном программном окне нажмите на “F2” (→ гл. 3.2)

4. Разблокируйте преобразователь, подав сигнал уровня 1 на клеммы DI00 (X13:1), 
DI01 (X13:2), DI04 (X13:5) и DI05 (X13:6).

5. Запустите программуFпример:
в активном программном окне нажмите на “F9” (→ гл. 3.3)

6. Проверьте программуFпример:
– в заголовке программы индикация для TASK 1 меняется с PFSTOP на START (→ гл. 3);
– вал двигателя попеременно вращается вправо и влево на 10 оборотов с паузой в две

секунды;
– в параметре индикации P003 изменяется значение положения привода.



MOVIDRIVE® IPOSplus® 21

Программирование 
IPOSplus® 4

4.5 Задача 1 и задача 2

Система управления IPOSplus® позволяет разделить прикладную программу на 2 части (задача 1 
и задача 2) и обеспечивает параллельное и независимое их выполнение.
Задача 1 и задача 2 имеют идентичный набор команд и одинаковые возможности доступа к 
переменным (H0 ... H511) и параметрам преобразователя. 

Различия между задачами 1 и 2

Задача 1:

• Время выполнения команды – 1 мс.
• Начальный адрес – всегда строка 1.
• Запуск программы – клавишей F9 START, остановка программы – клавишей F8 PFSTOP 

или F5 A/PFSTOP.
• Диагностические функции: пошаговый режим работы (F7 STEP), отработка до 

отмеченной строки (F4 GOTO CURSOR) и индикация указателя текущей строки.
• Программируемое прерывание в случае ошибки, в режиме обучения, по таймеру и 

циклическое.

Задача 2:

• Время выполнения команды – 0,5 мс.
• Начальный адрес задается командой TASK2 START Mxx в задаче 1.
• Запуск выполнения задачи 2 возможен только по команде TASK2 START “метка перехода” 

в задаче 1. Остановка выполнения задачи 2 возможна как в задаче 1, так и в задаче 2. 
Функциональной клавишей F5 A/PFSTOP или F8 PFSTOP можно остановить выполнение 
обеих задач.

• Прерывание невозможно.

Рациональное разделение программы на задачи 1 и 2

Прикладная программа делится на задачи 1 и 2 по следующим критериям:

Задача 1:

• Базовая настройка переменных и параметров (т. к. задача 1 начинается первой и со 
строки 1).

• Программные блоки, менее критичные по времени, например, команды 
позиционирования с ожиданием.

• Программные блоки, обрабатываемые по событиям, например, реакция на 
неисправность аппаратного обеспечения, сигнал режима обучения, уровень сигналов на 
клеммах и т. д.

Задача 2:

• Программные блоки, критичные по времени.
• Программные блоки, обрабатываемые циклически.
• Программные блоки, обрабатываемые параллельно задаче 1 и независимо от нее.

Чтобы циклическая обработка была возможна, в задаче 2 нельзя использовать команды 
позиционирования с ожиданием. В случае неисправности привода программа зависает на 
строке такой команды.
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Создание прикладной программы с задачами 1 и 2

1. Распределите выполняемые операции по задачам 1 и 2.
2. Разделите задачи на подпрограммы и распределите переменные по отдельным 

программным блокам.
3. Выполните пошаговое программирование и тестирование отдельных программных блоков.
4. Сначала протестируйте задачу 2, вызвав ее из задачи 1 командой CALL (→ Рис. 11). 

Это позволит полностью задействовать функции диагностики для программного блока, 
который затем будет выполняться как задача 2 (пошаговый режим работы (F7 STEP) или 
отработка до отмеченной строки (F4 GOTO CURSOR)).

5. Задачу 2 можно активизировать командой TASK2 START Mxx только после ее тестирования 
в качестве подпрограммы задачи 1.

01746ARU
Рис. 11. Слева: отладочная программа (CALL) / Справа: готовая программа (TASK2)
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5 Параметры системы IPOSplus® 

В диапазонах настройки значения заводской установки выделены жирным шрифтом.

5.1 Выбор единицы измерения перемещения

Чтобы программа работала с произвольными единицами измерения перемещения (например, 
мм, оборот вала двигателя, фут), в заголовке программы указывают числитель и знаменатель 
масштабного коэффициента (“NUMERATOR/DENOMINATOR”) и единицу измерения 
(“DIMENSION”). Значение в заголовке программы выбирают клавишей TAB, редактируют, 
и подтверждают изменение клавишей ENTER.

5.1.1 Масштабный коэффициент: NUMERATOR / DENOMINATOR
Все внутрипрограммные вычисления система IPOSplus® производит только в инкрементах 
(4096 инкр. = 1 об. вала двиг.). Если нужно запрограммировать команды перемещения не в 
инкрементах, а в произвольных единицах измерения (например, мм, оборот вала двигателя, 
фут), то указывают необходимый числитель (“NUMERATOR”) и знаменатель (“DENOMINATOR”) 
масштабного коэффициента (см. ниже). Исключение составляют команды перемещения с 
переменными, которые не поддерживаются этой функцией масштабирования. В таких случаях 
обязательно: числитель/знаменатель = число инкрементов/оборот вала двигателя.
Пересчет выполняется по следующей формуле:

Числитель масштабного коэффициента: NUMERATOR

Число инкрементов вращения вала двигателя, необходимых для перемещения привода на 
заданное расстояние.
Диапазон настройки: 0 ..... 1 ..... 231 – 1

Знаменатель масштабного коэффициента: DENOMINATOR

Величина этого заданного расстояния в произвольных единицах измерения.
Диапазон настройки: 0 ..... 1 ..... 231 – 1

Примечание:

Если числитель или знаменатель не является целым числом, то точность вычислений можно 
повысить, умножив числитель и знаменатель на одинаковый порядковый множитель (например, 
10, 100, 1000, ...). Такое умножение не приводит к ограничению диапазона перемещения.

Пример:

Для привода (линия бутылочного розлива) необходимо ввести в программу следующие 
единицы измерения:
a) мм линейного перемещения;
b) инкременты;
c) обороты ведомого элемента.

MD0064AD
Рис. 12

Двигатель i     = 4 

Диаметр ведомого элемента d = 100 мм x [мм]

peд

Число инкрементов = NUMERATOR
DEN0MINATOR

× Произвольная единица измерения
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a) Миллиметры (заданное расстояние для расчета – один оборот вала двигателя)

Числитель масштабного коэффициента = число инкрементов/оборот вала 
двигателя • i редуктора = 4 096 • 4 = 16 384
Знаменатель масштабного коэффициента = диаметр ведомого элемента • π = 314,15926

Знаменатель масштабного коэффициента не является целым числом, точность пересчета 
можно повысить, применив порядковый множитель. Порядковый множитель должен быть как 
можно больше, но результат не должен выходить за пределы диапазона настройки (например в 
данном случае порядковый множитель = 100 000).

Числитель масштабного коэффициента = 16 384 • 100 000 = 1 638 400 000
Знаменатель масштабного коэффициента = 314,15926 • 100 000 = 31 415 926

b) Инкременты

Числитель масштабного коэффициента = 1
Знаменатель масштабного коэффициента = 1

c) Обороты ведомого элемента

Числитель масштабного коэффициента = число инкрементов/оборот вала 
двигателя • i редуктора = 4 096 • 4 = 16 384
Знаменатель масштабного коэффициента = 1

Практические указания по определению масштабного коэффициента при вводе в эксплуатацию

Пример: выбор единицы измерения перемещения [мм]
1. Установите NUMERATOR и DENOMINATOR масштабного коэффициента на значение 1

→ Используемые единицы измерения = инкременты.
2. В режиме ручного управления переместите привод на любое число используемых единиц 

(в данном случае – инкрементов), например, на 100 000 инкрементов.
3. На установке измерьте пройденное расстояние в миллиметрах (см. пункт 2), например: 

исходное положение = 1 000 мм; 
конечное положение = 1 453 мм; 
пройденное расстояние = 453 мм.

4. Ввод масштабного коэффициента в параметры машины: 
числитель (NUMERATOR) = 100 000; 
знаменатель (DENOMINATOR) = 453.

5.1.2 Единица измерения: DIMENSION
В окне “Program” все данные перемещения указываются с одинаковым обозначением 
размерности.
Это обозначение вводится для DIMENSION в заголовке программы, его максимальная длина – 
пять символов.
Примечание: Это чисто символическая запись, не влияющая на работу привода.

5.2 P90_ IPOS: выход в 0^позицию

Общие сведения
Выход в 0Fпозицию необходим для того, чтобы определить точку отсчета (машинный нуль) для 
выполнения любых команд абсолютного позиционирования. Система IPOSplus® обеспечивает 
8 режимов выхода в 0Fпозицию, различающихся по первоначальному направлению поиска и 
типу коммутирующего контакта, используемого для выхода в 0Fпозицию (датчик 0Fпозиции или 
конечный выключатель). 
Как правило, в приводах с линейным перемещением конечные выключатели служат для 
ограничения диапазона перемещения. При выходе в 0Fпозицию конечные выключатели 
используются как реверсивные переключатели, т. е. если 0Fпозиция не была найдена, то выход 
в нее продолжается в другом направлении.
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Для возможности обработки сигнала от датчика 0Fпозиции один из двоичных входов 
MOVIDRIVE® необходимо запрограммировать на функцию “REFERENCE CAM”. Длину датчика 
0Fпозиции и значения опорной частоты вращения следует выбирать таким образом, чтобы на 
участке этого датчика привод надежно замедлялся до низкой опорной частоты вращения 
(опорная частота вращения 2). Конец датчика 0Fпозиции или ближайший нулевой импульс 
инкодера можно использовать в качестве 0Fпозиции. Когда привод достигает 0Fпозиции, 
он останавливается и удерживается в этом положении посредством регулирования. 

0^позиция: конец датчика 0^позиции или ближайший нулевой импульс инкодера

• Нулевой импульс инкодера рекомендуется использовать в качестве 0Fпозиции, если датчик 
0Fпозиции не обеспечивает достаточной точности изFза старения, износа или гистерезиса при 
переключении.

• Если используется нулевой импульс, и он расположен точно в конце датчика 0Fпозиции, 
то фронт переключающего сигнала от датчика 0Fпозиции может быть распознан как перед 
нулевым импульсом, так и после него (гистерезис при переключении). Вследствие этого 
полученная 0Fпозиция может от раза к разу изменяться на один оборот вала двигателя. 
Решение проблемы – в смещении датчика 0Fпозиции (приблизительно на полFоборота вала 
двигателя).

• В некоторых приводных системах использование нулевого импульса инкодера в качестве 
0Fпозиции является нецелесообразным. В приводах бесконечного перемещения в одном 
направлении (например, поворотный стол) с нецелочисленным передаточным отношением 
отсутствует жесткая привязка между датчиком 0Fпозиции и нулевым импульсом инкодера, 
поэтому в таких случаях в качестве 0Fпозиции следует выбирать конец датчика 0Fпозиции.

Выход в 0Fпозицию запускается либо сигналом через программируемую входную клемму 
(REF. TRAVEL START) или командой GO0 в прикладной программе. Различные варианты этого 
выхода задаются аргументом команды GO0.
Начатый выход в 0Fпозицию доводится до конца даже в том случае, если запрос на этот выход 
отменен. С началом выхода в 0Fпозицию 7Fсегментный индикатор переключается на “c”, после 
завершения выхода индикатор переключается обратно на “A” (позиционирование). На выходной 
клемме, запрограммированной на “IPOS REFERENCE”, устанавливается сигнал “1” и остается до тех 
пор, пока ось не отойдет от машинного нуля (напряжение ВЫКЛ.).
Выход в 0Fпозицию можно прервать путем блокировки регулятора (“/Controller inhibit”). 
По повторному сигналу разрешения выход в 0Fпозицию продолжается. Если выход в 0Fпозицию 
по команде с последующим ожиданием (GO0 .., W, ..) прерывается сигналом “/Controller inhibit”, 
то на индикацию выводится сигнал о неисправности F39 (Выход в 0Fпозицию).

P900 Смещение 0^позиции

Смещение 0Fпозиции позволяет скорректировать машинный нуль, не изменяя реальное 
значение этой позиции. Действительно следующее уравнение:

Машинный нуль = 0^позиция + смещение 0^позиции
Привод выходит в 0Fпозицию и останавливается. Машинный нуль вычисляется по значениям 
0Fпозиции и ее смещения только после выхода в 0Fпозицию.
Смещение 0Fпозиции задается в выбранных произвольных единицах измерения.
Диапазон настройки: – 231 ..... 0 ..... + 231 – 1

P901 Опорная частота вращения 1

Абсолютное значение частоты вращения, с которой привод выходит в 0Fпозицию до момента 
достижения датчика 0Fпозиции. Направление вращения определяется режимом выхода в 
0Fпозицию. 
Диапазон настройки: 0 ..... 200 об/мин ..... 5000 об/мин

P902 Опорная частота вращения 2 

Абсолютное значение частоты вращения, с которой привод подходит к 0Fпозиции после 
достижения датчика 0Fпозиции. Направление вращения определяется режимом выхода в 
0Fпозицию. 
Диапазон настройки: 0 ..... 50 об/мин ..... 5000 об/мин
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P903 Режим выхода в 0^позицию 

Условные обозначения на диаграммах выхода в 0^позицию в различных режимах

Исходное положение привода:

� между датчиком 0Fпозиции и правым аппаратным конечным выключателем; 
� на датчике 0Fпозиции; 
� между датчиком 0Fпозиции и левым аппаратным конечным выключателем;
VRef1 = опорная частота вращения 1;
VRef2 = опорная частота вращения 2.

Выход в 0^позицию по датчику 0^позиции: привод выходит в эту позицию, если в аргументе 
команды GO0 задана опция CAM.
Выход в 0^позицию по нулевому импульсу: привод выходит в эту позицию, если в аргументе 
команды GO0 задана опция ZP (Zero Pulse).

Режим 0: Выход в 0Fпозицию по нулевому импульсу, заданной 0Fпозицией является текущее 
положение (CAM) или нулевой импульс (ZP) слева от текущего положения 
(датчик 0Fпозиции не требуется).
Машинный нуль = нулевой импульс слева от текущего положения + смещение 0Fпозиции

01254BRU
Рис. 13. Выход в 0Lпозицию в режиме 0

Режим 1: Заданной 0Fпозицией является левый конец датчика 0Fпозиции (CAM) или первый 
нулевой импульс (ZP) слева от датчика 0Fпозиции.
Машинный нуль = 0Fпозиция + смещение 0Fпозиции

01255BRU
Рис. 14. Выход в 0Lпозицию в режиме 1
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Режим 2: Заданной 0Fпозицией является правый конец датчика 0Fпозиции (CAM) или первый 
нулевой импульс (ZP) справа от датчика 0Fпозиции.
Машинный нуль = 0Fпозиция + смещение 0Fпозиции

01256BRU
Рис. 15. Выход в 0Lпозицию в режиме 2

Режим 3: Заданной 0Fпозицией является первый нулевой импульс слева от правого 
конечного выключателя (ZP, датчик 0^позиции не требуется. Аргумент CAM в
команде GO0 устанавливать не следует, поскольку привод в этом случае может
попасть в гистерезис переключения конечных выключателей).
Машинный нуль = 0Fпозиция + смещение 0Fпозиции

01257BRU
Рис. 16. Выход в 0Lпозицию в режиме 3

Режим 4: Заданной 0Fпозицией является первый нулевой импульс справа от левого конечного
выключателя (ZP, датчик 0^позиции не требуется. Аргумент CAM в команде GO0
устанавливать не следует, поскольку привод в этом случае может попасть в
гистерезис переключения конечных выключателей).
Машинный нуль = 0Fпозиция + смещение 0Fпозиции

01258BRU
Рис. 17. Выход в 0Lпозицию в режиме 4
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Режим 5: Выход в 0Fпозицию не выполняется, за 0Fпозицию принимается текущее положение
(CAM, ZP).
Машинный нуль = текущее положение (без привязки к нулевому импульсу) + смещение
0Fпозиции

00018CRU
Рис. 18. Выход в 0Lпозицию в режиме 5

Режим 6: Заданной 0Fпозицией является левый конец датчика 0Fпозиции (CAM) или первый 
нулевой импульс (ZP) слева от датчика 0Fпозиции.
Датчик 0Fпозиции и правый аппаратный конечный выключатель должны
соприкасаться или перекрываться, благодаря этому при выходе в 0Fпозицию привод
не будет доходить до этого конечного выключателя.
Машинный нуль = 0Fпозиция + смещение 0Fпозиции

01466BRU
Рис. 19. Выход в 0Lпозицию в режиме 6

Режим 7: Заданной 0Fпозицией является правый конец датчика 0Fпозиции (CAM) или первый 
нулевой импульс (ZP) справа от датчика 0Fпозиции.
Датчик 0Fпозиции и левый аппаратный конечный выключатель должны
соприкасаться или перекрываться,благодаря этому при выходе в 0Fпозицию привод
не будет доходить до этого конечного выключателя.
Машинный нуль = 0Fпозиция + смещение 0Fпозиции

01467BRU
Рис. 20. Выход в 0Lпозицию в режиме 7
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*1 = смещение 0Fпозиции при выходе в нее по нулевому импульсу (ZP)
*2 = смещение 0Fпозиции при выходе в нее без нулевого импульса (датчик 0Fпозиции, CAM)
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5.3 P91_ IPOS: параметры перемещения

P910 Усиление X^регулятора

Значение настройки для PFрегулятора контура управления позиционированием системы 
IPOSplus®. По введенным значениям функция ввода в эксплуатацию в программе MX_SHELL 
рассчитывает P210 (PFусиление регулятора удержания) и P910 и автоматически устанавливает 
эти параметры на одинаковое значение. После ввода в эксплуатацию любой из них можно 
корректировать необходимым образом.
Диапазон настройки: 0 ..... 0,5 ..... 32

P911/912 Генератор темпа при позиционировании 1/2

Значение темпа для операций позиционирования. Если выбрана линейная (LINEAR) форма 
генератора темпа, то генератор темпа 1 используется для ускорения, а генератор темпа 2 – для 
замедления. Если выбрана синусоидальная (SINE) или квадратичная (SQUARED) форма, то и 
для ускорения, и для замедления используется генератор темпа при позиционировании 1. 
Введенное значение темпа относится к изменению частоты вращения на 3000 об/мин.
Диапазон настройки: 0,01 ..... 1,0 ..... 20,0 с

P913 Частота вращения при перемещении НАПРАВО

Частота вращения при позиционировании направо. Эта частота вращения вводится в об/мин (rpm) 
и не должна превышать максимальной частоты вращения двигателя.
Диапазон настройки: 0 ..... 1500 ..... 5000 об/мин
Примечание: Во избежание погрешности запаздывания значение P913 должно быть меньше 
значения P302 “Максимальная частота вращения 1” как минимум на 10 % (резерв на 
регулирование по положению)!

P914 Частота вращения при перемещении НАЛЕВО

Частота вращения при позиционировании налево. Эта частота вращения вводится в об/мин (rpm) 
и не должна превышать максимальной частоты вращения двигателя.
Диапазон настройки: 0 ..... 1500 ..... 5000 об/мин
Примечание: Во избежание погрешности запаздывания значение P914 должно быть меньше 
значения P302 “Максимальная частота вращения 1” как минимум на 10 % (резерв на 
регулирование по положению)!

P915 Упреждение по скорости

Параметр P915 активен только в том случае, если выбрана форма генератора темпа 
“LINEAR” (P916)!

С помощью упреждения по скорости P915 можно добиться более плавного разгона только при 
малой жесткости (настройка при вводе в эксплуатацию < 0,7) контура регулирования частоты 
вращения (настройка через PFусиление nFрегулятора (P200), постоянную времени nFрегулятора 
(P201) и усиление для управления разгоном с упреждением (P202)). Для этого P915 следует 
устанавливать на значение меньше 100 % (при 100 % параметр P915 не активен). Если 
настройка – менее 100 %, то при позиционировании появляется больший интервал между 
заданным и действительным положением (интервал запаздывания).
Тем самым обеспечивается более плавное начало и завершение фазы ускорения (отсутствие рывка).

Таблица 11. Особенности упреждения по скорости

Необходимый режим 
регулирования

Упреждение 
по скорости

Преимущества Недостатки

Позиционирование с 
минимальным интервалом 
запаздывания

100 % F минимальное время
перемещения;

F малый интервал
запаздывания.

F скачкообразное изменение
вращающего момента;

F жесткое вхождение в конечное
положение.

Плавное вхождение в 
конечное положение

50...80 % F плавное вхождение в
конечное положение.

F увеличенный интервал запаздывания;
F более длительный процесс

позиционирования.
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01748AXX
Рис. 21. Эффект использования параметра 915 (упреждение по скорости)

Диапазон настройки: F200...+100...+200 % 

P916 Форма генератора темпа

Данный параметр определяет форму генератора темпа при позиционировании. Он влияет на 
частоту вращения и ускорение при позиционировании. 

Форма генератора темпа Характер позиционирования Применение

LINEAR (линейная) Скоростная характеристика
Характеристика трапециевидной 
формы, зависит от темпа и 
частоты вращения при 
позиционировании.
Характеристика ускорения
Характеристика прямоугольной 
формы (динамическая 
характеристика такая же), т. е. 
возникают очень большие усилия 
(рывки). 
Кривую темпа при 
позиционировании можно 
сгладить с помощью параметра 
Упреждение по скорости.

• Приводные системы с малой 
склонностью к вибрации и малой 
эластичностью.

• Быстрые операции 
позиционирования с относительно 
малым вращающим моментом и 
быстрым разгоном/торможением. 
ИзFза рывка (скачкообразное 
возрастание вращающего 
момента) – значительная нагрузка 
на перемещаемый груз 
(Не подходит для перемещения 
жидких и пластичных грузов 
(например, установки 
бутылочного розлива)).

SINE (синусоидальная) Скоростная характеристика
Характеристика синусоидальной 
формы, зависит от темпа и 
частоты вращения при 
позиционировании.
Характеристика ускорения
Плавное ускорение без рывков. 
Поскольку в начале и в конце 
подъема кривой ускорение 
незначительное, его следует 
увеличить в середине подъема 
(при том же значении темпа, что и 
для LINEAR).

• Быстрые операции 
позиционирования приводных 
систем, эластичных или склонных 
к вибрации.

Ускорение и необходимый 
вращающий момент на 55 % больше, 
чем при линейном генераторе темпа. 
При проектировании убедитесь в том, 
что двигатель и преобразователь 
обладают достаточным запасом по 
вращающему моменту (возможна 
погрешность запаздывания).

SQUARED (квадратичная) Скоростная характеристика
Квадратичная, зависит от темпа и 
частоты вращения при 
позиционировании.
Характеристика ускорения
Ускорение более плавное, чем при 
линейном генераторе темпа. 
Данная форма – промежуточная 
(сглаженная кривая ускорения при 
невысоком вращающем моменте).

• Сфера применения такая же, что и 
для SINEFтемпа.

Основное преимущество – меньшее 
повышение вращающего момента, 
чем для SINEFтемпа. Как правило, 
запас на дополнительные 33 % 
вращающего момента имеется даже у 
приводов, рассчитанных на линейную 
форму генератора темпа. Во многих 
случаях эффект такой же, что и в 
случае SINEFтемпа.
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< 100 %
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Темп позиционирования
Ускорение

Частота вращения при
позиционировании

Частота вращения

t

t

155 %

P911

Ускорение

Частота вращения при
позиционировании

Частота вращения

t

t

133 %

P911

Ускорение

Частота вращения при
позиционировании

Частота вращения



MOVIDRIVE® IPOSplus® 31

Параметры системы 
IPOSplus® 5

5.4 P92_ IPOS: контроль

P920/P921 Программные конечные выключатели

Программные конечные выключатели выполняют функцию дополнительной защиты, 
ограничивая диапазон перемещения привода. Если конечное положение (H492) команд 
перемещения лежит за пределами диапазона, ограниченного программными конечными 
выключателями, то такие команды не выполняются. Программные конечные выключатели 
активизируются только после завершения выхода в 0Fпозицию. 
Если привод уже перемещается, то выполняется торможение с темпом аварийной остановки. 
В обоих случаях подается сигнал о неисправности (F78, Программные конечные 
выключатели IPOS). Реакция на ошибку – аварийная остановка с последующей блокировкой 
выходного каскада. После чего необходимо выполнить сброс.
Предусмотрены следующие способы сброса:
• сигнал 1 на вход “RESET“;
• сеть ВЫКЛ/ВКЛ (без подключения опорного напряжения 24 В);
• ручной сброс в программе MX_SHELL (“Parameter” / “Manual reset”);
• сброс через управляющее слово IPOSplus® (системная переменная H484);
• сброс через сеть.

Примечание:
После сброса сигнала о неисправности F78 (Программные конечные выключатели IPOS) 
текущее значение 0Fпозиции утрачивается. Программные конечные выключатели 
активизируются снова только после повторного выхода привода в 0Fпозицию!

Отмена:
Функцию программных конечных выключателей можно отменить, если установить в 
параметрах P920 и P921 значение 0 (например, в случае бесконечного перемещения).

P920 Программный конечный выключатель ПРАВЫЙ

Ограничивает диапазон перемещения справа. Задается в выбранных произвольных единицах 
измерения.
Диапазон настройки: – 231 ..... 0 произв. ед. ..... 231 – 1 инкр. 

P921 Программный конечный выключатель ЛЕВЫЙ

Ограничивает диапазон перемещения слева. Задается в выбранных произвольных единицах 
измерения.
Диапазон настройки: – 231 ..... 0 произв. ед. ..... 231 – 1 инкр. 

P922 Окно положения

Окно положения определяет диапазон удаленности от конечного положения (H492) команды 
перемещения или останова (GOx или ASTOP TARGET POSITION). Как только привод входит в 
окно положения, подается сигнал “IPOS IN POSITION”. Этот сигнал подается через цифровой 
выход, который следует запрограммировать на функцию “IPOS IN POSITION”. Как только 
отдается новая команда перемещения, сигнал “IPOS IN POSITION” автоматически сбрасывается.
Контроль положения привода с помощью этого окна выполняется в том случае, если активен 
режим работы с функцией IPOS (P700). Размеры окна положения не влияют на точность 
позиционирования.
Диапазон настройки: 0 ..... 50 ..... 215 – 1 инкр.
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P923 Окно допуска погрешности запаздывания

Окно допуска погрешности запаздывания определяет максимально допустимую разность 
заданного и действительного положения. Если установленное значение превышается, то 
подается сигнал F42 (Погрешность запаздывания). Реакция на F42 задается в параметре P834 
“Реакция на ПОГРЕШНОСТЬ ЗАПАЗДЫВАНИЯ”.
Отмена: Контроль погрешности запаздывания отменяется, если значение P923 = 0.
Диапазон настройки: 0 ..... 5000 ..... 231 – 1 инкр. 

5.5 P93_ IPOS: специальные функции

P930 Перерегулирование

Функция контроля перерегулирования активизируется через P930 = ON. Она позволяет 
изменять скорость перемещения в диапазоне от 0 до 150 % (например, для ввода в 
эксплуатацию). Для этого используется аналоговый вход AI11 (X11:2), причем диапазон 0...150 % 
соответствует напряжению 0...10 В на аналоговом входе. В каждом случае максимальное 
значение скорости ограничивается параметром P302 “Максимальная частота вращения 1”.
Диапазон настройки: ON • OFF

5.6 P94_ IPOS: переменные

P940 Редактирование переменных IPOS

Этот параметр доступен только с панели DBG11A, в MX_SHELL отсутствует!
С помощью этого параметра можно изменять переменные IPOSplus® с клавишной панели 
управления. После ввода изменений с панели DBG11A переменные H0...H127 немедленно 
заносятся в энергонезависимую память преобразователя.
Диапазон настройки: ON • OFF

P941 Источник действительного положения
В этом параметре указывают датчик, по сигналам которого выполняется
позиционирование IPOSplus®:
Motor encoder (X15) 
Ext. encoder (X14)
Absolute encoder (DIP)

P942 Числитель коэффициента датчика
P943 Знаменатель коэффициента датчика
Частное этих двух параметров описывает соотношение между значениями положения по 
датчику двигателя и значениями положения по внешнему датчику или датчику абсолютного 
отсчета (данные о положении от внешнего датчика всегда умножаются на значение параметра 
P944, а данные от датчика абсолютного отсчета – на значение P955). 
Эта настройка необходима для того, чтобы:
• реализовать взаимную проверку достоверности двух значений положения (сигнал о 

неисправности F95 “Ошибка достоверности”);
• правильно согласовать значения темпа и скорости позиционирования с сигналами датчика 

абсолютного отсчета (производная от данных этого датчика рассчитывается как 
действительная частота вращения двигателя);

• правильно оценить значения параметров ввода в эксплуатацию (например: nFупреждение, 
MFупреждение, фильтр, PFсоставляющая).

Неточная настройка этих параметров приводит к отклонениям темпа и скорости 
позиционирования. Кроме того, возможен сигнал о неисправности F95 “Ошибка 
достоверности”.

Расчет значений P942 и P943 выполняется при вводе в эксплуатацию.

Диапазон настройки: 1...32767
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P944 Масштаб внешнего датчика

Значение этого параметра умножается на значение положения от внешнего датчика, которое 
затем заносится в переменную H510.

Параметр настраивается на такое значение, чтобы соотношение данных о перемещении, 
получаемых от датчика двигателя, и аналогичных данных от внешнего датчика было как 
можно ближе к “1”. 
Если внешний датчик не используется, то этот параметр игнорируется. В этом случае его 
следует установить на значение “x 1”. 

Внимание: 
Масштаб датчика оказывает прямое влияние на параметры P953 “Смещение положения”, 
P954 “Смещение нуля”, P942/P943 “Числитель/знаменатель коэффициента датчика” и на 
группу параметров P92_ “IPOS: контроль”. При каждом изменении масштаба датчика 
необходимо скорректировать настройку всех вышеназванных параметров! 

Диапазон настройки: x 1 / x 2 / x 4 / x 8 / x 16 / x 32 / x 64

5.7 P95_ DIP

P955 Масштаб датчика
Значение этого параметра умножается на значение положения от датчика абсолютного 
отсчета, которое затем заносится в переменную H509.

Параметр настраивается на такое значение, чтобы соотношение данных о перемещении, 
получаемых от датчика двигателя, и аналогичных данных от датчика абсолютного отсчета 
было как можно ближе к “1”. 
Если датчик двигателя не используется, то этот параметр игнорируется. В этом случае его 
следует установить на значение “x 1”. 

Внимание: 
Масштаб датчика оказывает прямое влияние на параметры P953 “Смещение положения”, 
P954 “Смещение нуля”, P942/P943 “Числитель/знаменатель коэффициента датчика” и на 
группу параметров P92_ “IPOS: контроль”. При каждом изменении масштаба датчика 
необходимо скорректировать настройку всех вышеназванных параметров! 

Диапазон настройки: x 1 / x 2 / x 4 / x 8 / x 16 / x 32 / x 64
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6 IPOSplus® с дополнительным оборудованием

6.1 Внешний датчик

6.1.1 Технические данные

За один оборот внешний датчик должен выдавать не более 5000 импульсов.

6.1.2 Позиционирование по внешнему датчику (X14)
Позиционирование по внешнему датчику предусмотрено для компенсации не жесткого 
соединения (с проскальзыванием или люфтом) между приводом и участком рабочей машины 
(например, изFза проскальзывания колес или люфтов в зубчатом зацеплении).
Обработка импульсов внешнего датчика 

После включения питания от сети счетчик внешнего датчика (H510) показывает “0 инкрементов”. 
После выхода в 0Fпозицию на счетчике – значение параметра P900 “Смещение 0Fпозиции” и, в 
зависимости от направления вращения, ± “тормозной путь” (с темпом аварийной остановки).

6.1.3 Пример применения: компенсация проскальзывания с помощью внешнего датчика
Тележка на колесах перемещается по рельсам. Она приводится в движение моторFредуктором, 
вращающим колеса. Соединение колес с рельсами не является жестким. Из этого следует 
возможность проскальзывания, т. е. несоответствия между вращательным движением колес и 
поступательным движением тележки.
Поэтому для позиционирования через управление двигателем необходимо точно 
регистрировать положение тележки.

Вход внешнего датчика: X14:
Питание датчика:

Тип MDV/MDS: инкрементный датчик TTL (RSF422), макс. 200 кГц
+24 В, Iмакс = 180 мА

Входящие импульсы (пример) 2048 2048 1024 1024

Учетверение (фиксир. операция) 8192 8192 4096 4096

Масштаб внешнего датчика P944 (выбор) x 1 x 8 x 1 x 2

Изменение показаний счетчика H510 ACTPOS. EXT 
за один оборот датчика

8192 65536 4069 8192
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Настройке подлежат следующие параметры MOVIDRIVE®:
Необходимо строго соблюдать последовательность настройки параметров, поскольку P944 
влияет на значение P943.

Таблица 12. Настройка параметров для позиционирования тележки

Внимание! При вводе в эксплуатацию расчет значения P210 (PFусиление регулятора удержания) 
автоматически выполняется для P941 = Motor encoder. Если используется внешний датчик или 
датчик абсолютного отсчета, то при необходимости следует установить меньшее усиление.

Для контроля перемещения с внешним датчиком (X14) действительно следующее:

Переменная H510 показывает действительное положение в режиме позиционного 
регулирования ACTPOS. EXT
Переменная H506 показывает положение 1, зафиксированное в режиме обучения TP. POS1EXT
Переменная H504 показывает положение 2, зафиксированное в режиме обучения TP. POS2EXT

Позиционирование IPOSplus®:

Позиционирование IPOSplus® возможно только в том случае, если двигатель оборудован 
датчиком, подключенным к разъему X15. Параметр P941 “Источник действительного 
положения” должен быть установлен на “Ext. encoder”. Команды перемещения в программе 
IPOSplus® (команды GO) используют данные о положении от внешнего датчика, подключенного 
к X14. Значение действительного положения содержится в переменной H510 ACTPOS EXT.

Номер Идентификация Функция Настройка Диапазон

P944 Масштаб 
внешнего 
датчика

Умножение числа сигналов 
датчика на установленное 
значение

Наибольшее значение из тех, что меньше 
отношения дискретности датчика 
двигателя к дискретности внешнего 
датчика.
Пример: датчик двигателя: 4096 инкр. / 
внеш. датчик 800 инкр. = 5,12. Значение: 4.

ФиксированF
ная настройка:
1, 2, 4, 8, 16, 
32, 64

P943 Знаменатель 
коэффициента 
датчика

Знаменатель для 
определения соотношения 
между сигналами датчика 
двигателя и сигналами 
внешнего датчика

Число инкрементов датчика двигателя 
(см. H511 ACTPOS. MOT) на 
определенную длину пути S

не более 
32767

P942 Числитель 
коэффициента 
датчика

Числитель для определения 
соотношения между 
сигналами датчика двигателя 
и сигналами внешнего 
датчика

Число инкрементов внешнего датчика 
(см. H510 ACTPOS. EXT) на определенную 
длину пути, равную длине S для P943

не более 
32767

P941 Источник 
действительног
о положения

Действительное значение 
положения для 
позиционного регулятора 
IPOSplus® 

Ext. encoder (X14) (выбор)
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6.1.4 Ввод в эксплуатацию устройства DIP с датчиком абсолютного отсчета
Привод с преобразователем MOVIDRIVE® должен быть введен в эксплуатацию согласно 
указаниям Системного руководства MOVIDRIVE®. Соответствующие источник уставки и 
источник управляющего сигнала должны обеспечивать перемещение привода.

Также убедитесь в том, что:
• монтаж устройства DIP11A,
• подключение,
• назначение выводов и 
• предохранительные устройства
реализованы правильно и в соответствии с условиями эксплуатации.

Восстановление заводской установки параметров не требуется. Если вызывается заводская 
установка, то параметры MOVIDRIVE® возвращаются к значениям базовой настройки. При этом 
изменяется и назначение выводов, которое потребуется скорректировать.

ПО MOVITOOLS обеспечивает ввод в эксплуатацию в диалоговом режиме. Через диалоговые 
окна эта программа предлагает ввести необходимые данные и выполнить необходимые 
действия. Откройте программу MOVITOOLS Manager и установите соединение с 
преобразователем, выбрав соответствующий интерфейс и адрес преобразователя. Затем 
выполните программу SHELL и через меню [Startup] / [Startup for / DIP] начните ввод в 
эксплуатацию. Все последующие действия поясняются в диалоговых окнах.
После ввода в эксплуатацию с помощью MOVITOOLS потребуется только указать “Источник 
действительного положения” (→ с. 38).

Кроме того, устройство DIP11A можно ввести в эксплуатацию последовательными действиями, 
описанными ниже. Если при этом появится сигнал о неисправности F92 “Рабочий диапазон DIP”, 
то следует сбросить этот сигнал и продолжить ввод в эксплуатацию. После успешно 
выполненного ввода в эксплуатацию этот сигнал больше не должен подаваться.

P950 Тип датчика
С помощью параметра P950 выбирается тип используемого датчика. Поддерживаются 
следующие системы контроля:

VISOLUX EDM Лазерный дальномер
T&R CE65, CE100 MSSI Инкодер
T&R LE100 SSI Лазерный дальномер
T&R LA66KFSSI Датчик линейного перемещения
AV1Y / ROQ 424 Инкодер
STEGMANN AG100 MSSI Инкодер
SICK DMEF3000F111 Лазерный дальномер
STAHL WCS2FLS311 Металлический датчик линейного перемещения

Тип подключенного датчика выбирается из списка возможных вариантов. Любые другие 
датчики требуют тестирования и разрешения на применение от компании SEWFEURODRIVE.

P35_ Направление вращения двигателя
Переместите привод на низкой частоте вращения в положительном направлении. Если P003 
“Действительное положение” отсчитывается по возрастающей, то значение параметра P350 
“Реверсирование” изменять не нужно (индикация действительного положения в MX_SHELL 
или на DBG11A). Если действительное положение отсчитывается по убывающей, то P350 
следует переключить.
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P951 Направление отсчета
Переместите привод на низкой частоте вращения в положительном направлении. 
Если положение по датчику абсолютного отсчета (H509 ACTPOS. ABS) отсчитывается по 
возрастающей, то значение параметра P951 “Направление отсчета” изменять не нужно. 
Если положение по датчику абсолютного отсчета отсчитывается по убывающей, то P951 следует 
переключить.

P955 Масштаб датчика
Если датчик двигателя не используется (частота вращения не регулируется), то этот 
параметр следует установить на “1”. Установленное значение умножается на значение 
положения от датчика абсолютного отсчета. Параметр настраивается на такое значение, 
чтобы соотношение данных о перемещении, получаемых от датчика двигателя, и 
аналогичных данных от датчика абсолютного отсчета было как можно ближе к “1”. 

Для начального измерения установите этот параметр на 1. Запишите значения переменных 
H509 (ACTPOS. ABS) и H511 (ACTPOS. MOT). Переместите привод приблизительно на 
1 оборот вала двигателя. Определите разность между записанным и текущим значениями 
каждой переменной и образуйте частное.
H509стар.............. – H509нов...................= H509разн..........................
H511стар.............. – H511нов...................= H511разн..........................

Параметр МАСШТАБ ДАТЧИКА (P955) установите на значение, наиболее приближенное к 
полученному частному Q, но меньшее, чем это частное.

P953 Смещение положения
Смещение положения (P953) настраивается только при использовании инкодеров 
абсолютного отсчета, при работе с другими датчиками этот параметр следует установить на 0.
С помощью этого параметра выполняется переход датчика абсолютного отсчета в позицию за 
пределами рабочего диапазона. Переместите привод приблизительно в середину рабочего 
диапазона. Если при этом появится сигнал о неисправности F92 “Рабочий диапазон DIP”, то 
следует сбросить этот сигнал и продолжить ввод в эксплуатацию. Считайте значение 
переменной H509 (ACT. POS. ABS) и введите в параметр “Смещение положения” (P953) 
следующее значение:

P953 = (переменная H509) – 0,5 x рабочий диапазон датчика 
Рабочий диапазон датчика = максимальное значение положения, 
например, 4096 об. x 4096 инкр./об. = 224 инкр. = 16777216 инкр.

P954 Смещение нуля
С помощью смещения нуля определенному положению присваивается необходимое 
значение. Диапазон значений охватывает и положительные и отрицательные значения 
положения. Учитывать следует максимально допустимую величину. Это ограничение 
определяется диапазоном значений счетчика (��231) и диапазоном значений датчика 
абсолютного отсчета.

Переместите привод в какоеFлибо известное положение. Считайте значение переменной 
H509 (ACTPOS. ABS) и введите в параметр “Смещение нуля” (P954) следующее значение:

P954 = (переменная H509) – необходимое значение

Таким образом, это необходимое значение становится отображаемым параметром текущего 
положения привода.

Quotiìent  Q………
H511Differenz………
H509Differenz………
-------------------------------------------------=Частное Q.......... =

H511разн...........

H509разн...........
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P942/P943 Числитель/знаменатель коэффициента датчика
Эти параметры используются для внутреннего согласования регулятора частоты вращения и 
для выполнения контрольных функций в DIP11A.
1. Запишите значения переменных H509 (ACTPOS. ABS) и H511 (ACTPOS. MOT).
2. Переместите привод приблизительно на 30 000 инкрементов (H511).
3. Определите разность между записанным и новым значениями каждой переменной.

H509стар............ – H509нов. ..................= H509разн..........................
H511стар............ – H511нов. ..................= H511разн..........................

4. В обоих случаях разность не должна превышать 32 767 (215 – 1). Если полученные 
значения разности больше этого числа, разделите оба эти значения на одинаковое число, 
чтобы в результате получались меньшие значения разности, или повторите эту операцию, 
сократив участок перемещения.

5. Введите первый результат (H511разн.) в параметр ЧИСЛИТЕЛЬ КОЭФФИЦИЕНТА 
ДАТЧИКА (P942), а второй (H509разн.) – в параметр ЗНАМЕНАТЕЛЬ КОЭФФИЦИЕНТА 
ДАТЧИКА (P943).

Если датчик двигателя не используется (MOVIDRIVE® не регулирует частоту вращения), то 
рекомендуется по крайней мере приблизительная оценка отношения дискретности датчика к 
обороту вала двигателя. В качестве этого значения для датчика двигателя следует назначить 
4096 инкрементов на один оборот вала двигателя.

Определите значение для ЗНАМЕНАТЕЛЯ КОЭФФИЦИЕНТА ДАТЧИКА (P943), действуя как 
описано выше. Введите в параметр P942 значение “4096 x число пройденных оборотов вала 
двигателя”.

Точность числителя и знаменателя коэффициента датчика в этом случае (без регулирования 
частоты вращения) не является существенным показателем. Эти значения служат лишь для 
вторичного контроля абсолютных значений в устройстве DIP11A.

P941 Источник действительного положения
Этот параметр определяет, какой датчик используется для регулирования по положению, 
если в параметре P700 “Режим работы” установлен режим “... & IPOS”.
В программе IPOSplus® предусмотрены команды позиционирования для управления 
двигателем, подключенным к MOVIDRIVE®. Если позиционирование вала двигателя 
выполняется по датчику абсолютного отсчета, то “Источник действительного положения” 
следует установить на “Absolute encoder (DIP)”.

Внимание: Коэффициент усиления замкнутой системы регулирования по положению 
IPOSplus®, параметр P910 “Усиление XFрегулятора”, был предварительно задан при вводе в 
эксплуатацию контура регулирования частоты вращения. Эта предварительная настройка 
предусматривает регулирование по положению с помощью датчика двигателя. Различие в 
дискретности датчиков или временная характеристика датчика абсолютного отсчета 
(например, лазерного дальномера) могут потребовать настройки на меньшее значение.

Установите значение вдвое меньше, чем расчетное значение предварительной настройки. 
Запустите программу IPOSplus® с позиционированием между двумя действительными 
точками на умеренной скорости. Постепенно уменьшая или увеличивая значение параметра 
P910 “Усиление XFрегулятора”, добейтесь оптимального характера перемещения и 
позиционирования.
Значение положения, выдаваемое датчиком абсолютного отсчета, содержится в переменной 
H509 (ACTPOS. ABS). Встроенное устройство управления IPOSplus® может обрабатывать это 
значение положения даже без непосредственного позиционирования.
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6.2 IPOSplus® и сеть

Расширение IPOSplus® одной из сетевых систем PROFIBUS, INTERBUS, CANFBus или DeviceNet 
дает дополнительные преимущества в сравнении со стандартным исполнением MOVIDRIVE® 
без сети. Более подробное описание сетевых систем содержится в руководстве “Конфигурация 
сетевых устройств” и в руководствах по отдельным сетевым системам. Для управления 
преобразователем MOVIDRIVE® по сети обычно требуется изменить следующие параметры:
• P100 Источник уставки = FIELDBUS, если уставки передаются по сети;
• P101 Источник управляющего сигнала = FIELDBUS, если управляющее слово передается 

по сети;
• P870F875 Конфигурация данных процесса: описание данных, передаваемых по сети 

(см. руководство “Конфигурация сетевых устройств”, гл. 3.3)
Некоторые примеры программ, иллюстрирующие работу IPOSplus® в комбинации с сетевой 
системой, уже описаны в главах 7.3 и 7.4 руководства “Конфигурация сетевых устройств”.

Задание уставок положения в инкрементах

Заданное положение вводится как значение P871 “Описание уставки PO2”: POSITION HI и P872 
“Описание уставки PO3”: POSITION LO. Диапазон перемещения можно использовать полностью, 
т. е. задаются любые положения.  

02727ARU
Рис. 22. Задание уставок положения в инкрементах

В данном примере конечное и действительное положение задаются в инкрементах. 
Передаваемая по сети уставка положения автоматически копируется в переменную H499 
SP.POS.BUS. При этом она может использоваться для инициации команды перемещения путем 
копирования значения переменной H499 в переменную H492 TARGET POS (SET H492 = H499). 
Кроме того, устройство управления может контролировать действительное положение привода 
через обратную связь. Для этого в конфигурации входных и выходных данные процесса 
следует выбрать “Position High/Low”. 
Действительное положение привода сообщается устройству управления по сети, если 
выполнена следующая настройка параметров: P874 “Описание действительного значения PI2”: 
POSITION HI и P875 “Описание действительного значения PI3”: POSITION LO.

E Q

1

1

Position High Position Low

Position High Position LowStatus word 2

Конечное
положение
в инкрементах

Control word 2

Выходные данные процесса (PO)

IPOS program:

***************************
Copy position setpoint of PO
datato new target position

...
***************************

SET H492 = H499
...
END

plus

IPOS variables:

492 TARGET POS
...
499 SP.POS.BUS

Действ. положение в инкрементах
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Произвольное кодирование данных процесса

Пользователь имеет возможность самостоятельно выбирать содержимое данных для 
циклического процесса. Для этого параметры описания данных процесса, нужно настроить на 
следующие значения: для выходных данных – “POFData”, а для входных данных – “PIFData”. 
В этом случае выходные данные процесса больше не обрабатываются непосредственно 
преобразователем MOVIDRIVE®, а командами GETSYS (POFData) и SETSYS (PIFData) заносятся в 
переменные IPOS. Декодирование переменных выполняется в программе IPOS. Таким образом 
пользователь может передавать, например, уставки положения в произвольных единицах 
измерения (например, обороты вала двигателя). Перед использованием значения, переданного 
по сети, для позиционирования его масштаб можно изменить (путем умножения или деления). 

02728ARU
Рис. 23. Изменение масштаба уставок положения

E QQ

IPOS program:plu

END

SET H100 = 3 // Initialising process output data structure
SET H101 = 3
SET H110 = 3 // Initialising process input data structure
SET H111 = 3

M0: GETSYS H100 = PO-Data // Copy PO data into IPOS variable
SET H200,H103 // Copy position into variable
MUL H200,#4096 // and convert into increments
SET H492,H200 // Stop travel order
SET H200,H511 // Copy actual position into variable in inkrements
DIV H200,#4096 // and convert in unit motor revolution
SET H113,H200

JMP M0
SETSYS PI-Data = 110 // Copy PI data in IPOS variable

Действ. положение в об. вала двиг.

Конечн. положение в об. вала двиг.

PO2

PI2

PO3

PI3

PO1

PI1

SETSYS

IPOS variables:

100 Bus type 3
101 Length 3
102 PO1 0
103 PO2 0
104 PO3 0
...
...
110 Length 3
111 PI1 0
112 PI2 0
113 PI3 0

GETSYS

s
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6.2.1 Сеть и DIO/DIP 11A
При использовании управляющего слова 2 сеть позволяет имитировать двоичные входы и 
выходы. При этом говорят о виртуальных клеммах. 
Если на MOVIDRIVE® не установлена карта DIO/DIP11A, то функции входных клемм DI10 ... DI17 
активизируются старшими битами 8F15 управляющего слова 2. Конкретные функции этих 
входных клемм задаются параметрами P610F617. 

02729ARU
Рис. 24. Виртуальные клеммы

Если на MOVIDRIVE® кроме сетевой карты установлена и одна из карт DIO11A или DIP11A, то 
действительна настройка параметров группы P61_ для реально имеющихся клемм. При этом 
все команды для клемм (например, JMP LO/HI xxxx xxxx xxxx xxxx) относятся только ко входам 
аппаратного обеспечения, а не к управляющим битам 8F15 в управляющем слове 2.
Если, тем не менее, необходимо использовать старший байт управляющего слова 2, то он 
должен считываться командой GETSYS (POFData). После этого в программе IPOS выполняется 
декодирование 8 старших битов. Созданная таким образом переменная может использоваться с 
командами перехода (JMP Hxxx == значение, Mxx). Также через копирование отдельных битов 
(BMOV H484.x Hxxx.x) в H484 CTRL. WORD можно активизировать какуюFлибо из функций 
входных клемм.

 02730ARU
Рис. 25. Использование старшего байта управляющего слова 2

15 14 13 12 11 10 9 8 0

...

15 14 13 12 11 10 9 8 0

...

= P617 Двоич. вход DI17
Виртуальная вх. клемма 8

Виртуальная вх. клемма 1
= P610 Двоич. вход DI10

Управляющее слово 2

= P637 Двоич. выход DO17
Виртуальная вых. клемма 8

Виртуальная вых. клемма 1
= P630 Двоич. выход DO10

Слово состояния 2

IPOS variable
*************

480 OPT.OUT IP
...
483 INPUT LVL

PO

PI

1

1

15 14 13 12 11 10 9 8 0

...

IPOS program:plus

SET H100 = 3 // Initialising process output data structure
SET H101 = 3
GETSYS H100 = PO-Data // Copy PO data into IPOS variable
SET H200,H102 // Copy control word 2
SHR H200 >> 8 // and move to the right by 8 bits

= P617 Двоич. вход DI17
Виртуальная вх. клемма 8

Виртуальная вх. клемма 1
= P610 Двоич. вход DI10

Управляющее слово 2

IPOS variable
*************

200 INPUT LVL
...
...
102 PO1
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Устройство DIP11A можно устанавливать как в разъем OPTION 1, так и разъем OPTION 2. 
Все необходимые для DIP параметры можно установить с помощью клавишной панели DBG.
При использовании сетевой карты в комбинации с устройством DIO11A расширения входовF
выходов или устройством DIP11A сопряжения с датчиками абсолютного отсчета необходимо 
учитывать особенности назначения выводов:
• Назначение выводов

Операционная система преобразователей MOVIDRIVE® позволяет использовать восемь 
входных и восемь выходных двоичных клемм на одном дополнительном устройстве. Если 
DIP11A применяется вместе с устройством расширения DIO11A или вместе с сетевой картой, 
то нужно учитывать следующее распределение:

Задание и считывание уровня сигналов на клеммах с помощью переменных возможно в 
любом случае, независимо от того, какое дополнительное устройство используется в 
дополнение к сетевой карте. 
Если сетевая карта применяется вместе с устройством DIP11A, то ее виртуальные клеммы 
доступны только в программе IPOSplus® через считывание выходных данных процесса 
(GETSYS Hxxx POFDATA).

Функции
Входные клеммы Выходные клеммы

DIO11A DIP11A DIO11A DIP11A

Способ задания/
считывания 
уровня сигнала на 
клеммах

Переменная H483 INPUT LVL. H480 OPT.OUT IP

Бит
DIP11A + DIO11A 6...13 14...21 0...7 8...15

DIP11A + сеть – 6...13 – 0...7

Клемма DI10...DI17 DI10...DI17 DO10...DO17 DO10...DO17

Параметры 61.. и 63.. и 
JMP HI/LO I...

DIP11A + DIO11A активны – активны –

DIP11A + сеть – активны – активны
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6.2.2 IPOSplus® и PROFIBUS
При работе в сети PROFIBUS циклический обмен данными с ПЛК осуществляется с помощью 
4 ... 10 слов данных процесса. Интерфейс настройки параметров MOVIDRIVE® предусматривает 
возможность конфигурирования не более 3 слов (параметры P87x). Все остальные слова 
данных процесса имеют фиксированное назначение: POFData/PIFData. MOVIDRIVE® не 
интерпретирует данные процесса, описанные в параметрах P87x как PO/PIFданные. Доступ к 
этим словам возможен только через команды GETSYS и SETSYS. Пример назначения и 
использования 10 слов показан в следующей программе IPOS, которая работает с переменными 
H100 и H120.  

02731ARU
Рис. 26. Передача 10 слов данных процесса

Одно слово данных процесса в каждом случае копируется в одну переменную, причем 
управляющее слово, как и слово состояния считается за одно слово данных процесса. Слово 
данных процесса записывается в биты 0...15 переменной IPOS, биты 16...31 переменной IPOS 
устанавливаются на 0. 

E Q

...PO data PO data

PI data PI dataStatus word

Control word

IPOS program:plus

SET H100 = 3 // Initialising process output data structure
SET H101 = 10
SET H120 = 10 // Initialising process input data structure

M0: GETSYS H100 = PO Data // Copy PO data into IPOS variable
SETSYS PI Data = H120 // Copy PI data in IPOS variable
JMP UNCONDITIONED, M0

IPOS variables:

H102: Control word
H103: PO data
...
H111: PO data
...
...
H121: Status word
H122: PI data
...
H130: PI data

Обработка сигналов MOVIDRIVE

...
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6.3 IPOSplus® и устройство синхронного управления

Функции синхронного управления при использовании DRS11A в комбинации с DIP11A 
выполняются полностью без необходимости какихFлибо изменений. Кроме того, имеется 
возможность переключения с режима позиционирования на режим синхронного управления 
через программу IPOSplus®.

Полное описание режима синхронного управления содержится в руководстве “Устройство 
синхронного управления DRS11A”.
Управление устройством DRS11A осуществляется в программе IPOSplus® различными 
способами:
• через программирование управляющей и контрольной переменных DRS 

DRS CTRL. (H476) и DRS STATUS (H477);
• через программирование управляющего слова IPOSplus® CTRL. WORD (H484);
• через программирование отдельных параметров командой MOVLINK.

6.3.1 Программирование управляющего слова IPOSplus® CTRL. WORD
Системная переменная H484; CTRL. WORD
Переменная H484 является управляющим словом IPOSplus®. Независимо от режима работы, 
управляющих выводов и источника уставки это слово связано с соответствующим источником 
управляющего сигнала (клемма, RSF485, сеть, системная шина и т. д.) через логическую 
операцию “ИЛИ”. Отдельные биты с переключением на уровень 1 получают следующее 
назначение:
484 CTRL.WORD Управляющее слово IPOSplus® (СЧИТЫВАНИЕ и АКТИВИЗАЦИЯ функций преобразователя).

Управляющее слово IPOSplus® может использоваться всегда и независимо от режима работы, 
источников управляющего сигнала и уставки. В преобразователе управляющее слово 
IPOSplus® связано логической операцией “ИЛИ” с функциями клемм, управляющим словом 
сетевого интерфейса и управляющим словом интерфейса RSF485/RSF232 или системной 
шины.

Бит Функция (уровень “1”)
0 No function 
1 No enable
2 CW
3 CCW 
4 n11/n21 (fixed setpoint 1)
5 n12/n22 (fixed setpoint 2)
6 Switchover fixed setpoint
7 Param. switchover (param. set 2)
8 Ramp switchover (ramp set 2)
9 Motorpoti up
10 Motorpoti down 
11 External error
12 Error reset
13 Hold control
14 CW limit switch
15 CCW limit switch

Бит Функция (уровень “1”)
16 Reserved
17 Reference cam
18 Reference travel start
19 FreeFwheeling slave
20 Setpoint take over
21 Reserved
22 Set DRS zero point
23 Start DRS slave
24 DRS teach in
25 Reserved 
26 Reserved
27 Reserved
28 Reserved
29 Reserved
30 Controller inhibit
31 Reserved
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6.3.2 Программирование управляющей и контрольной переменных DRS

Системная переменная H476; DRS_CTRL.

Переменная H476 отображает функции двоичных выходов устройства DRS11A:

Системная переменная H477; DRS_STATUS

Переменная H477 отображает функции двоичных входов устройства DRS11A: 

6.3.2.1 Активизация и отключение функции автономного режима
С помощью системной переменной H476 DRS CTRL. можно управлять двумя 
программируемыми выходами устройства DRS11A. 

02961ARU
Рис. 27. Функция автономного режима

476 DRS CTRL. СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА уровня сигналов на двоичных выходах устройства синхронного 
управления DRS11A.

Бит Уровень сигналов на клеммах
0 X40.9 OUTP0
1 X40.10 OUTP1 
3..14 Reserved
15 Set DRS hardware fault (код ошибки 48)
16..31 Reserved

477 DRS STATUS СЧИТЫВАНИЕ уровня сигналов на двоичных входах и сообщений о состоянии устройства 
синхронного управления DRS11A.

Бит Уровень сигналов на клеммах / сообщения о состоянии
0 X40.5 INP4 free input 1
1 X40.6 INP5 free input 2
2 /DRS preFwarning
3 /DRS lag error
4 DRS slave in position 
5 Master standstill 
6..31 Reserved

IPOS program:plus

BSET H476.0 = 1 // Activate free-wheeling, red LED is illuminated
...
...
...

BCLR H476.0 = 0 // Deactivate free-wheeling, red LED extinguished
...
…

IPOS variables:

H476: DRS_Ctrl
H477: DRS_Status
...
H484: CTRL_WORD
…

DRS
X40:

X41:

X42:

X43:

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11

СД SYNC / OFF

INP0
INP1
INP2
INP3
INP4
INP5
DCOM
VO24
OUTP0
OUTP1
DGND

Вход
внешнего
инкрементного
датчика

Вход
инкрементного
датчика
ведущего
привода

Выход
инкрементного
датчика

СД SYNC / OFF
15 14 13 12 11 10 9 8 0

Уровень сигнала на
двоичном выходе X40.9

H476: DRS_CTRL.
31
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Условие:
Переключение устройства DRS11A на автономный режим с помощью программы IPOSplus® 
возможно при наличии кабельной перемычки между клеммами X40:9 (OUTP0) и 
X40:1 (FreeFwheeling).

Последовательность команд:  
BSET H476.0 = 1 Установка выхода OUTP0, т. е. и входа DRS “FreeFwheeling”, на уровень “1”:

красный СД загорается!
BCLR H476.0 = 0 Возврат в режим синхронного управления:

красный СД гаснет.

6.3.2.2 Установка нулевой точки DRS11A
С помощью программы IPOSplus® угловое отклонение DRS11A можно сбросить без применения 
внешних сигналов.
Для этого используется системная переменная H484 CTRL. WORD.

Последовательность команд:
BSET H484.22 = 1 Активизация функции DRS11A ’Установка нулевой точки’
WAIT 15 ms Время ожидания для DRS в 15 мс
BCLR H484.22 = 0 Возврат в режим синхронного управления 

с обнуленным угловым отклонением; зеленый СД гаснет.

02962ARU
Рис. 28. Установка нулевой точки

IPOS program:plus

BSET H484.22 = 1 // Set zero point, angle error deleted
// green LED extinguished

WAIT 15 ms // DRS-specific waiting period for signal run time

BCLR H484.22 = 0 // Reset to synchronous operation function
...
…

IPOS variables:

H476: DRS_Ctrl
H477: DRS_Status
...
H484: CTRL_WORD

DRS
X40:

X41:

X42:

X43:

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11

СД SYNC / OFF

INP0
INP1
INP2
INP3
INP4
INP5
DCOM
VO24
OUTP0
OUTP1
DGND

Вход
внешнего
инкрементного
датчика

Вход
инкрементного
датчика
ведущего
привода

Выход
инкрементного
датчика

СД SYNC / OFF

22 13 12 11 10 9 8 0

Управляющий сигнал
установки нулевой точки DRS

H484: CTRL_WORD
31

При появлении углового
отклонения между валами
ведущего и ведомого приводов
загорается зеленый СД.

...
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Пример управления:

• Привод необходимо переключить на автономный режим через вход DI10.
Входы DI10...DI17 могут быть реальными клеммами устройства DIO11A/DIP11A или 
виртуальными клеммами в управляющем слове 2 сетевого интерфейса.
DI10 = 1  Автономный режим активен.
DI10 = 0  Автономный режим заблокирован, привод работает в синхронном режиме.

• Через виртуальный вход DI11 текущее угловое отклонение обнуляется (Установка нулевой 
точки DRS).

Пример программы, созданной компилятором IPOSplus® 

/*=======================================================================================
             IPOS Source File
=========================================================================================*/
#include <const.h>
#include <io.h>

/*����� Definition Inputs �������������������������������������������������������������*/
#define E_freewheeling     DI10                         // Input DI10
#define E_setzeropoint     DI11                         // Input DI11

/*����� Definition Outputs �������������������������������������������������������������*/
#define A_DRS_OUTP0 0                                  // Output DRS X40:9

/*����� Definition Control bits in IPOS Control Word ��������������������������������������*/
#define _DRS_setzeropoint  22                          // Bit 22

/*=======================================================================================
              Subroutines
=========================================================================================*/
Freewheeling_On()
{
/* The free�wheeling mode is activated by setting the external jumper between X40:9 and X40:0 and
   by deleting of output X40:9.                                          */

   _BitSet( DRS_Ctrl, A_DRS_OUTP0 );
}

/*=======================================================================================*/
Freewheeling_Off ()
{
/* The free�wheeling mode is deactivated by setting the external jumper between X40:9 and X40:0 and by
    deleting of ouptut X40:9.                                              */

  _BitSet( DRS_Ctrl, A_DRS_OUTP0 );
}

/*=======================================================================================*/
DRS_zeropoint()
{
   _BitSet( ControlWord, _DRS_Setzeropoint );       // Set zeropoint via Control Word
   _Wait( 15 );                                     // Response time in ms
   _BitClear( ControlWord, _DRS_Setzeropoint );     // Delete bit once again
}

/*=======================================================================================
              Main function (IPOS entry function)
=========================================================================================*/
main()
  {
    if( E_Freewheeling )                            // The input E_Freewheeling (here DI10)
       Freewheeling_On();                          // causes the switch between
    else                                            // freewheeling and synchronous operation
        Freilauf_Aus();

    if( E_setzeropoint )                            // Calls up the function 
         DRS_zeropoint();                            // “Set zeropoint“
  }
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6.3.3 Активизация и отключение функции смещения
С помощью системной переменной H476 можно управлять двумя программируемыми 
выходами устройства DRS11A. 

02963ARU
Рис. 29. Функция смещения

Условие:

Смещение положения привода с помощью программы IPOSplus® возможно при наличии 
кабельной перемычки между клеммами X40:10 и X40:2 (Offset1).

Последовательность команд:
BSET H476.1 = 1 Активизация функции “Смещение 1”.

Ведомый привод изменяет свое положение относительно ведущего на значение параметра 
“Смещение 1”.
BCLR H476.1 = 0 Возврат к нулевому уровню сигнала на выходной клемме.

Ведомый привод возвращается к прежнему положению относительно ведущего.

IPOS program:plus

BSET H476.1 = 1 // Set drive in Offset 1 function
… // Slave drive shifts its position to master

// by Offset 1 value.
...
...
BCLR H476.1 = 0 // Deactivate Offset 1
...

…

IPOS variables:

H476: DRS_Ctrl
H477: DRS_Status
...
H484: CTRL_WORD

DRS
X40:

X41:

X42:

X43:

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11

СД SYNC / OFF

INP0
INP1
INP2
INP3
INP4
INP5
DCOM
VO24
OUTP0
OUTP1
DGND

Вход
внешнего
инкрементного
датчика

Вход
инкрементного
датчика
ведущего
привода

Выход
инкрементного
датчика

15 14 13 12 11 10 9 1 0

Уровень сигнала на двоичном
выходе X40.9

H476: DRS_Ctrl
31

Уровень сигнала на двоичном
выходе X40.10

...
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6.3.4 Пример программы переключения между режимами позиционирования и синхронного 
управления
Функция “Автономный режим” (“FreeFwheeling”) обеспечивает регулируемый по частоте 
вращения выход привода из синхронного режима работы. Однако она не дает возможности 
вывести привод в определенное положение в режиме позиционного регулирования.
Для этого необходимо переключение на режим позиционирования (IPOS). 

02964ARU
Рис. 30. Переключение

Переключение между режимами синхронного управления и позиционирования возможно через 
входную клемму DI12.
При этом нужно учитывать следующее ограничение:
Переключение с синхронного управления на позиционирование во время перемещения привода 
возможно только в режимах работы CFC или SERVO.
Следующий пример программы описывает переключение между режимами работы 
CFC & IPOS и CFC & SYNC. 
При этом действительно:
• DI10 = 0 Нет автономного режима.
• DI10 = 1 Автономный режим, если выбран режим работы CFC & SYNC.
• DI11 = 0 Нет функции.
• DI11 = 1 Установка нулевой точки DRS (импульс).
• DI12 = 1 Позиционирование, режим работы CFC & IPOS.
• DI12 = 0 Синхронное управление, режим работы CFC & SYNC.

Переключение между режимами работы выполняется по команде
_SetSys(SS_OPMODE, H)

Значение переменной H интерпретируется следующим образом:

SS_OPMODE: Установление режима работы

H = 11: режим CFC (регулирование частоты вращения),
H = 12: режим CFC & регулирование момента,
H = 13: режим CFC & IPOS (позиционирование),
H = 14: режим CFC & режим синхронного управления (DRS11A), 

H = 16: режим SERVO (регулирование частоты вращения),
H = 17: режим SERVO & регулирование момента,
H = 18: режим SERVO & IPOS (позиционирование),
H = 19: режим SERVO & режим синхронного управления (DRS11A)

IPOS program:plus

SET H200 = 11 // CFC operating mode
SETSYS OP:MODE = H200 // Reprogramming operating mode to CFC operation
...
…
SET H200 = 14 // CFC operating mode & synchronous operation
SETSYS OP:MODE = H200 // Reprogramming operating mode to CFC&SYNC
...
…

IPOS variables:

H200: Operating
mode

...
H484: CTRL_WORD

...

...
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/*=======================================================================================
              IPOS�Quelldatei
=========================================================================================*/
#include <const.h>
#include <io.h>

/*����� Definition Inputs �������������������������������������������������������������*/
#define E_Free�wheeling      DI10    // Input DI10
#define E_Setzeropoint   DI11    // Input DI11
#define E_Switch_Pos_Sync    DI12    // Input for switching between positioning
                                     // and synchronous operation
                                     // DI 12 = 1 positioning / DI 12 = 0 synchronous operation

/*����� Definition Outputs �������������������������������������������������������������*/
#define A_DRS_AUSG0 0                // Output DRS X40:9

/*����� Definition Control bits in IPOS Control Word ��������������������������������������*/
#define _Free�wheeling         1     // Bit  1
#define _DRS_Setzeropoint     22     // Bit 22

/*����� Definition variables for switching between positioning and synchronous operation ���*/
#define operating mode        H300
#define destination position  H0
#define CFC_and_IPOS          13     // CFC operating mode & IPOS
#define CFC_and_SYNC          14     // CFC & synchronous operation

/*=======================================================================================
              Subroutines
=========================================================================================*/
Free�wheeling_On()
{
/* Free�wheeling activated by setting the external jumper between X40:9 and X40:0
   and by setting output X40:9.                                                 */

   _BitSet( DRS_Ctrl, A_DRS_OUTP0 );
}

/*=======================================================================================*/
Free�wheeling_Off ()
{
/* Free�wheeling is deactivated via external jumper between X40:9 and X40:0 by deleting the
   output X40:9.                                              */

   _BitSet( DRS_Ctrl, A_DRS_OUTP0 );
}

/*=======================================================================================*/
DRS_Zeropoint()
{
   _BitSet( ControlWord, _DRS_Setzeropoint);        // Set zero point via control word
   _Wait( 15 );                                     // Response time in ms
   _BitClear( ControlWord, _DRS_Setzeropoint );     // Delete Bit 
}

/*=======================================================================================*/
Activate_synchronousoperation()
{
   Operating mode = CFC_and_SYNC;
   _SetSys( SS_OPMODE,operating mode );             // Switch operating mode
   DRS_zeropoint();                                 // Delete angle error
}

/*=======================================================================================*/
Activate_IPOS()
{
   Operating mode = CFC_and_IPOS;
   _SetSys( SS_OPMODE,operating mode );
}

/*=======================================================================================
              Main function (IPOS�Input function)
=========================================================================================*/
main()
  {
    if( E_Free�wheeling )
        Free�wheeling_On();
    else
        Free�wheeling_Off();

    if( E_Setzeropoint )
        DRS_zeropoint();

   if( E_Switchover_Pos_Sync )
        {
       Activate_IPOS();
        _GoAbs( GO_NOWAIT,Final position );
        }
    else if ( !E_Free�wheeling )
              Activate_synchronousoperation();
  }
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6.3.5 Программирование отдельных параметров
Пример программы с использованием команды MOVLINK

Переключение передаточного числа электронного редуктора через двоичный вход.
Применение системы автоматического управления циклом работы IPOSplus® в сочетании с 
устройством синхронного управления DRS11A обеспечивает оптимальную адаптацию 
функциональных возможностей MOVIDRIVE® к особенностям конкретной установки.
В некоторых случаях параметры P221 “Коэффициент редукции ведущего” и P222 
“Коэффициент редукции ведомого” необходимо корректировать через двоичный вход.
Пример программы для дискретного изменения передаточного числа электронного редуктора 
между ведущим и ведомым приводами.

Пример программы, созданной ассемблером IPOSplus® 

            ******************************************
            Sample program for discrete change
            of electronic gear unit reduction ratio    
            between master and slave drive.         
                                                      
            When using the optional DRS11A  
            synchronous operation control card.                        
            ������������������������������������������
                                                      
            Change of parameter "Master Gear Unit
            Factor" P221 via binary input of the     
            MOVIDRIVE basic unit.                   
            Input used for change here: 
            DI04                                      
                                                      
            SEW                                       
            Date: 24 June 97                           
            ******************************************
                                                      
            ******************************************
            Initialization and declaration of        
            variables.                                
                                                      
            H000: Value for P221 at DI04 = 0          
            H001: Value for P221 at DI04 = 1          
            H482: DRS dig. outputs X21.9&10 (Bit0&1) 
                                                      
            Declaration system structure for MOVLNK 
            ����������������������������������������� 
            Variables H200 � H206 for control       
            and programming of P221.              
                                                      
            H200 = Bus type, SBUS                      
            H201 = Address 0                          
            H202 = Process data, param. channel only   
            H203 = Communication service (write)   
            H204 = Index 8502 "Master GU Factor"
            H205 = Target variable for data exchange    
                                                      
                                                      
            Binary Inputs:                          
            ����������������                          
            DI00 = Controller inhibit                       
            DI04 = Change P221 "Master Gear Unit i
            DI04 = Ipos input                       
            ******************************************
                                         
            ******************************************
            Initialization of communication service 
            ******************************************
                 SET     H200 = 5                     
                 SET     H201 = 0                     
                 SET     H202 = 0                     
                 SET     H203 = 3                     
                 SET     H204 = 8502                  
                 SET     H205 = 210                   
                                                      
            ******************************************
            List factors for "Master Gear Unit i". 
            ******************************************
                 SET     H0   = 100                   
                 SET     H1   = 200                   
                                                      
            ******************************************
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            Read input terminal Di04              
            ******************************************
                 JMP     HI I0000000000010000, M1     
                 JMP     LO I0000000000010000, M2     
                                                      
            ******************************************
            Write new value to "Master Gear Unit i".        
                                            
            ******************************************
            M1  :SET     H210 = H0                    
                 JMP     UNCONDITIONED  , M3          
            M2  :SET     H210 = H1                    
                                                      
            M3  :SET     H203 = 3                     
                 SET     H204 = 8502         
            M4  :MOVLNK  H200                         
                 NOP                                  
            Repeat until Return Code ok.            
                 JMP     H206 != 0          , M4      
                                                      
            ******************************************
            End of program.                            
            ******************************************
                 END
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Общие сведения
• Результат вычислительной операции присваивается только левому аргументу (всегда 

переменная). Второй аргумент (переменная или константа) всегда остается неизменным.
• Позиции битов в переменных и константах имеют номера 0...31. Младший бит имеет номер 0.

7.1 Группы команд

Арифметические команды

В данной группе представлены все арифметические и логические команды.

Команды работы с битами

В группу входят команды изменения отдельных битов внутри переменной. Это:
– установка/обнуление/перенос битов

Команды обмена данными

В эту группу входят команды обмена данными с другими устройствами через интерфейс.

Команды позиционирования

В данной группе представлены следующие команды позиционирования:
– выход в 0Fпозицию;
– позиционирование абсолютное/относительное/в режиме обучения.

ADD (H = H + H).....................................................................с. 55
ADD (H = H + K) .....................................................................с. 55
AND (H = H & H) ....................................................................с. 55
AND (H = H & K) ....................................................................с. 55
ASHR / ARITHMETIC SHIFT RIGHT 
(H = H (Arithmetic >>) H) .......................................................с. 55
ASHR / ARITHMETIC SHIFT RIGHT 
(H = H (Arithmetic >>) K) .......................................................с. 55
DIV / DIVISION (H = H / H)......................................................с. 55
DIV / DIVISION (H = H / K)......................................................с. 55
MOD / MODULO (H = H modulo H) ........................................с. 55
MOD / MODULO (H = H modulo K) ........................................с. 55
MUL / MULTIPLY (H = H * H) ................................................с. 55

MUL / MULTIPLY (H = H * K)................................................ с. 55
NOT (H = NOT (H)) ................................................................ с. 55
OR (H = H | H) ....................................................................... с. 55
OR (H = H | K)........................................................................ с. 55
SHL / SHIFT LEFT (H = H << H) ............................................. с. 56
SHL / SHIFT LEFT (H = H << K) ............................................. с. 56
SHR / SHIFT RIGHT (H = H >> H) .......................................... с. 56
SHR / SHIFT RIGHT (H = H >> K)........................................... с. 56
SUB / SUBTRACT (H = H F H) ................................................ с. 55
SUB / SUBTRACT (H = H F K) ................................................ с. 55
XOR / EXCLUSIVE OR (H = H XOR H) .................................... с. 55
XOR / EXCLUSIVE OR (H = H XOR K) .................................... с. 55

BCLR / BIT CLEAR (H.Bit = 0).................................................с. 56
BMOV / BIT MOVE (H.Bit = H.Bit) ...........................................с. 56

BMOVN / BIT MOVE NEGATE (H.Bit = NOT (H.Bit)) ............... с. 56
BSET / BIT SET (H.Bit = 1)..................................................... с. 56

MOVLNK / MOVILINK 
(обмен данными параметров и/или процесса)...................с. 57
SCOM / SYSTEM BUS COMMUNICATION 
(определение циклической переменной) ...........................с. 62

SCOMON / SYSTEM BUS COMMUNICATION ON 
(запуск циклической передачи).......................................... с. 62

GO0 / GO POSITION 0 (запуск выхода в 0Fпозицию)...........с. 66
GOA / GO ABSOLUTE (абс. позиционирование; 
константа) .............................................................................с. 66
GOA / GO ABSOLUTE (абс. позиционирование; 
переменная)..........................................................................с. 66
GOA / GO ABSOLUTE (абс. позиционирование; переменная, 
косвен. адресация) ...............................................................с. 66

GOR / GO RELATIVE (отн. позиционирование; 
константа) ............................................................................ с. 67
GOR / GO RELATIVE (отн. позиционирование; 
переменная) ......................................................................... с. 67
GOR / GO RELATIVE (отн. позиционирование; переменная, 
косвен. адресация) .............................................................. с. 67
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Программные команды
В группу входят команды управления программой. Это:
– команды организации цикла;
– команды вызова подпрограмм;
– команда управления задачей 2;
– команды перехода внутри программы;
– команды ожидания.

Команды присвоения
В группу входят команды для следующих операций: 
– присвоение значений переменным;
– выбор реакции на ошибку;
– загрузка значений системных параметров в переменные;
– запись значений системных параметров в системные переменные;
– запуск обработчиков прерываний.

Специальные команды управления преобразователем
В группу входят команды для следующих операций:
– останов привода;
– сохранение переменных и программ в энергонезависимой памяти преобразователя;
– включение/выключение режима обучения;
– управление режимом Watchdog.

Команды сравнения
В группу входят команды сравнения переменных и констант.

CALL (вызов подпрограммы).............................................. с. 69
JMP / JUMP (переход, входные клеммы)........................... с. 69
JMP / JUMP (переход, H <=> 0)........................................... с. 70
JMP / JUMP (переход, H <=> H) .......................................... с. 70
JMP / JUMP (переход, H <=> K)........................................... с. 70
JMP / JUMP (условный переход) ........................................ с. 70
LOOPB / LOOP BEGIN (цикл в программе, начало)............. с. 71

LOOPE / LOOP END (цикл в программе, конец).................. с. 71
NOP / NO OPERATION (нет операции) ................................. с. 71
REM / REMARK (комментарий)............................................ с. 71
RET / RETURN (конец подпрограммы) ................................ с. 71
TASK2 (установка начального адреса задачи 2) ................ с. 71
WAIT (ожидание в течение заданного времени)................ с. 71

COPY (поблочное копирование переменных).................... с. 72
GETSYS / GET SYSTEM VALUE (H = системный 
параметр) ............................................................................. с. 72
SET (H = H)............................................................................ с. 74
SET (H = K)............................................................................ с. 74
SETFR / SET FAULT REACTION (выбор реакции 
на ошибку)............................................................................ с. 74

SETI / SET INDIRECT ([H] = H) .............................................. с. 75
SETI / SET INDIRECT (H = [H]) .............................................. с. 75
SETINT / SET INTERRUPT 
(установка начального адреса обработчика 
прерывания) ......................................................................... с. 75
SETSYS / SET SYSTEM VALUE (системный 
параметр = H) ....................................................................... с. 76

ASTOP / AXIS STOP (останов привода) ............................... с. 78
MEM / MEMORIZE 
(сохранение и загрузка программы IPOS 
и переменных)...................................................................... с. 78
TOUCHP / TOUCH PROBE (команда инициации режима 
обучения).............................................................................. с. 79

WDOFF / WATCHDOG OFF (выключение Watchdog)............ с. 81
WDON / WATCHDOG ON 
(периодический вызов Watchdog) ...................................... с. 81

ANDL / LOGICAL AND (H = H && H) ..................................... с. 82
CPEQ / COMPARE EQUAL (H = H == H) ................................ с. 82
CPEQ / COMPARE EQUAL (H = H == K)................................. с. 82
CPGE / COMPARE GREATER OR EQUAL (H = H >= H) .......... с. 82
CPGE / COMPARE GREATER OR EQUAL (H = H >= K)........... с. 82
CPGT / COMPARE GREATER THAN (H = H > H) .................... с. 82
CPGT / COMPARE GREATER THAN (H = H > K) .................... с. 82
CPLE / COMPARE LESS EQUAL (H = H <= H) ....................... с. 82

CPLE / COMPARE LESS OR EQUAL (H = H <= K) .................. с. 82
CPLT / COMPARE LESS THAN (H = H < H)............................ с. 82
CPLT / COMPARE LESS THAN (H = H < K)............................ с. 82
CPNE / COMPARE NOT EQUAL (H = H != H) ......................... с. 82
CPNE / COMPARE NOT EQUAL (H = H != K).......................... с. 82
NOTL / LOGICAL NOT (H = NOT(H)) ...................................... с. 82
ORL / LOGICAL OR (H = H || H).............................................. с. 82
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7.2 Арифметические команды

Основные арифметические операции ADD / SUB / MUL / DIV

ADD
ADD (H = H + H)
ADD (H = H + K)

SUB
SUBTRACT (H = H – H)
SUBTRACT (H = H – K)

MUL
MULTIPLY (H = H × H)
MULTIPLY (H = H × K)

DIV
DIVISION (H = H / H)
DIVISION (H = H / K)

Эти четыре основные арифметические операции выполняются с учетом знака и 
могут производиться над переменными H и константами K. 1Fй аргумент – всегда 
переменная H, в качестве 2Fго аргумента используется либо вторая переменная 
H, либо константа K.

Имеется возможность, например, прибавить переменную к самой себе 
(ADD H000 + H000). Деление на значение 0 дает неопределенный результат. 
Содержимое результирующей переменной не используется. Сигнал об ошибке не 
подается.

Вспомогательные арифметические операции NOT / MOD

NOT
NOT (H = NOT (H))

Команда выполняет побитовую инверсию всего содержимого переменной 2. 
Результат операции заносится в переменную 1.

MOD
MODULO (H = H modulo H)
MODULO (H = H modulo K)

Команда выдает остаток деления как целое число с соответствующим знаком.

Логические операции AND / OR / XOR

AND
AND (H = H & H)
AND (H = H & K)

OR
OR (H = H  H)
OR (H = H  K)

XOR
EXCLUSIVE OR (H = H XOR H)
EXCLUSIVE OR (H = H XOR K)

Команда AND выполняет побитовую логическую операцию "И" над переменной и 
2Fм аргументом (переменная или константа).

Пример: AND H01 & H02

H01...0000000000 001100
H02...0000000000 000101
H01...0000000000 000100

Команда OR выполняет побитовую логическую операцию "ИЛИ".

Пример: OR H01  H02

H01...0000000000 001100
H02...0000000000 000101
H01...0000000000 001101

Команда XOR выполняет побитовую логическую операцию "исключающее ИЛИ".

Пример: XOR H01 XOR H02

H01...0000000000 001100
H02...0000000000 000101
H01...0000000000 001001
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7.3 Команды работы с битами

Команды сдвига SHL / SHR / ASHR

SHL
SHIFT LEFT (H = H << H)
SHIFT LEFT (H = H << K)

SHR
SHIFT RIGHT (H = H >> H)
SHIFT RIGHT (H = H >> K)

ASHR
ARITHMETIC SHIFT RIGHT 
(H = H (ARITHMETIC >>) H)
ARITHMETIC SHIFT RIGHT 
(H = H (ARITHMETIC >>) K)

SHIFTFкоманды используются для побитового сдвига содержимого переменной. 
Все биты переменной получают новую значимость. Количество сдвигаемых 
позиций указывается во 2Fм аргументе.

При выполнении команд SHL и SHR позиции битов, освобождающиеся в 
результате сдвига, заполняются нулями. Команда SHL сдвигает в сторону 
большей значимости, SHR – в сторону меньшей.

Команда ASHR выполняет побитовый сдвиг вправо к меньшей значимости. 
В зависимости от первоначального значения максимального бита выполняется 
сдвиг нулей или единиц. Таким образом, отрицательный знак сохраняется.

Пример:
Входным клеммам базового блока и дополнительного устройства DIO11A 
присваивается двоичная комбинация с определенной значимостью (см. Таблица 4, 
с. 15). Например, для целесообразного использования входов DI10...13 в режиме 
позиционирования по таблицам (4 входа = 0...15 позиций) следует сдвигать 
значимость входов таким образом, чтобы клемма с наименьшим номером DI10 
получила значимость 20:

SHL H01 << H02 (H01 = 15, H02 = 6)
Исходное состояние H01 ...0000000000 001111
После выполнения 
команды H01 ...0000001111 000000

SHR H01 >> H02 (H01 = 960, H02 = 6)
Исходное состояние H01 ...0000001111 000000
После выполнения 
команды H01 ...0000000000 001111

Команды работы с битами BSET / BCLR / BMOV / BMOVN

BSET
BIT SET(H.Bit = 1)

BCLR
BIT CLEAR(H.Bit = 0)

По команде BSET/BCLR выполняется установка (= 1)/обнуление (= 0) отдельного 
бита внутри переменной. Позиции битов в переменной имеют номера 0...31. 
Младший бит имеет номер 0.

В комбинации с системными переменными H480 (OPT.OUT IP) 
и H481 (STD.OUT IP) можно управлять отдельными выходами.

Пример: Активизация выхода DO02
(P620 на "IPOSFOUTPUT")

BSET H481.2 = 1

BMOV
BIT MOVE (H.Bit = H.Bit)

BMOVN
BIT MOVE NEG. (H.Bit = H.Bit)

По команде BMOV значение отдельного бита переменной 2 копируется в любой 
(по значимости) разряд переменной 1. Все остальные биты переменной 1 и вся 
переменная 2 не меняются.

При выполнении команды BMOVN скопированный бит в переменной 1 
дополнительно инвертируется.

Пример: Запрос статуса выхода DO02

SET H200 = 0
BMOV H200.0 = H482.2
JMP H200 == 1 Mxx

Копирование значения бита 2 переменной H482 (INPUT LVL) в бит 0 переменной 
H200 обеспечивает удобный опрос уровня сигналов на клеммах (0 или 1) с 
помощью команды JMP.
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7.4 Команды обмена данными

Обмен данными процесса/параметров с помощью команды MOVLNK

MOVLNK
MOVLNK H

Команда MOVLNK обеспечивает обмен данными процесса (PD)1) и/или обмен данными параметров 
(PARAM)2) с другими преобразователями MOVIDRIVE® через интерфейс RSF485 или SBus. Она 
позволяет изменять параметры собственного преобразователя, но не поддерживает обмен данными 
процесса (PD) с ним.

Кроме того, возможен обмен только данными процесса между преобразователем MOVIDRIVE® 
(только передатчик) и приводом MOVIMOT® (только приемник) через интерфейс RSF485.

Характеристики RS^485 SBus
Время передачи данных по 
шине

30 мс 10 мс (5 мс, только PD)

Передатчик – приемник да да

Мультипередатчик3) нет да

Связь с 
MOVIMOT® 

да (только PD, 
MOVIMOT® F приемник)

нет

Примечание Порт TERMINAL не 
используется

Согласующие резисторы шины 
подключаются с помощью S12

Для работы в режиме "передатчик F приемник" необходимы следующие настройки:
Передатчик Приемник
• программа IPOSplus® с командой MOVLNK Hxx
• настройка параметров связи с помощью 

переменных
• скорость передачи SBus (P816)

• Настройка параметров для 
работы с PD (+) и PARAM (#):

• + / # последовательная связь 
(P810...P819)

• + источник уставки (P100)
• + источник управляющего 

сигнала (P101)
• + описание данных процесса 

(P870...P876)

1) Подробное описание см. в руководстве “Конфигурация сетевых устройств” (настройка через P870).
2) Адресация всех параметров – по индексным номерам (см. руководство “Конфигурация сетевых устройств”).
3) Процесс обмена данными могут инициировать несколько из соединенных устройств.

Настройка параметров передатчика

Программа IPOSplus® с командой MOVLNK Hxx
При однократном вызове команды MOVLNK выполняется однократная передача данных. 
Для циклической передачи данных эту команду необходимо вызывать циклически.
Настройка параметров связи с помощью переменных
Всю необходимую для связи информацию следует внести в структуру команды (7 последовательных 
переменных). Начало этой структуры задается аргументом (Hxx) команды MOVLNK.
В зависимости от способа связи (обмен данными параметров и/или процесса) получается структура 
данных, начало которой задается переменной H+5.
Структура команды:
H+0 Тип шины (интерфейс)

0 = резервный
1 = порт TERMINAL (RSF485#1)

USS11A (TERMINAL) не использовать!
2 = порт S1 (RSF485#2) например, управление приводом MOVIMOT®

3 = резервный
4 = резервный
5 = SBus например, связь между 

преобразователями MOVIDRIVE®
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H+1 Индивидуальный адрес запрашиваемого устройства / 
Групповой адрес запрашиваемых устройств (приемники)

Обратите особое внимание на следующие три адреса:
H+1 = 253 Собственный адрес преобразователя
H+1 = 254 “Прямое соединение” только с одним приемником, независимо от 

настройки его адреса (P810). Данные принимающего устройства 
могут быть считаны и перезаписаны.

H+1 = 255 “Широковещательная адресация”, одновременное обращение ко всем
подключенным приемникам, независимо от настройки их адресов (P810). 
Данные принимающего устройства могут быть только перезаписаны.

Если командой MOVLNK запрашивается групповой адрес SBus, то к этому групповому адресу, 
например 43, необходимо прибавить смещение 100. То есть, в структуре команды соответствующее 
значение для переменной H+1 должно быть 143.
H+2 Конфигурация логических каналов передачи данных процесса (PD) и данных параметров 

(PARAM)
128 = PARAM + 1PD
129 = 1PD
130 = PARAM + 2PD
131 = 2PD
132 = PARAM + 3PD
133 = 3PD
134 = PARAM (без PD)

H+3 Функции передачи данных
1 = Считывание
2 = Запись с сохранением в энергонезависимой памяти
3 = Запись без сохранения

H+4 Индексный номер параметра или переменной, подлежащих перезаписи или считыванию 
(см. Перечень параметров)
(Имеет значение только при использовании логического канала параметров)

H+5 Номер переменной H', в которую заносятся считанные данные, или из которой берутся 
записываемые данные. 
(Структура данных для H' подробно описана ниже.)

H+6 Статус после выполнения команды MOVLNK. Если передача данных прошла успешно: 
содержимое 0; если передача прошла с ошибкой: содержимое – соответствующий код 
ошибки.

Структура данных для H':
H'+0 Содержит данные для записи в параметры

(см. варианты настройки 2 и 3 для H+3).
H'+1 Содержит данные, считанные из параметров 

(см. вариант настройки 1 для H+3).
Только для обмена данными процесса (PD)

H'+2
H'+3
H'+4
H'+5
H'+6
H'+7

PO1 – выходные данные процесса
PO2 – выходные данные процесса
PO3 – выходные данные процесса
PI1 – входные данные процесса
PI2 – входные данные процесса
PI3 – входные данные процесса

Обмен данными процесса/параметров с помощью команды MOVLNK

100 Тип шины (интерфейс)
101 Адрес приемника
102 Тип данных (PD + PARAM)
103 Функция передачи данных
104 Индекс. номер (для лог. канала парам.)
105 Выходная переменная (здесь: 150)
106 Код ошибки

150 Данные для функции записи параметров
151 Данные для функции считывания парам.
152 PO1 – данные
153 PO2 – данные
154 PO3 – данные
155 PI1 – данные
156 PI2 – данные
157 PI3 – данные

только для
обмена данными
процесса

например,
MOVLNK 100

Начало

структуры командных
переменных

Конец

Начало

Конец

Переменные для
обмена данными процесса

структуры переменных
для данных параметров
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Настройка параметров приемника в меню параметров/главном меню
Обмен данными только через логический канал параметров

Настройка параметров последовательной связи:

Адресация через RS^485 (P810...P812)
Параметр Адрес Пояснение
P810 0...99 Индивидуальная адресация (≠ адрес передатчика).
P811 101...199 Групповая адресация (Multicast), передатчик одновременно 

записывает данные на все приемники с одинаковым 
групповым адресом.

P812 Контроль таймFаута, используется только при циклической 
передаче данных (отключается путем установки значения 0 
мс или 650 мс).

Адресация через SBus (P813...P816)
Параметр Адрес Пояснение
P813 0...63 Индивидуальная адресация (≠ адрес передатчика)

(если используется функция мультипередатчика SBus, т. е. 
если несколько преобразователей одновременно отдают 
команду MOVLNK, то функция с наименьшим адресом 
приемника (P813) имеет высший приоритет).

P814 0...63* Групповая адресация (Multicast), передатчик одновременно 
записывает данные на все приемники с одинаковым 
групповым адресом.

P815 Контроль таймFаута (отключается путем установки значения 
0 мс или 650 мс).

P816 Скорость передачи данных. Зависит от длины шинного 
кабеля, на передатчике и приемнике должна быть 
установлена на одинаковое значение.

P817...819 При использовании команды MOVLNK не существенны.

Обмен данными через логический канал данных процесса
Для обмена данными процесса необходимо настроить параметры последовательной связи в 
соответствии с таблицами (см. выше, Адресация через RSF485/SBus). Для активного 
использования данных процесса требуются следующие настройки:

Параметр Пояснение
P100 Для источника уставки установите "RSF485" или "SBus"

(только если необходимо задание уставок посредством передачи данных 
процесса).

P101 Для источника управляющего сигнала установите "RSF485" или "SBus".
P870...876 Описание данных процесса (подробное описание см. в руководстве 

“Конфигурация сетевых устройств”).

Примечание по безопасности:

При использовании команды MOVLNK следует избегать циклической записи переменных (H0...127), 
заносимых в постоянную память, и всех параметров с помощью функции передачи данных = 2, 
поскольку применяемый носитель данных (EEPROM) рассчитан на ограниченное количество 
операций сохранения (105).

* При использовании групповой адресации к вводимому значению адреса приемников 
необходимо прибавить 100.

Обмен данными процесса/параметров с помощью команды MOVLNK
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Пример 1) Считывание “внутреннего” параметра преобразователя (напряжение промежуточного звена)

Следующая программа IPOSplus® с соответствующей настройкой параметров обеспечивает 
считывание значения параметра индикации P008 (напряжение промежуточного звена) с индексным 
номером 8325 (см. руководство “Конфигурация сетевых устройств”) и запись его в переменную H011 
(Uзпт = 592 В). В данном случае набор переменных был задан в окне редактирования переменных. 
Необходимый набор переменных также можно создать с помощью команд SET в самой программе.

01831ARU

Пример 2) Связь между преобразователями: считывание переменных другого преобразователя

Значение переменной H005 приемника считывается и записывается в переменную H010 передатчика. 
Для этого необходимо соединить 2 преобразователя MOVIDRIVE® системной шиной (SBus) и 
подключить согласующие резисторы (DIPFпереключателем S12).

Настройка параметров передатчика (ведущего)
01832ARU

Обмен данными процесса/параметров с помощью команды MOVLNK
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Настройка параметров приемника (ведомого)
01833ARU

Пример 3) Управление приводом MOVIMOT® через MOVIDRIVE®

Введите MOVIMOT® в эксплуатацию в соответствии с инструкцией по эксплуатации MOVIMOT®.

Связь с MOVIMOT® возможна только через интерфейс RSF485. Управление осуществляется только 
через логический канал данных процесса с конфигурацией 2PD или 3PD (минимум: управляющее 
слово и частота вращения).

В следующем примере MOVIMOT® управляется с помощью 3 слов выходных данных процесса 
(управляющее слово 1, частота вращения и темп). Соответствующие значения следует ввести в 
переменные H012...H014.

01834ARU

PO1
PO2
PO3
PI1
PI2
PI3

Обмен данными процесса/параметров с помощью команды MOVLNK
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Обмен данными по системной шине с помощью команды SCOM

SCOM Команда SCOM служит для обмена блоками данных длиной до 8 байт (только переменные) 
исключительно по системной шине (SBus). То есть, она не поддерживает обмен данными с 
собственным преобразователем. Вместо протокола MOVILINK компании SEW используется 
протокол передачи данных CAN.

Этот протокол обеспечивает обмен данными со всеми устройствами, соединенными шиной CAN 
(уровень 2, модель OSI).

Способ передачи данных (тип объекта) определяется аргументом команды SCOM. С помощью 
TRANSMIT CYCLIC или TRANSMIT ACYCLIC преобразователь передает данные в циклическом или 
ациклическом режиме, для приема данных необходима настройка RECEIVE.

Характеристики SBus
Время передачи данных по шине 1 мс ... зависит от продолжительности цикла 

(см. H+1) и количества объектов данных
Передатчик – приемник да
Мультипередатчик да

Связь с MOVIMOT® нет

Примечание Согласующие резисторы шины подключаются 
с помощью S12

Для работы в режиме "передатчик F приемник" необходимы следующие настройки:
Передатчик Приемник
• программа IPOSplus® 

с командой:
– SCOM TRANSMIT CYCLIC H

SCOMON и/или
– SCOM TRANSMIT ACYCLIC H

• настройка параметров связи с 
помощью переменных

• программа IPOSplus® с командой:
– SCOM RECEIVE H

SCOMON

• настройка параметров связи с помощью 
переменных

• скорость передачи SBus (P816), одинаковая для передатчика и приемника.

TRANSMIT CYCLIC
С помощью переменной H команды SCOM TRANSMIT CYCLIC H создается набор значений для 
описания объекта данных (параметры связи и протокольный блок данных).
Циклическая передача данных запускается командой SCOMON. После однократного запуска 
циклический обмен данными идет в фоновом режиме, независимо от текущей обработки 
команд в программе IPOSplus®. При нажатии F5 прекращается и передача данных. Изменения в 
объекте данных актуализируются только после перезапуска программы IPOSplus® (F5 A/PFSTOP ⇒ 
F9 PFSTART, или выключение/включение питания от сети/опорного напряжения 24 В).
На каждую команду SCOM TRANSMIT... можно сформировать не более одного объекта данных. 
Для формирования дополнительных объектов данных необходимо повторить команды SCOM 
TRANSMIT. После нескольких команд SCOM TRANSMIT (для запуска циклической передачи) 
требуется только одна команда SCOMON. Команды SCOM TRANSMIT, следующие за первой 
командой SCOMON более не принимаются.
Количество формируемых объектов зависит от продолжительности цикла (1...9 мс: не более 5; 
10...65530 мс: не более 10, т. е. всего 15 объектов).
Объект имеет следующую структуру:
H+0 Номер объекта: используется для адресации объекта данных. Номера передаваемых 

объектов в одной шинной системе не должны дублироваться. Для обмена данными 
номера объектов, установленные для передатчика (TRANSMIT) и приемника (RECEIVE), 
должны быть одинаковы. При дополнительном использовании команд MOVLNK для 
связи по SBus во избежание конфликта данных следует устанавливать номера объектов 
> 1024...2048.

H+1 Продолжительность цикла [мс], задает временной интервал, по истечении которого 
данные передаются повторно (время передачи объекта данных составляет 0,25 мс).
1, 2...9
10, 20...65530

мс
мс

Выбор значения 0 мс приводит к появлению сигнала об ошибке в коде возврата.
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H+2 Смещение [мс], служит для распределения нагрузки на шину при использовании 
нескольких команд SCOM TRANSMIT... .

01806ARU

0, 1, 2...65534
0, 10, 20...65530

мс для циклов продолжительностью <10 мс
мс для циклов продолжительностью ≥ 10 мс

H+3 Количество байтов данных и формат данных
Бит Значение Функция
0...3 0...8 Количество байтов данных
4...7 0 Резервные
8 0...1 0 = формат MOTOROLA

1 = формат INTEL
Формат данных для передатчика и приемника 
должен быть одинаковым!

9...31 0 Резервные

H+4 Номер первой из переменных H', в которых находятся передаваемые данные.
H+5 Результат (код возврата) команды SCOM

≥0 Нагрузка на шину в % (число в % = свободная емкость шины)
F1 Неверная продолжительность цикла
F2 Превышение допустимого количества объектов
F3 Перегрузка шины

TRANSMIT ACYCLIC
С помощью переменной H команды SCOM TRANSMIT ACYCLIC H создается набор значений для 
описания объекта данных (параметры связи и протокольный блок данных). После вызова SCOM 
TRANSMIT ACYCLIC H данные передаются немедленно (команда SCOMON не требуется) и только 
один раз.
Команду SCOM TRANSMIT ACYCLIC H можно использовать и для передачи нескольких 
переменных, соответствующим образом устанавливая указатель переменной (H+2) в программе 
IPOSplus® перед каждым вызовом команды.

Обмен данными по системной шине с помощью команды SCOM

SBus

SCOM TRANSMIT CYCLIC, H0
+ SCOMON
или
SCOM TRANSMIT ACYCLIC, H0

SCOM RECEIVE, H0
+ SCOMON

SCOM RECEIVE, H0
+ SCOMON

DATA

DATA

Пример для
SCOM

H0 = 1100

H0 = 1100

H0 = 1102

t

Передача о
бъекта 

1

Передача о
бъекта 

2

Передача о
бъекта 

1

Передача о
бъекта 

2

Продолжительность цикла Величина смещения
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Объект имеет следующую структуру:
H+0 Номер объекта: используется для адресации объекта данных. Номера передаваемых 

объектов в одной шинной системе не должны дублироваться. Для обмена данными 
номера объектов, установленные для передатчика (TRANSMIT) и приемника (RECEIVE), 
должны быть одинаковы. При дополнительном использовании команд MOVLNK для 
связи по SBus во избежание конфликта данных следует устанавливать номера объектов 
> 1024...2048.

H+1 Количество байтов данных и формат данных
Бит Значение Функция
0...3 0...8 Количество байтов данных
4...7 0 Резервные
8 0...1 0 = формат MOTOROLA

1 = формат INTEL
Формат данных для передатчика и приемника 
должен быть одинаковым!

9...31 0 Резервные
H+2 Номер первой из переменных H', в которых находятся передаваемые данные.
H+3 Статус команды пересылки

0 Готова
1 Идет передача данных
2 Передача успешно выполнена
3 Ошибка при передаче данных

RECEIVE
Переменная в аргументе команды SCOM RECEIVE содержит номер первой из переменных, 
в которые заносятся принимаемые данные. Команды SCOM RECEIVE, следующие за первой 
командой SCOMON более не принимаются.
Считывание данных запускается командой SCOMON. После однократного запуска считывание 
данных идет в фоновом режиме, независимо от текущей обработки команд в программе 
IPOSplus®. Изменения в объекте данных актуализируются только после перезапуска программы 
IPOSplus® (F5 A/PFSTOP ⇒ F9 PFSTART, или выключение/включение питания от сети/опорного 
напряжения 24 В).
Для считывания можно сформировать не более 32 объектов данных.
Объект имеет следующую структуру:
H+0 Номер объекта: используется для адресации объекта данных. Для обмена данными 

номера объектов, установленные для передатчика (TRANSMIT) и приемника (RECEIVE), 
должны быть одинаковы. При дополнительном использовании команд MOVLNK для 
связи по SBus во избежание конфликта данных следует устанавливать номера объектов 
> 1024...2048.

H+1 Количество байтов данных и формат данных
Бит Значение Функция
0...3 0...8 Количество байтов данных
4...7 0 Резервные
8 0...1 0 = формат MOTOROLA

1 = формат INTEL
Формат данных для передатчика и приемника 
должен быть одинаковым!

9...31 0 Резервные

H+2 Номер первой из переменных H', в которые заносятся принимаемые данные.
Отличия в записи протокольного блока данных в форматах MOTOROLA и INTEL:

Формат MOTOROLA Формат INTEL
Байт данных CAN 0 1 2 3 4 5 6 7 0 1 2 3 4 5 6 7
Переменная H'+1 H' H' H'+1
Байт переменной 3 2 1 0 3 2 1 0 0 1 2 3 0 1 2 3

Обмен данными по системной шине с помощью команды SCOM
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Примечание:

При использовании команды SCOM следует учитывать, что даже те переменные, которые могут 
храниться в постоянной памяти (H0...127), а также все параметры записываются только в 
оперативную (энергозависимую) память.

Пример Передача командой SCOM двух значений из переменных H008 и H009 передатчика в 
переменные H005 и H006 приемника.

Настройка параметров передатчика
01835BRU

Настройка параметров приемника
01836BRU

Обмен данными по системной шине с помощью команды SCOM
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7.5 Команды позиционирования

Выход в 0^позицию с помощью команды GO0

GO0

Аргумент команды GO0

Команда GO0 инициирует выход в 0Fпозицию в соответствии с заданным режимом 
(→ гл. 4.2). При этом преобразователь выходит из режима работы IPOSplus® 
(на 7Fсегментном индикаторе "A" сменяется на "C"). Во время выхода в 0Fпозицию 
используются установленные значения опорной частоты вращения. Аргумент 
команды GO0 определяет не только режим, но и характеристики выхода в 
0Fпозицию.

Аргументом является комбинация из 3 опций (C/U; W/NW; ZP/CAM), всего 
возможно 8 различных комбинаций. Уже начатый выход в 0Fпозицию можно 
прервать с помощью аргумента RESET.

01837ARU

C (conditional) Выход в 0Fпозицию выполняется только в том 
случае, если не был выполнен ранее.

U (unconditional) Выход в 0Fпозицию в любом случае.
W (wait) Ожидание завершения выхода привода в 

0Fпозицию.
NW (nonFwait) Следующая команда обрабатывается 

одновременно с выходом в 0Fпозицию.
ZP (zero pulse) Выход в 0Fпозицию по нулевому импульсу 

сигнала инкодера.
CAM (reference cam) Выход в 0Fпозицию по датчику 0Fпозиции.
RESET Начатый выход в 0Fпозицию прерывается 

(торможение с соответствующим темпом), и 
вызов отменяется. Если привод уже выведен в 
0Fпозицию, то сообщение “Reference position 
defined” (“Выполняется выход в 0Fпозицию”) 
сбрасывается, и появляется сообщение “Axis in 
position” (“Ось в позиции”).

Если выбран режим 5 выхода в 0Fпозицию, то опции ZP и CAM не активны.
Для работы в режимах 3 и 4 не следует устанавливать опцию CAM.
Если выполнение команды выхода в 0Fпозицию с ожиданием прерывается 
блокировкой регулятора (“/Controller inhibit”), то выдается код ошибки 39 
(Выход в 0Fпозицию).

После восстановления сигнала привод более не запускается. Программа IPOSplus® 
останавливается на данной команде.

Необходимо выполнить сброс (через двоичный вход, сеть, MX_SHELL ...). 
После этого программа IPOSplus® запускается с самого начала (с первой команды).
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Абсолютное/относительное позиционирование с помощью команд GOA/GOR

Аргумент команды перемещения содержит конечное положение. 

Различают абсолютное и относительное позиционирование:

GOA

GOA (Wait/ NoWait) K
GOA (Wait/ NoWait) H
GOA (Wait/ NoWait) [H]

Абсолютное позиционирование

В качестве длины пути вводится необходимое конечное положение относительно 
0Fпозиции (машинный нуль). Результирующее конечное положение копируется в 
системную переменную H492 (TARGET POSITION). Нужное значение можно ввести 
непосредственно как константу (K) или через переменную (H). 

Если команда предусматривает “ожидание”, то выполнение программы 
продолжается только после того, как привод войдет в окно конечного положения. 

При использовании команд “без ожидания” выполнение программы 
продолжается и во время перемещения привода. Это дает возможность 
параллельной программной обработки данных при его перемещении.

Примечание: Если конечное положение задается через переменную, то 
необходимое значение можно ввести только в инкрементах (при этом 
1 оборот = 4096 инкрементов). Константы можно вводить в произвольных 
единицах измерения (→ гл. 5.1.1).

GOR

GOR (Wait/ NoWait) K
GOR (Wait/ NoWait) H
GOR (Wait/ NoWait) [H]

Относительное позиционирование

Введенное значение пути перемещения прибавляется к текущему конечному 
положению H492 (TARGET POSITION) привода. Результирующее конечное 
положение копируется в системную переменную H492 (TARGET POSITION). 
Команды относительного перемещения можно использовать как “с ожиданием”, 
так и “без ожидания”.

Примечание: Если конечное положение задается через переменную, то 
необходимое значение можно ввести только в инкрементах (при этом 1 оборот = 
4096 инкрементов). Константы можно вводить в произвольных единицах 
измерения (→ гл. 5.1.1).

Бесконечное позиционирование

Выбор значений для абсолютного перемещения с помощью IPOSplus® ограничен 
диапазоном F231...0...231F1. При использовании команды “относительного” 
перемещения к любому конечному положению можно добавить длину пути не 
более 231 (см. рисунок внизу, числовая окружность).

Вариант бесконечного позиционирования показан в примере программы для 
стартFстопного режима (→ гл. 9.3).

Команда GOR всегда относится к конечному положению H492. Если в программе 
команда GOR 1000 инкр. отдается 100 раз, то конечное положение 
устанавливается на системное значение 100 x 1000 инкр. Если эта команда 
вызывается циклически, то заданное положение может “уйти” от действительного 
положения вала двигателя и, начиная с критического значения 231/2, привести к 
ошибкам в работе привода.

01812ARU

231-1
-231

0
-1

2x

-2x

IPOSplus®
Числовая окружность
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Пример 1) Ниже показан пример программы для перемещения привода между позициями 0 
и 100 оборотов (в заголовке программы вводятся: числитель, знаменатель, 
единица измерения). После выхода в позицию отсчитывается время ожидания в 
5 секунд.

01813ARU
01838ARU

Пример 
программы

Пример 2) Ниже показан пример программы для перемещения привода между позициями 0 и 
409600 инкрементов. После выхода в позицию отсчитывается время ожидания 
в 1 секунду. После прохождения позиции 40960 инкр. скорость возрастает от 100 
до 3000 об/мин. Возврат в исходное положение производится с постоянной 
скоростью 3000 об/мин.

01814ARU
01839ARU

Пример 
программы 
для 
наглядного 
представления 
функции.

В случае 
конкретного 
применения 
подлежит 
изменению.

Абсолютное/относительное позиционирование с помощью команд GOA/GOR

n t( )

s
об.

0 100

3000 об/мин

s
инкр.

n t( )

0 40960040960

3000 об/мин

100 об/мин
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7.6 Программные команды

Вызов подпрограммы с помощью команды CALL

CALL

CALL Mxx

Для вызова подпрограмм предусмотрена команда CALL (CALL Mxx; максимальная 
глубина вложенности: 32 уровня). Соответствующие метки перехода (Mxx) 
вставляются перед первой командой подпрограммы. Подпрограмма 
заканчивается командой RETURN (RET). По этой команде осуществляется возврат 
на строку под командой CALL. После чего выполняются следующие программные 
строки. Возможен вызов вложенных подпрограмм.

Примечание по безопасности:

Запрещается выход из подпрограмм в главную программу или другую 
подпрограмму по команде перехода. Любой условный выход из подпрограммы – 
только через переход в конец данной подпрограммы.

Пример Главная программа позиционирует привод на 10 оборотов влево, затем 
производится вызов подпрограммы (CALL M1). Эта подпрограмма активизирует 
2 выхода (предварительно запрограммированные на "IPOSFOUTPUT") базового 
блока на 1с. Затем выполняется переход обратно в главную программу 
(по команде RET) и отработка команды позиционирования GOR WAIT #10.

01840ARU

Команды перехода JMP

JMP

JMP HI/LO I 00000000000000 
Mxx

Программа IPOSplus® обеспечивает опрос уровня сигналов на клеммах цифровых 
входов с помощью команды перехода. При этом в маске ввода необходимо 
выбрать уровень (HI/LO) сигналов на клеммах, который должен активизировать 
выполнение этой команды перехода. В маске выбора клемм используемые для 
данной функции входы следует отметить с помощью "1". Чтобы условие перехода 
для команды JMP выполнялось, все отмеченные клеммы должны иметь 
указанный уровень сигнала.

01841AXX



70 MOVIDRIVE® IPOSplus® 

7 Набор команд

JMP H <=> 0/ H/ K Mxx Данная команда инициирует переход на указанную метку (Mxx), если выполнена 
операция сравнения (!= оператор сравнения “не равно”).

01842AXX

> больше

>= больше либо равно

< меньше

<= меньше либо равно

== равно

!= не равно
JMP (условный переход) Команда JMP обеспечивает прямой опрос системных параметров, приведенных 

ниже. Остальные системные параметры либо используются как системные 
переменные, либо считываются и обрабатываются с помощью команды GETSYS.

01843AXX

UNCONDITIONAL Безусловный переход
N==0 Переход, если частота вращения равна нулю 

(n < 20 об/мин)
N!= Переход, если частота вращения не равна нулю 

(n < 20 об/мин)
NOT POSITIONED Переход, если привод не в позиции
TP1 Переход, если в режиме обучения уровень сигнала на 

клемме DI02 изменяется
NOT TP1 Переход, если в режиме обучения уровень сигнала на 

клемме DI02 не изменяется
TP2 Переход, если в режиме обучения уровень сигнала на 

клемме DI03 изменяется
NOT TP2 Переход, если в режиме обучения уровень сигнала на 

клемме DI03 не изменяется
Mxx Метка перехода

Команды перехода JMP
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Команды организации цикла LOOP

LOOP

LOOPB K
LOOPE

С помощью команды LOOP можно запрограммировать циклы в программе. Цикл 
начинается по команде LOOPB и заканчивается по команде LOOPE. Количество 
циклических операций задается в аргументе команды LOOPB (максимальное 
количество циклических операций: 256). Возможно использование вложенных 
циклов.

Примечание по безопасности:

Запрещается выход из программных циклов по команде перехода. Использование 
команд перехода и подпрограмм внутри цикла допускается.

Пример В следующем примере значение переменной H0 за 5 циклических операций 
увеличивается от 0 до 5. После выполнения 5 циклических операций отработка 
программы начинается заново с команды SET H0 = 0.

01844ARU

NOP (нет операции)/REM (комментарий)/RET (возврат)/TASK2 (задача 2)/WAIT (ожидание)

NOP Команда NOP не влияет на работу программы, но, как и все другие команды, 
требует определенного времени на свое выполнение: 1,0 мс (TASK1) /
 0,5 мс (TASK2).

REM Команда REM вставляет в программу строку комментария. Строки комментария 
можно сохранить только на дискете или на жестком диске ПК. Если после 
загрузки (DOWNLOAD) программы в преобразователь выполняется ее считывание 
(UPLOAD), то все строки комментария теряются.

RET Команда RET (RETURN) заканчивает подпрограмму (см. описание команды CALL) 
и инициирует возврат в вызывающую программу. В главной программе команда 
RET инициирует переход в начало этой программы.

TASK2

TASK2 START
TASK2 STOP

Эта команда служит для установки начального адреса задачи 2 (TASK2) и для 
запуска/остановки ее выполнения с помощью аргумента 1 (START/ STOP). После 
выключения/включения питания преобразователя от сети задача 2 отменяется.

01845ARU

WAIT Команда ожидания задерживает дальнейшее выполнение программы на заданное 
время.

Диапазон настройки: 0...32767 мс
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7.7 Команды присвоения

Копирование переменных с помощью команды COPY

COPY

COPY H = H, K

По команде COPY выполняется копирование переменных, количество которых 
указано в 3Fм аргументе. Во 2Fм аргументе команды COPY задается номер первой 
исходной переменной, в 1Fм аргументе – номер первой выходной переменной. 
Одной командой COPY можно скопировать до 10 переменных.

Аргумент 1 Номер первой выходной переменной
Аргумент 2 Номер первой исходной переменной
Аргумент 3 Константа (количество копируемых переменных)

Считывание значений системных параметров с помощью команды GETSYS

GETSYS

GETSYS H=(argument 2)

Командой GETSYS приведенные ниже системные параметры можно считать и 
присвоить одной или нескольким переменным. Аргумент 2 этой команды задает 
номер (первой) выходной переменной.

ACTIVE CURRENT Активный ток.
ACT.SPEED Действительная частота вращения.
SETP.SPEED Заданная частота вращения.
ERROR Код ошибки (→ Системное руководство, “Сигналы 

о неисправностях”).
SYSTEM STATUS Режим работы, значение на 7Fсегментном 

индикаторе без статуса ошибки (→ Системное 
руководство, “Индикация при эксплуатации”).

ACT.POSITION Действительное положение, идентично значению 
системной переменной H511.

SETP.POSITION Заданное положение (текущая уставка 
интерполятора во время выполнения команды 
перемещения), идентично значению системной 
переменной H491.

TARGET POSITION Конечное положение, идентично значению 
системной переменной H492.

INPUTS Двоичные входы базового блока и 
дополнительного устройства, идентично значению 
системной переменной H483.

DEVICE STATUS Идентично слову состояния 1 в конфигурации 
сетевого протокола (код ошибки + режим работы).

OUTPUTS Двоичные выходы базового блока и 
дополнительного устройства, идентично значению 
системной переменной H482.

IxT Степень использования преобразователя 
(индикация в % × 0,1).

ANALOG INPUTS H Значение напряжения на аналоговом входе 1 [мВ]
H+1 Значение напряжения на аналоговом входе 2 [мВ]

(→ гл. 4.3 “Аналоговые входы/выходы”).
CAM Команда GETSYS H = CAM обеспечивает имитацию 

кулачкового контроллера. 
С помощью переменных H+6 ... H+13 задаются 4 
участка перемещения привода (в инкрементах 
вращения вала двигателя). При входе привода в 
один из заданных участков или при выходе из него 
изменяется уровень определенного бита какойF
либо произвольно назначаемой переменной. С 
помощью этого бита можно, например, 
переключать какойFлибо двоичный выход (пример 
см. ниже). Проверка такого участка перемещения 
выполняется только при вызове команды GETSYS 
H = CAM, поэтому необходим циклический вызов.
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H Эта переменная в команде GETSYS H = CAM 
определяет начало набора переменных, 
описанного ниже.

H+0 Значение положения (H509...H511), используемое 
для сравнения с заданными участками 
перемещения.

H+1 Заданное упреждение в 0,1 мс (для компенсации 
задержки на выполнение программы).

H+2 Содержит номер переменной, в которой при входе/
выходе привода из заданного участка 
перемещения изменяется уровень бита.

H+3 Задает позицию изменяемого бита в выходной 
переменной H+2.

H+4 Полярность бита в выходной переменной:
0 = бит устанавливается внутри участка 
перемещения;
1 = бит устанавливается вне участка перемещения.

H+5 Количество участков перемещения (кулачковых 
блоков), не более 4.

H+6 Левое предельное значение (0).
H+7 Правое предельное значение (0).
H+8 Левое предельное значение (1).
H+9 Правое предельное значение (1).
H+10 Левое предельное значение (2).
H+11 Правое предельное значение (2).
H+12 Левое предельное значение (3).
H+13 Правое предельное значение (3).

01846ARU

ANALOG OUTPUTS H Эта переменная в команде 
GETSYS H = ANALOG OUTPUTS определяет начало 
набора переменных, описанного ниже.

H+0 Содержит значение напряжения на аналоговом 
выходе 1 (AO1).

H+1 Содержит значение напряжения на аналоговом 
выходе 1 (AO2).

TIMER 0 Вводит текущее значение таймера 0 [мс], 
идентичное значению системной переменной H489.

TIMER 1 Вводит текущее значение таймера 1 [мс], 
идентичное значению системной переменной H488.

Считывание значений системных параметров с помощью команды GETSYS
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PO^DATA Считывание буфера POFданных.
H+0 Тип шины:

0 = Reserved;
1 = TERMINAL;
2 = RSF485;
3 = Fieldbus;
4 = Reserved;
5 = SBus.

H+1 Количество слов POFданных.
H+2 PO1
H+3 PO2
H+4 PO3

DC^VOLTAGE Напряжение промежуточного звена [В].
RELATED TORQUE Относительный вращающий момент.

Команды присвоения: SET (переменная)/SETFR (реакция на ошибку)/SETI (косвен. адресация)/SETINT (прерывание)/
SETSYS (системные параметры)

SET

SET (H=H)
SET (H=K)

С помощью команды SET в аргумент 1 (переменная) загружается содержимое 
аргумента 2 (переменная H или константа K). Результат находится в аргументе 1, 
аргумент 2 всегда остается неизменным.

SETFR

SETFR
(argument 1) = (argument 2)

SETFR
Fault # = Fault Reaction

С помощью команды SETFR задается реакция на неисправность аппаратного 
обеспечения. В аргумент 1 этой команды вводится соответствующий код ошибки 
(см. “Список неисправностей” в гл. 10.2 или текст справки MX_SHELL). Реакция на 
неисправность аппаратного обеспечения выбирается с помощью аргумента 2. 
Выбранная реакция на ошибку выполняется только в том случае, если прежде была 
отработана команда SETFR. Активной является последняя выбранная реакция на 
ошибку (вызов команды SETFR или изменения в P83_ “Реакции на ошибку”). 

01829ARU

NO RESPONSE Нет реакции (и нет индикации ошибки).
DISPLAY 
FAULT

Нет реакции, только индикация ошибки (меняется уровень 
сигнала на выходе, запрограммированном на "/FAULT": 1 → 0).

SWITCH OFF, 
FAULT

Блокировка выходного каскада, наложение тормоза 
После сброса: поведение системы, как при выключении/
включении питания от сети, т. е. возврат в исходное 
состояние программы IPOSplus®, 0Fпозиции, выходов, 
параметров, заданных через IPOSplus® (команда SETSYS), 
и переменных (программа начинается с 1Fй строки).

EFSTOP, FAULT Привод останавливается с темпом аварийной остановки
После сброса: поведение системы → SWITCH OFF, FAULT.

RAPID STOP, 
FAULT

Привод останавливается с темпом быстрой остановки
После сброса: поведение системы → SWITCH OFF, FAULT.

SWITCH OFF 
WARNING

Блокировка выходного каскада
Выполнение программы IPOSplus® продолжается, 0Fпозиция, 
выходы, параметры, заданные через IPOSplus® (команда 
SETSYS), и переменные сохраняются.*

EFSTOP, 
WARNING

Привод останавливается с темпом аварийной остановки
Выполнение программы IPOSplus® продолжается, 
→ SWITCH OFF, WARNING.*

RAPID STOP, 
WARNING

Привод останавливается с темпом быстрой остановки
Выполнение программы IPOSplus® продолжается, 
→ SWITCH OFF, WARNING.*

* Даже после квитирования сигнала о неисправности.

Считывание значений системных параметров с помощью команды GETSYS

Код ошибки

Варианты реакции
на ошибку
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SETI

SET INDIRECT ([H]=H)
SET INDIRECT (H=[H])

Команда SETI [H]=H или SETI H=[H] используется для косвенной адресации всех 
переменных. Это дает возможность автоматической записи значений в 
переменные, при этом значение переменной в скобках в ходе отработки 
программы, например, увеличивается.
По команде SETI [H]=H значение переменной в скобках задает адрес переменной, 
в которую записывается значение аргумента 2.
По команде SET H=[H] значение переменной в скобках задает адрес переменной, 
значение которой записывается в аргумент 1.

01847ARU

SETINT

SETINT (argument 1) Mxx

При однократном вызове команды прерывания (SETINT) последующие события 
активизируют выполнение подпрограммы обработки прерывания. Метка перехода 
на эту подпрограмму задается в команде SETINT. Подпрограмма обработки 
прерывания должна заканчиваться командой RET.
Переход в подпрограмму обработки прерывания выполняется немедленно и 
независимо от того, какая строка главной программы обрабатывается в данный 
момент. Если подпрограмма обработки прерывания заканчивается (командой 
RET), то выполнение главной программы продолжается с места прерывания 
(продолжается выполнение прерванной “команды с ожиданием”).
Команда SETINT активна только при выполнении задачи 1. Выполнение этой 
задачи приостанавливается на время обработки прерывания.
В одно время возможна обработка только одного прерывания, однако прерывание 
более высокого приоритета может прервать обработку другого прерывания. При 
этом прерывание ERROR имеет наивысший приоритет, затем TOUCH PROBE, затем 
TIMER 0. 
Одно и то же прерывание можно инициировать командой SETINT только один раз. 

01830ARU

DISABLE Отмена прерывания, метка перехода (Mxx) игнорируется.
ERROR Активизирует прерывание в случае неисправности 

аппаратного обеспечения. В зависимости от выбранной 
реакции на ошибку (см. группа параметров 830 или команда 
SETFR) система (в отличие от вышеизложенного) 
отрабатывает прерывание следующим образом:

• Если параметры группы P830 настроены на "No response", 
или если отсутствие реакции задано командой 
SETFR = NO RESPONSE, то прерывание не выполняется.

• Если реакция на ошибку (группа параметров 830 или 
команда SETFR) настроена на "..., FAULT", то после 
квитирования сигнала о неисправности выполняется 
перезапуск программы (см. описание команды SETFR).

Команды присвоения: SET (переменная)/SETFR (реакция на ошибку)/SETI (косвен. адресация)/SETINT (прерывание)/
SETSYS (системные параметры)

H01=10

H02=666

H10=xxx

H01=10

H02=666

H10=666

..

...

SET[H01]=H02

...

IPOSplus Программа

Выбранный инициатор прерывания

Адрес перехода для
разветвления в программе
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TIMER 0 Активизирует прерывание по истечении времени, заданного в 
таймере 0. Когда таймер 0 заканчивает отсчет, выполняется 
автоматическая перезагрузка (“autoreload”) значения 
системной переменной H485. Значение этой переменной 
определяет интервалы циклического выполнения 
подпрограммы обработки прерывания.

TOUCH PROBE Активизирует прерывание в случае изменения уровня 
сигнала на клемме DI02, если она используется в режиме 
обучения (параметр P601 = IPOS INPUT), и была отдана 
команда TOUCHP.

Пример Обработка прерывания в случае неисправности аппаратного обеспечения 

В данном примере после паузы в 2 с привод перемещается на 100 оборотов, и этот 
процесс циклически повторяется. В случае неисправности аппаратного 
обеспечения выполняется немедленный переход в подпрограмму обработки 
прерывания. Как только на клемме DI02 появляется сигнал "High", происходит 
возврат (RET) в главную программу. Для возможности сброса сигнала о 
неисправности вход DI02 необходимо запрограммировать на "Reset".

01849ARU

SETSYS Командой SETSYS в приведенные ниже системные параметры можно записать 
значения переменных. В первом аргументе задается необходимый системный 
параметр, во втором – номер (первой) исходной переменной.

После отключения установки (питание от электросети и 24 В) и ее повторного 
включения системные параметры возвращаются к своим первоначальным 
значениям.

Примечание по безопасности:

Путем записи новых значений в системные параметры можно изменить настройки 
преобразователя при вводе в эксплуатацию в соответствии с конкретными условиями. 
Условиям эксплуатации установки должны строго соответствовать, в частности, 
генератор темпа при позиционировании и максимальный ток, что позволит избежать 
повреждений и опасных ситуаций (например, изFза механической перегрузки).

01848ARU

Команды присвоения: SET (переменная)/SETFR (реакция на ошибку)/SETI (косвен. адресация)/SETINT (прерывание)/
SETSYS (системные параметры)

Аргумент 1 =
выбранный
системный
параметр

Аргумент 2 =
Номер
(первой)
исходной
переменной
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Аргумент 1: выбор системных параметров

Внутренние фиксированные уставки (группа параметров 
P160/P170) изменяются с шагом 0,1 об/мин через программу 
IPOSplus® (если регулятор не заблокирован, то и во время 
перемещения привода):

N11 =
N12 =
N13 =
N21 =
N22 =
N23 =

внутренняя фиксированная уставка n11
внутренняя фиксированная уставка n12
внутренняя фиксированная уставка n13
внутренняя фиксированная уставка n21
внутренняя фиксированная уставка n22
внутренняя фиксированная уставка n23

PIFDATA Входные данные процесса в соответствии с сетевым 
протоколом.
H
H+1
H+2
H+3

Количество слов PIFданных
слово 1 PIFданных
слово 2 PIFданных
слово 3 PIFданных

OP. MODE Выбор режима работы. Изменять режим работы можно 
только в пределах одного (CFC или SERVO) алгоритма 
управления (если регулятор не заблокирован, то и во время 
перемещения привода).
11
12
13
14
16
17
18
19

CFC (регулирование частоты вращения)
CFC & регулирование момента
CFC & IPOS (позиционирование)
CFC & режим синхронного управления (DRS11A)
SERVO (регулирование частоты вращения)
SERVO & регулирование момента
SERVO & IPOS (позиционирование)
SERVO & режим синхронного управления (DRS11A)

IMAX Настройка величины максимального тока (только набор 
параметров 1) в % от номинального тока преобразователя 
(диапазон настройки: 0,1...150 %, с шагом 0,1 %); 
Настройка возможна и во время перемещения привода.

POS. RAMP Значения темпа при позиционировании (разгон/
торможение), настройка возможна и во время перемещения 
привода (не для генератора темпа синусоидальной формы). 
Настройка в мс при опорной частоте вращения 3000 об/мин.
H
H+1

1Fй темп при позиционировании (разгон)
2Fй темп при позиционировании (торможение)

POS. SPEED Частота вращения при позиционировании (направо/налево), 
настройка возможна и во время перемещения привода 
(не для генератора темпа синусоидальной формы). 
Настройка в 0,1 об/мин.
H
H+1

Частота вращения при позиционировании направо
Частота вращения при позиционировании налево

OVERRIDE ON Включение/выключение контроля перерегулирования, 
настройка возможна и во время перемещения привода 
(не для генератора темпа синусоидальной формы).
H = 0
H ≠ 0

Выкл.
Вкл.

BRAKE FUNC. 
ON

Включение/выключение функции торможения (P730)
H = 0
H = 1

Выкл.
Вкл.

RAMP TYPE Настройка во время перемещения привода запрещается 
(броски момента!) (→ гл. 5.3, P916)
H = 0
H = 1
H = 2

Линейный
Синусоидальный
Квадратичный

RESET ERROR Сброс сигнала о неисправности аппаратного обеспечения
ACT. POSITION Запись действительного положения ACTPOS.MOT (H511) по 

сигналам датчика двигателя

Аргумент 2: номер (первой) исходной переменной

Команды присвоения: SET (переменная)/SETFR (реакция на ошибку)/SETI (косвен. адресация)/SETINT (прерывание)/
SETSYS (системные параметры)



78 MOVIDRIVE® IPOSplus® 

7 Набор команд

7.8 Специальные команды управления преобразователем

ASTOP / MEM / TOUCHP / WDOFF / WDON

ASTOP Команда ASTOP используется для остановки или разблокировки привода. 
Аргумент команды (RAPID STOP, HOLD CONTROL, TARGET POSITION) задает 
характеристики останова (темп, управление остановленным приводом и т. д.) или 
обеспечивает разблокировку привода (IPOS ENABLE).

01850AXX

Аргумент

RAPID STOP Торможение с темпом быстрой остановки, затем 
регулирование частоты вращения. Последняя уставка 
конечного положения (H492) сохраняется. 
Блокировка через управляющее слово (перед 
последующей командой перемещения требуется 
команда ASTOP (IPOS ENABLE)). Если функция 
торможения активна, то налагается тормоз.

HOLD 
CONTROL

Торможение с уставкой темпа от базового блока (P131/
P133), затем регулирование по положению. Последняя 
уставка конечного положения (H412) сохраняется, 
блокировка через управляющее слово (перед 
последующей командой перемещения требуется 
команда ASTOP (IPOS ENABLE)). Если функция 
торможения активна, то тормоз не налагается.

TARGET 
POSITION

Торможение при позиционировании с 
соответствующим темпом (P911/P912) и 
рассчитанным конечным положением “STOP” (только 
в режиме позиционирования), затем регулирование 
по положению. Последняя уставка конечного 
положения (H492) перезаписывается значением 
положения останова, блокировка через управляющее 
слово отсутствует (перед последующей командой 
перемещения команда ASTOP (IPOS ENABLE) не 
требуется). Если функция торможения активна, то 
тормоз не налагается.

IPOS ENABLE Блокировка через управляющее слово IPOS отменяется.

MEM Команда MEM используется для сохранения программ IPOSplus® и/или 
переменных в энергонезависимой памяти и загрузки их обратно в 
преобразователь. Конкретное действие задается аргументом.

Примечание по безопасности:

При использовании команды MEM следует избегать циклической записи 
переменных (H0...127), заносимых в постоянную память, и всех параметров, 
поскольку применяемый носитель данных (EEPROM) рассчитан на ограниченное 
количество операций сохранения (105).

01851AXX
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Аргумент Пояснение

NOP Не сохраняются никакие данные.
STORE ALL Сохранение программ и данных из оперативной 

памяти в постоянную (EEPROM).
LOAD ALL Загрузка программ и данных из постоянной памяти 

(EEPROM) в оперативную.
STORE PROG. Сохранение только программы из оперативной 

памяти в постоянную (EEPROM).
LOAD PROG. Загрузка только программы из постоянной памяти 

(EEPROM) в оперативную.
STORE DATA Сохранение только переменных из оперативной 

памяти в постоянную (EEPROM).
LOAD DATA Загрузка только переменных из постоянной памяти 

(EEPROM) в оперативную.

TOUCHP Команда TOUCHP разблокирует или блокирует вход, используемый в режиме 
обучения. Для работы в этом режиме предназначены только входные клеммы 
DI02 и/или DI03. Во избежание двойного назначения клемм соответствующие 
входы при настройке параметров следует запрограммировать на “No function”.
Если на задействованном входе (при отданной команде TOUCHP) в нужный 
момент изменить уровень сигнала, то положение привода (H511, H510, H509) в 
этот момент зафиксируется в соответствующих переменных (H502...H507). 
Независимо от текущей отработки программы сохранение значений положения, 
зафиксированных в режиме обучения, выполняется в течение 200 мкс. Для 
точного распознавания изменения уровня сигнала на клемме длительность этого 
изменения должна быть не менее 200 мкс. В аргументе задается способ 
изменения уровня сигнала для позиционирования в режиме обучения. 

01852CXX

Зафиксированные в режиме обучения значения записываются в следующие 
переменные:

Датчик Положение по 
датчику

Положение, Положение, 
зафиксир. зафиксир.
в режиме в режиме 
обучения 1 обучения 2
(DI02) (DI03)

Датчик двигателя 
(X15)

H511
ACTPOS. MOT

H507 H505
TP.POS1MOT TP.POS2MOT

Внешний датчик (X14) H510
ACTPOS.EXT

H506 H504
TP.POS1EXT TP.POS2EXT

Датчик абсолютного 
отсчета (X62)

H509
ACTPOS.ABS

H503 H502
TP.POS1ABS TP.POS2ABS

ASTOP / MEM / TOUCHP / WDOFF / WDON
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Аргумент Пояснение

ENABLE 1 Разблокировка входа DI02 для режима обучения
DISABLE 1 Блокировка входа DI02 для режима обучения
ENABLE 2 Разблокировка входа DI03 для режима обучения
DISABLE 2 Блокировка входа DI03 для режима обучения
ENABLE 1_HI Разблокировка входа DI02 для режима обучения с 

изменением сигнала Low/High
ENABLE 1_LO Разблокировка входа DI02 для режима обучения с 

изменением сигнала High/Low
ENABLE 2_HI Разблокировка входа DI03 для режима обучения с 

изменением сигнала Low/High
ENABLE 2_LO Разблокировка входа DI03 для режима обучения с 

изменением сигнала High/Low

Пример 1) По данной программе привод перемещается между абсолютными позициями 0 и 
100 оборотов. Если при перемещении в конечное положение 100 оборотов 
изменить уровень сигнала на входе DI03, то точно от этого зафиксированного 
положения привод перемещается еще на 10 оборотов (40960 инкр.). Для возврата 
в исходное положение 0 оборотов функция обучения выключается командой 
DISABLE2.

01853ARU

01854ARU

ASTOP / MEM / TOUCHP / WDOFF / WDON
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Пример 2) В качестве альтернативы вышеописанному примеру в момент фиксации 
необходимого положения может быть выполнена операция ветвления (метка 
перехода M100) с помощью команды “SETINT TOUCHP1 M100”.

01855ARU

WDOFF
WDON

Командой WDON инициируется контроль времени. Если время, заданное в 
аргументе, истекает до выключения этой контрольной функции командой WDOFF, 
то выполнение задач TASK1 и TASK2 прерывается, и привод останавливается с 
подачей сигнала о неисправности 41 (выходной каскад отключается, налагается 
тормоз; если привод не оборудован тормозом, то он останавливается по инерции.).
В данном примере привод перемещается, пока уровень сигнала на входе DI05 = 1 
(“high”). Функция “Watchdog” (контрольный таймер) обеспечивает перемещение 
привода не дольше 10 секунд. По истечение этих 10 секунд привод 
останавливается.

01856ARU

ASTOP / MEM / TOUCHP / WDOFF / WDON
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7.9 Команды сравнения

Операции сравнения CPEQ / CPGE / CPGT / CPLE / CPLET / CPNE

CPEQ
COMPARE EQUAL (H = H == H)
COMPARE EQUAL (H = H == K)

CPGE
COMPARE GREATER OR EQUAL (H = H >= H)
COMPARE GREATER OR EQUAL (H = H >= K)

CPGT
COMPARE GREATER THAN (H = H > H)
COMPARE GREATER THAN (H = H > K)

CPLE
COMPARE LESS OR EQUAL (H = H <= H)
COMPARE LESS OR EQUAL (H = H <= K)

CPLT
COMPARE LESS THAN (H = H < H)
COMPARE LESS THANL (H = H < K)

CPNE
COMPARE NOT EQUAL (H = H != H)
COMPARE NOT EQUAL (H = H != K)

Переменная сравнивается со 2Fм аргументом (переменная или 
константа), при этом возможны следующие варианты сравнения:

• равно (CPGQ)
• больше либо равно (CPGE)
• больше (CPGT)
• меньше либо равно (CPLE)
• меньше (CPLT)
• не равно (CPNE)

Если условие выполняется, то результат в переменной 1:  ≠ 0 
(TRUE). Если условие не выполняется, то результат = 0 (FALSE).

Результат можно обработать с помощью последующей команды 
перехода.

Логические операции ANDL / ORL / NOTL

ANDL
LOGICAL AND (H = H && H)

ORL
LOGICAL OR (H = H  H)

NOTL
LOGICAL NOT (H = NOT (H)

Команды, выполняющие логические операции, воспринимают 
только два варианта содержания переменных:

• = 0 (FALSE)
• ≠ 0 (TRUE)

Команда ANDL выполняет логическую операцию "И" над 
содержаниями переменной и 2Fго аргумента (переменная или 
константа):

Пример 1: Пример 2:
ANDL H01 && H02 ANDL H01 && H02

Команда ORL выполняется логическая операция "ИЛИ" над 
содержаниями переменной и 2Fго аргумента (переменная или 
константа):

Пример 1: Пример 2:
ORL H01  H02 ORL H01  H02

Команда NOTL инвертирует содержание переменной:

Пример 1: Пример 2:
NOTL H01 = NOT (H02) NOTL H01 = NOT (H02)

Результат можно обработать с помощью последующей команды 
перехода.

H01 = 100 Значение: ≠ 0
H02 = 0 Значение: = 0
H01 = = 0

H01 = 100 Значение: ≠ 0
H02 = 50 Значение: ≠ 0
H01 = ≠ 0

H01 = 100 Значение: ≠ 0
H02 = 0 Значение: = 0
H01 = ≠ 0

H01 = 0 Значение: ≠ 0
H02 = 0 Значение: ≠ 0
H01 = = 0

H01 = 100 Значение: ≠ 0
H01 = = 0

H02 = 0 Значение: = 0
H01 = ≠ 0
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8 Обзор системных переменных

Переменные, обозначенные как “резервные”, используются для внутренних функций и не могут 
быть задействованы пользователем.
Обработка переменных: → гл. 4.2.2, 7.1 и 7.2.

№ Имя Описание

473 STAT.WORD Это слово состояния обеспечивает опрос режима работы преобразователя.

Бит Функция (уровень “1”)
0 No function
1 /Fault 
2 Ready
3 Output stage on
4 Rotating field on
5 Brake released
6 Brake applied
7 Motor stationary
8 Parameter set
9 Speed reference
10 Speed window
11 Set/act. comparison
12 Current reference

Бит Функция (уровень “1”)
13 Imax signal
14 /Motor utilization 1
15 /Motor utilization 2
16 /DRS preFwarning
17 /DRS lag error
18 DRS slave in position
19 IPOS in position
20 IPOS referenced
21 Reserved
22 /IPOS fault
23..31 Reserved

474 SCOPE 474
Переменные для индикации через MX_SCOPE

475 SCOPE 475

476 DRS CTRL. СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА уровня сигналов на двоичных выходах устройства синхронного 
управления DRS11A.

Бит Уровень сигналов на клеммах
0 X40.9 OUTP0
1 X40.10 OUTP1 
3..14 Reserved
15 Set DRS hardware fault (код ошибки 48)
16..31 Reserved

477 DRS STATUS СЧИТЫВАНИЕ уровня сигналов на двоичных входах и сообщений о состоянии устройства 
синхронного управления DRS11A.

Бит Уровень сигналов на клеммах / сообщения о состоянии
0 X40.5 INP4 free input 1
1 X40.6 INP5 free input 2
2 /DRS preFwarning
3 /DRS lag error
4 DRS slave in position 
5 Master standstill 
6..31 Reserved

478 Резервная

479 ANA.OUT IP Только УСТАНОВКА сигнала на аналоговых выходах устройства расширения входов^выходов 
DIO11A.
→ Аналоговые входы/выходы, с. 18

Значение переменной Физический выход Назначение выходных клемм
– 10000..0..10000 AOV1/AOC1 (X21:1/X21:2) P640 Аналоговый выход AO1 = IPOS OUTPUT
– 10000..0..10000 AOV2/AOC2 (X21:4/X21:5) P643 Аналоговый выход AO2 = IPOS OUTPUT

480 OPT.OUT IP Только УСТАНОВКА сигнала на двоичных выходах устройства расширения входов^выходов 
DIO11A/DIP11A.
→ Цифровые выходы, с. 16

Бит Физический выход Назначение выходных клемм
0 DO10 (X23:1) P630 Двоичный выход DO10 = IPOS OUTPUT
1 DO11 (X23:2) P631 Двоичный выход DO11 = IPOS OUTPUT
2 DO12 (X23:3) P632 Двоичный выход DO12 = IPOS OUTPUT
3 DO13 (X23:4) P633 Двоичный выход DO13 = IPOS OUTPUT
4 DO14 (X23:5) P634 Двоичный выход DO14 = IPOS OUTPUT
5 DO15 (X23:6) P635 Двоичный выход DO15 = IPOS OUTPUT
6 DO16 (X23:7) P636 Двоичный выход DO16 = IPOS OUTPUT
7 DO17 (X23:8) P637 Двоичный выход DO17 = IPOS OUTPUT
8..31 Reserved
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481 STD.OUT IP Только УСТАНОВКА сигнала на двоичных выходах базового блока.

→ Цифровые выходы, с. 16

Бит Физический выход Назначение выходных клемм
0 DB00 (X10:3) не программируемый, фикс. назначение “/Brake”
1 DO01 (X10:4) если P620 Двоичный выход DO01 = IPOS OUTPUT
2 DO02 (X10:7) если P621 Двоичный выход DO02 = IPOS OUTPUT 
3..31 Reserved

482 OUTPUT LVL Только СЧИТЫВАНИЕ уровня сигналов на двоичных выходах.

→ Цифровые выходы, с. 16

Бит Клеммы базового блока
0 DB00 (X10:3) 
1 DO01 (X10:4)
2 DO02 (X10:7)

Бит Клеммы DIO11A/DIP11A
3 DO10 (X23:1/X61:1)
4 DO11 (X23:2/X61:2)
5 DO12 (X23:3/X61:3)
6 DO13 (X23:4/X61:4)
7 DO14 (X23:5/X61:5)
8 DO15 (X23:6/X61:6)
9 DO16 (X23:7/X61:7)
10 DO17 (X23:8/X61:8)
11..31 Reserved

483 INPUT LVL Только СЧИТЫВАНИЕ уровня сигналов на двоичных входах.

→ Цифровые входы, с. 15

Бит Клеммы базового блока
0 DI00 (X13:1)
1 DI01 (X13:2)
2 DI02 (X13:3)
3 DI03 (X13:4)
4 DI04 (X13:5)
5 DI05 (X13:6)

Бит Клеммы DIO11A/DIP11A
6 DI10 (X22:1/X60:1)
7 DI11 (X22:2/X60)
8 DI12 (X22:3/X60:3)
9 DI13 (X22:4/X60:4)
10 DI14 (X22:5/X60:5)
11 DI15 (X22:6/X60:6)
12 DI16 (X22:7/X60:7)
13 DI17 (X22:8/X60:8)
14..31 Reserved

484 CTRL.WORD Управляющее слово IPOSplus® (СЧИТЫВАНИЕ и АКТИВИЗАЦИЯ функций преобразователя).

Управляющее слово IPOSplus® может использоваться всегда и независимо от режима работы, 
источников управляющего сигнала и уставки. В преобразователе управляющее слово 
IPOSplus® связано логической операцией "ИЛИ" с функциями клемм, управляющим словом 
сетевого интерфейса и управляющим словом интерфейса RSF485/RSF232 или системной 
шины.

Бит Функция (уровень “1”)
0 No function 
1 No enable
2 CW
3 CCW 
4 n11/n21 (fixed setpoint 1)
5 n12/n22 (fixed setpoint 2)
6 Switchover fixed setpoint
7 Param. switchover (param. set 2)
8 Ramp switchover (ramp set 2)
9 Motorpoti up
10 Motorpoti down 
11 External error
12 Error reset
13 Hold control
14 CW limit switch
15 CCW limit switch

Бит Функция (уровень “1”)
16 Reserved
17 Reference cam
18 Reference travel start
19 FreeFwheeling slave
20 Setpoint take over
21 Reserved
22 Set DRS zero point
23 Start DRS slave
24 DRS teach in
25 Reserved 
26 Reserved
27 Reserved
28 Reserved
29 Reserved
30 Controller inhibit
31 Reserved

485 T0 RELOAD СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения, введенного пользователем в таймер 0 
продолжительности цикла.

Если в комбинации с командой SET INTERRUPT (SETINT) таймер (TIMER0 (H489)) необходимо 
использовать циклически, то продолжительность цикла можно задать в переменной H485. 
Каждый раз, когда таймер 0 заканчивает (H489 = 0) отсчет времени, введенного в H485, в него 
снова загружается это же значение времени.
Диапазон значений: 0...231 –1 мс.

486 Резервная

487 Резервная

№ Имя Описание
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488 TIMER 1 СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения времени, введенного пользователем в таймер 1.
Таймер 1 ведет обратный отсчет времени до 0. 
Диапазон значений: 0...231 –1 мс.

489 TIMER 0 СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения времени, введенного пользователем в таймер 0.
Таймер 0 ведет обратный отсчет времени до 0. Если используется команда SET INTERRUPT 
(SETINT), то при достижении значения таймера = 0 выполняется прерывание и ветвление 
(→ Описание команды SETINT, гл. 7.6). Если в комбинации с командой SET INTERRUPT 
(SETINT) таймер необходимо использовать циклически, то продолжительность цикла можно 
задать в переменной T0 RELOAD (H485).
Диапазон значений: 0...231 –1 мс.

490 WD.TIMER СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения времени, введенного пользователем в контрольный 
таймер (Watchdog).
Контрольный таймер ведет обратный отсчет времени до 0. Команда WATCHDOG ON (WDON) 
активизирует этот таймер и задает продолжительность цикла.
Диапазон значений: 0...231 –1 мс.

491 SETP.POS. СЧИТЫВАНИЕ текущей уставки положения.

ВНИМАНИЕ: Системная переменная! Значение не подлежит перезаписи!

Независимо от того, сколько импульсов выдает датчик за каждый оборот, эта уставка 
положения измеряется в следующих единицах: 

Текущая уставка положения содержит абсолютное положение перемещающегося привода, 
действительное для позиционного регулятора в данный момент. Изменение этой уставки во 
времени обусловлено расчетным профилем перемещения, учитывающим темп 
позиционирования, скорость перемещения привода, форму генератора темпа и т. д. 
Если задание перемещения выполнено, и привод остановлен, то значение H491 равно 
значению H492.
Диапазон значений: –231...0...231 –1 инкр.

492 TARGET POS СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА текущего конечного положения .

Независимо от того, сколько импульсов выдает датчик за каждый оборот, это конечное 
положение измеряется в следующих единицах: 

Эта переменная содержит текущее конечное положение в соответствии с выполняемым 
заданием перемещения. Это положение представлено в переменной H492 как абсолютное 
значение.
Пример:
1. Текущее положение привода: 50000 инкр.
2. GOR NOWAIT #–8000 инкр.
3. Текущее конечное положение: 42000 инкр.
Диапазон значений: –231...0...231 –1 инкр.

493 POS.WINDOW СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения для окна положения.

Окно положения определяет диапазон удаленности от конечного положения (H492) команды 
перемещения или останова (GOx или ASTOP TARGET POSITION). Как только привод входит в 
окно положения, подается сигнал “IPOS IN POSITION” (→ P922 Окно положения, с. 31).
Диапазон значений: 0...215 –1 инкр.

494 LAG WINDOW СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения для окна допуска погрешности запаздывания.
Окно допуска погрешности запаздывания определяет максимально допустимую разность 
заданного и действительного положения. Контроль погрешности запаздывания отменяется, 
если значение = 0 (→ P923 Окно допуска погрешности запаздывания, с. 32).
Диапазон значений: 0...231 –1 инкр.

495 LAG DISTAN СЧИТЫВАНИЕ интервала запаздывания.
Абсолютное значение текущего интервала запаздывания при позиционировании (разность 
заданного и действительного положения).
Диапазон значений: 0...231 –1 инкр.

№ Имя Описание

1
4096
------------ Motorumdrehungen

Inc.
-----------------------------------------------× Число оборотов двигателя

Число инкрементов

1
4096
------------ Motorumdrehungen

Inc.
-----------------------------------------------× Число оборотов двигателя

Число инкрементов
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496 SLS RIGHT СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения для правого программного конечного выключателя.

Ограничивает диапазон перемещения справа. Задается в выбранных произвольных единицах 
измерения. Контроль положения с помощью программных конечных выключателей активен 
только после выхода привода в 0Fпозицию. Контроль отключается, если левый и правый 
конечные выключатели содержат значение 0 (→ P920 Программный конечный выключатель 
ПРАВЫЙ, с. 31).
Диапазон значений: –231...0...231 –1.

497 SLS LEFT СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения для левого программного конечного выключателя.

Ограничивает диапазон перемещения слева. Задается в выбранных произвольных единицах 
измерения. Контроль положения с помощью программных конечных выключателей активен 
только после выхода привода в 0Fпозицию. Контроль отключается, если левый и правый 
конечные выключатели содержат значение 0 (→ P921 Программный конечный выключатель, 
ЛЕВЫЙ с. 31).
Диапазон значений: –231...0...231 –1.

498 REF.OFFSET СЧИТЫВАНИЕ и УСТАНОВКА значения для смещения 0^позиции.

Смещение 0Fпозиции позволяет скорректировать машинный нуль, не изменяя реальное 
значение этой позиции. Использование смещения 0Fпозиции зависит от режима выхода в 
0Fпозицию (P903) (→ P900 Смещение 0Fпозиции, с. 25).
Независимо от того, сколько импульсов выдает датчик за каждый оборот, смещение 0Fпозиции 
измеряется в следующих единицах: 

Диапазон значений: –231...0...231 –1.

499 SP.POS.BUS СЧИТЫВАНИЕ уставки положения, передаваемой по шине.

Содержит значение уставки положения, которая передается с данными процесса по шине. Эта 
уставка становится активной только в том случае, если в описании выходных данных процесса 
запрограммированы значения 'POSITION LO' и 'POSITION HI' (группа параметров P87_).

500 Резервная

501 Резервная

502 TP.POS2ABS

503 TP.POS1ABS

504 TP.POS2EXT

505 TP.POS2MOT

506 TP.POS1EXT

507 TP.POS1MOT

508 Резервная

509 ACTPOS ABS СЧИТЫВАНИЕ абсолютного значения текущего действительного положения.

ВНИМАНИЕ: Системная переменная! Значение не подлежит перезаписи!

Действительное положение 3 определяется по сигналам на штекерном разъеме X62 
(доп. устройство DIP11A). 

510 ACTPOS EXT СЧИТЫВАНИЕ текущего действительного положения по внешнему датчику.

ВНИМАНИЕ: Системная переменная! Значение не подлежит перезаписи!

Действительное положение 2 определяется по канальным сигналам на штекерном разъеме X14. 
Определение положения (действительное положение 2) выполняется только в том случае, 
если разъем X14 используется как вход датчика.

511 ACTPOS MOT СЧИТЫВАНИЕ текущего действительного положения по датчику двигателя
.

ВНИМАНИЕ: Системная переменная! Значение не подлежит перезаписи!

Независимо от того, сколько импульсов выдает датчик за каждый оборот, действительное 
положение 1 измеряется в следующих единицах: 

№ Имя Описание

1
4096
------------ Motorumdrehungen

Inc.
-----------------------------------------------× Число оборотов двигателя

Число инкрементов

1
4096
------------ Motorumdrehungen

Inc.
-----------------------------------------------× Число оборотов двигателя

Число инкрементов

 Зафиксированные в режиме обучения значения записываются в следующие переменные.
Датчик Положение по 

датчику
Положение, зафиксир. Положение, зафиксир.
в режиме обучения 1 в режиме обучения 2 
(DI02) (DI03)

Датчик двигателя (X15) H511 ACTPOS.MOT H507 TP.POS1MOT H505 TP.POS2MOT
Внешний датчик (X14) H510 ACTPOS.EXT H506 TP.POS1EXT H504 TP.POS2EXT
Датчик абсолютного 
отсчета (X62)

H509 ACTPOS.ABS H503 TP.POS1ABS H502 TP.POS2ABS
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9 Примеры применения

9.1 Общие положения

Введение

Данные программыFпримеры иллюстрируют принципиальный порядок действий при создании 
программы IPOSplus®. В первом примере (управление подъемным устройством) описаны 
основные действия, такие как подключение, настройка параметров и конечных выключателей. 
Два других примера (стартFстопный режим, позиционирование по таблицам) описывают 
наиболее необходимые функции и при создании программы могут использоваться как 
функциональные блоки. Обе эти программыFпримеры имеют модульную организацию 
(нет пересечений в назначении входов/выходов, переменных и меток перехода) и поэтому могут 
комбинироваться путем взаимного копирования (→ гл. 3.1).

Условия/порядок действий

• Двигатель с датчиком (обратная связь), MOVIDRIVE® MDV60A/MDS60A с устройством DIO11A 
расширения входовFвыходов или сетевой картой. 

• Реализация схем подачи необходимых сигналов для управления функциями 
преобразователя и обработки сообщений.

• Перед созданием программы проверьте работу привода с помощью MX_SHELL в режиме 
ручного управления (“Manual”). Параметры процесса должны оставаться в пределах 
допустимых диапазонов (частота вращения, ток и т.д.).

• Программы могут быть “теоретически” корректными, но при первом практическом 
тестировании часто обнаруживаются слабые места или ошибки. Поэтому при проверке 
рекомендуется перемещать привод с малой динамикой, на низкой скорости и – если 
возможно – без нагрузки. В зависимости от условий применения примите соответствующие 
меры безопасности (например, использование устройств аварийного отключения, 
аппаратных конечных выключателей). Это поможет избежать несчастных случаев и 
повреждения оборудования.

• Все параметры приводного преобразователя, а также программа IPOSplus® и переменные 
H000...H127 при передаче автоматически сохраняются в энергонезависимой памяти 
преобразователя. Чтобы не потерять введенные тексты комментария (в памяти 
преобразователя не сохраняются), сохраните программу на жестком диске ПК.

Структура программы

• 1Fя часть: комментарии
Чтобы программа была понятной, необходимо документировать отдельные ее сегменты. 
В начало программы в качестве комментария вставляется заголовок со следующими 
данными:

F название своего проекта;
F имя файла;
F функциональное описание;
F назначение двоичных входов и выходов;
F описание используемых переменных;
F дата и имя автора программы.

• 2Fя часть: инициализация
Процедура инициализации обычно выполняется только один раз после запуска программы 
IPOSplus®. Она содержит команды для приведения рабочей машины в определенное исходное 
состояние. Устанавливаются параметры процесса, например, значения положения, ускорения 
и скорости.
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• 3Fя часть: блок вызова подпрограмм
Как правило, программа IPOSplus® реализует несколько функций, которые выбираются через 
определенные комбинации сигналов на входных клеммах. Рекомендуется распределить эти 
функции по подпрограммам и централизованно вызывать эти подпрограммы в зависимости 
от состояния входных клемм → Блок вызова подпрограмм. Вызов подпрограммы 
выполняется либо командой перехода “JMP... Mxx”, либо командой вызова подпрограммы 
“CALL Mxx”. Вызов командой CALL Mxx обеспечивает отработку подпрограмм в 
хронологической последовательности (см. Команда CALL).

• 4Fя часть: главная программа и подпрограммы
В основной части программы IPOSplus® программируется процесс работы привода установки. 
Решение многих задач привода включает в себя следующие компоненты:

F  автоматическое выполнение программы (главная программа);
F отдельно вызываемые программные блоки (подпрограммы);
F стартFстопный режим (техническое обслуживание), в котором двигатель может работать на 

низкой скорости в прямом или обратном направлении.
После выполнения главной программы и подпрограмм происходит возврат к блоку вызова 
подпрограмм.

Основные функции клемм при работе с IPOSplus® 

• Вход “/Controller inhibit” (“/Блокировка регулятора”)
Сигнал “0” на входе “/Controller inhibit” блокирует силовую часть, но не обеспечивает 
гальванической развязки между преобразователем и двигателем. С выхода управления 
тормозом снимается сигнал, и привод либо останавливается тормозом (если таковой 
установлен), либо останавливается по инерции (на выбеге). Перед отключением привода 
через “/Controller inhibit” рекомендуется останавливать его в режиме регулирования через 
“Enable” = “0”.

• Вход “Enable” (“Разрешение”)
Сигнал “0” на входе “Enable” останавливает привод с темпом быстрой остановки (P136/P146) 
в режиме регулирования частоты вращения.

• Входы “/Lim. switch CW” (“/Правый конечный выключатель”) и “/Lim. switch CCW" (“/Левый 
конечный выключатель”)
В целях безопасности допустимый диапазон перемещения следует ограничить не только 
программными (→ гл. 5.4), но и аппаратными конечными выключателями. Последние 
необходимо реализовать как нормально замкнутые контакты и подключить к двоичным 
входам “/Lim. switch CW” и “/Lim. switch CCW”. При выходе за пределы зоны, ограниченной 
аппаратными конечными выключателями, привод останавливается с темпом аварийной 
остановки (P137/P147), после чего выходной каскад отключается. В нормальном режиме 
работы конечные выключатели “/Lim. switch CW” и “/Lim. switch CCW” срабатывают только 
при выходе в 0Fпозицию. При достижении приводом конечного выключателя для 
регулируемой остановки необходим определенный “тормозной путь”. Пока привод 
перемещается на это расстояние, конечный выключатель не должен отпускаться. Поэтому 
зона срабатывания конечного выключателя должна быть достаточно большой.

• Входы “Reference cam” (“Датчик 0Fпозиции”) и “Reference travel“ (“Выход в 0Fпозицию“)
Привод с IPOSplus® требует выхода в 0Fпозицию, если для измерения перемещения 
используется инкрементный датчик или резольвер (→ гл. 5.2). Запуск "выхода в 0Fпозицию" 
можно инициировать и без программы перемещения, а именно, через входную клемму, 
запрограммированную соответствующим образом (“Ref. travel start”). Однако это 
целесообразнее делать командой GO0... в программе. Результаты выхода в 0Fпозицию 
остаются действительными, пока на преобразователь подается напряжение. Необходимости 
повторения этой операции в случае отказа сети можно избежать, если использовать внешнее 
питание 24 В.
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• IPOS input (IPOSFвход)
Каждая программа создается для конкретного применения с определенным назначением 
различных входных и выходных клемм. Используемые программой клеммы преобразователя 
необходимо запрограммировать на “IPOS input” или “IPOS output”. 

• Выход “IPOS in position” (“IPOS в позиции”)
Если какойFлибо выход запрограммирован на значение “IPOS in position”, то он выдает 
сигнал “1”, когда привод находится в окне своего конечного положения (→ гл. 5.4). 
Этот выход активизируется и в том случае, если привод останавливается по команде 
останова “ASTOP Target Position”, или после выключения/включения питания от электросети. 
Для точной интерпретации выхода в конечное положение рекомендуется назначить в 
программе отдельный выход для индикации соответствующего сообщения. Этот выход 
следует запрограммировать на “IPOS output” (“IPOSFвыход”).

• Вход “Reset” (“Сброс”)
Вход “Reset” обеспечивает квитирование сигнала о неисправности аппаратного обеспечения 
с помощью устройства управления. При срабатывании аппаратного конечного выключателя 
привод автоматически отводится из его зоны (→ Сигналы о неисправностях, гл. 10). 

• Выходы “Ready” (“Готов к работе”) и “/Fault” (“/Неисправность”)
Сигналы “Ready” и “/Fault” используются внешним устройством управления для контроля за 
работой приводной системы.

9.2 Пример программы “Подъемное устройство”

• Функции:

F выбор трех положений подъемного устройства через двоичные входы;
F подача сигнала при достижении заданного положения;
F автоматическое отведение привода из зоны аппаратного конечного выключателя. 
С помощью первых 3 входных клемм дополнительного устройства DIO11A привод можно 
вывести в 3 положения. 

Из зоны сработавшего аппаратного конечного выключателя привод отводится сигналом “1” 
на входе “RESET” (DI02). 

• Настройка параметров:

Подробная конфигурация входов/выходов (см. ниже) и используемых в программе 
переменных задокументирована в комментарии к исходному тексту программы. 
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Структурная схема: 

01870ARU
Рис. 31. Структурная схема привода подъемного устройства с IPOSplus® 
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Схема подключения клемм: 

01367CRU
Рис. 32. Схема подключения для работы с IPOS
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Настройка необходимых параметров в MX_SHELL

30. Ограничения

302 Максимальная частота вращения 1 [rpm] 1500
350 Реверсирование 1 OFF

60. Двоичные входы базового блока

600 Двоичный вход DI01 ENABLE/STOP
601 Двоичный вход DI02 RESET
602 Двоичный вход DI03 REFERENCE CAM
603 Двоичный вход DI04 /LIM. SWITCH CW
604 Двоичный вход DI05 /LIM. SWITCH CCW

61. Двоичные входы доп. устройства DIO11A

610...617 Двоичные входы DI10...DI17 IPOS INPUT

63. Двоичные выходы доп. устройства DIO11A

630 Двоичный выход DO10 /FAULT
636 Двоичный выход DO16 IPOS IN POSITION
637 Двоичный выход DO17 IPOS REFERENCE

700 Управляющие функции

700 Режим работы CFC & IPOS
730 Функция торможения YES

9..Параметры системы IPOS

900 Смещение 0Fпозиции [mm] 500
901 Опорная частота вращения 1 [rpm] 200
902 Опорная частота вращения 2 [rpm] 50
903 Режим выхода в 0Fпозицию 1
910 Усиление XFрегулятора 2,8
911 Генератор темпа при позиционировании 1 [s] 1
912 Генератор темпа при позиционировании 2 [s] 1
913 Частота вращения при перемещении НАПРАВО [rpm] 1350
914 Частота вращения при перемещении НАЛЕВО [rpm] 1350
915 Упреждение по скорости [%] 100
916 Форма генератора темпа SINUS
920 Программный конечный выключатель ПРАВЫЙ [mm] 2100
921 Программный конечный выключатель ЛЕВЫЙ [mm] F100
922 Окно положения [Inc] 50
923 Окно допуска погрешности запаздывания [Inc] 5000
930 Перерегулирование OFF

Масштабный коэффициент: NUMERATOR/DENOMINATOR 

(В заголовке программы; см. гл. 5.1)
Числитель масштабного коэффициента: NUMERATOR 2048000
Знаменатель масштабного коэффициента: DENOMINATOR 15708
Единица измерения: DIMENSION mm
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Расчет параметров для программы IPOSplus® 

Смещение 0^позиции: см. Структурную схему
Программные конечные 
выключатели: см. Структурную схему
Числитель масштабного 
коэффициента: В качестве единицы измерения пути должно быть задано: mm (мм)!

Число инкрементов на оборот приводной шестерни
Число инкр./об.двиг. × передат.число редуктора
4096 инкр. × 5 = 20480
20480 × 100 (порядковый множитель) = 2048000

Знаменатель масштабного 
коэффициента: Длина окружности приводной шестерни в мм

d × π
50 мм × π = 157,0796327
157,08 × 100 (порядковый множитель) = 15708

Единица измерения: Данные, касающиеся перемещения привода, должны 
выводиться с единицей измерения mm (мм).

Частота вращения 
при перемещении: 1350 rpm (об/мин)
Окно положения: При достижении конечного положения ± 50 инкр. должно 

появляться сообщение "Drive in position" ("Привод в позиции").

Маска назначения входных клемм Функция клеммы Пояснение

01885AXX

/Controller inhibit
Enable
Reset
Reference cam 
CW limit switch
CCW limit switch
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input

Включение/отключение силовой части 
Регулируемый останов
Сброс после ош. (отвед. из зоны кон. выкл.)
Выкл. для опред. 0Fпоз. (0Fпоз.+смещение)
Конечный выключатель для остановки (+)
Конечный выключатель для остановки (F)
Положение подъемного устройства0 мм

“ 1000 мм
“ 2000 мм

F
(толчок +)
(толчок F)
Запуск выхода в 0Fпозицию
Запуск позиционирования

Выходные клеммы Функция клеммы Пояснение

DB00 MDX
DO01 MDX
DO02 MDX
DO10 DIO11A
DO11 DIO11A
DO12 DIO11A
DO13 DIO11A
DO14 DIO11A
DO15 DIO11A
DO16 DIO11A
DO17 DIO11A

/Brake
Ready
/Fault
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS in position 
IPOS reference 

Управление тормозом через вспом. реле
Регулятор активен; пит. эл. схем – в норме
Нет неисправностей
F
F
F
F
F
F
Привод находится в окне положения 
Выход в 0Fпозицию успешно выполнен
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Исходный текст программы (с комментариями) Комментарий

NUM.: 2048000     DENOM.: 15708        
DIMEN.: mm
******************************************
Sample program: Hoist                         
The drive is moved to 0; 1000; 2000 mm 
positions using the first 3 inputs 
of the DIO11A option.
                                                      
File:     Hub 100.mdx                   
Author: SEW/AWT                        
Date:     01.06.98                       
Modified:  01.06.98                       
                                                      
Terminal wiring of inputs:^^^^^^^^^^^^^^^^^
DI00 Controller inhibit                        
DI01 Enable                            
DI02 Reset (move clear of LS)               
DI03 Reference cam                      
DI04 Limit switch CW                  
DI05 Limit switch CCW                   
                                                      
DI10 Hoist position    0 mm            
DI11        "        1000 mm            
DI12        "        2000 mm            
DI13      ^ ^ ^                         
DI14 (Jog CW)                      
DI15 (Jog CCW)                       
DI16 Reference travel                      
DI17 Start positioning               
                                                      
Terminal wiring of outputs:^^^^^^^^^^^^^^^^
DB00 Brake                              
DO01 Ready                      
DO16 "IPOS in position"                 
DO17 "IPOS reference"                    

Комментарий

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
Program start                           

==========================================
Subroutine calls              

==========================================
SETINT  ERROR   M10                  

M100: CALL    M50                          
JMP     LO I0001000000000000, M101   
CALL    M20                          

M101: JMP     LO I0000010000000000, M102   
CALL    M30                          

M102: JMP     LO I0000100000000000, M103   
CALL    M40                          

M103: JMP     UNCONDITIONED  , M100        
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Блок вызова подпрограмм

Актив. прерыв. для обработки сиг. аппарат. конечных выключ.
Сброс/отведение привода из зоны конечного выключ.
→ Главная программа 
DI16 = 1 → Выход в 0Fпозицию
DI15 = 1 → Толчок вправо
DI14 = 1 → Толчок влево

Subroutine Reset / Move clear of limit switch
==========================================
M10: JMP     HI I0000000000110000, M1     
M3: JMP     HI I0000000000110000, M2     

ASTOP   IPOS ENABLE                  
JMP     UNCONDITIONED  , M3          

M2: ASTOP   TARGET POSITION              
M1: RET                                  
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Сброс/отведение привода из зоны конечного 
выключателя.

Если привод не достиг конечного выключателя (DI05/DI06 
Конечный выключатель правый/левый), то возврат к 
блоку вызова подпрограмм, если достиг, то разрешение 
на перемещение и ожидание, пока привод не отойдет из 
зоны конечного выключателя (функция входной клеммы 
DI02 – “Reset”).
Затем остановка привода с присвоением значения: 
конечное положение = текущее положение.
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Subroutine Reference travel               
==========================================
M20: ASTOP   IPOS ENABLE                  

GO0     U,NW, ZP                     
M22: JMP     LO I0000000000000001, M21    

SET     H319 = 0                     
BMOV    H319.0  = H473.20            
JMP     H319 == 0          , M22     

M21 : ASTOP   TARGET POSITION              
RET                                  

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Выход в 0Fпозицию

Разрешение на перемещение
Выход в 0Fпозицию, без ожидания, запуск по нулевому 
импульсу, прерывание выхода в 0Fпозицию,
и бит в слове состояния “IPOS reference” = 0.

Subroutine Jog mode
==========================================
M30: RET                                  
M40: RET     
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Опция: подпрограмма (например, стартFстопный режим)

Толчок вправо
Толчок влево

Main program Hoist positioning       
==========================================
M50: JMP     LO I0000000001000000, M51    

GOA     WAIT   #0              mm    
M51: JMP     LO I0000000010000000, M52    

GOA     WAIT   #1000           mm    
M52: JMP     LO I0000000100000000, M53    

GOA     WAIT   #2000           mm    
M53: RET                                  
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

END

Главная программа: позиционирование подъемного 
устройства 

Если “1” на входе DI10, 
то перемещение в положение 0 мм
Если “1” на входе DI11, 
то перемещение в положение 1000 мм
Если “1” на входе DI12, 
то перемещение в положение 2000 мм
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9.3 Пример программы “Старт^стопный режим”

• Функции:

F перемещение в двух направлениях по сигналам на двоичных входах Толчок+/ТолчокF;
F настройка скорости и темпа перемещения привода;
F возможность бесконечного перемещения;
F выход в 0Fпозицию не требуется;
F соблюдение пределов диапазона перемещения (программные конечные выключатели);
F автоматическое отведение привода из зоны аппаратного конечного выключателя.
Двоичные входы Толчок+ (DI14) и ТолчокF (DI15) обеспечивают бесконечное перемещение в 
обоих направлениях. Выход в 0Fпозицию не требуется. Если привод выведен в 0Fпозицию, и 
заданы программные конечные выключатели, то перемещение происходит только в 
соответствующих пределах. Перемещение – только по одному сигналу “1” на одной из клемм 
стартFстопного режима. Из зоны сработавшего аппаратного конечного выключателя привод 
отводится сигналом “1” на входе “RESET” (DI02). 

• Настройка параметров:

Подробная конфигурация входов/выходов и используемых в программе переменных 
задокументирована в комментарии к исходному тексту программы.

Маска назначения входных клемм Функция клеммы Пояснение

01885AXX

/Controller inhibit
Enable
Reset
Reference cam 
CW limit switch
CCW limit switch
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input

Включение/отключение силовой части 
Регулируемый останов
Сброс после ош. (отвед. из зоны кон. выкл.)
Выкл. для опред. 0Fпоз. (0Fпоз.+смещение)
Конечный выключатель для остановки (+)
Конечный выключатель для остановки (F)
F
F
F
F
Толчок +
Толчок F 
Запуск выхода в 0Fпозицию
Запуск позиционирования

Выходные клеммы Функция клеммы Пояснение

DB00 MDX
DO01 MDX
DO02 MDX
DO10 DIO11A
DO11 DIO11A
DO12 DIO11A
DO13 DIO11A
DO14 DIO11A
DO15 DIO11A
DO16 DIO11A
DO17 DIO11A

/Brake
Ready
/Fault
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS in position 
IPOS reference 

Управл. тормозом через вспомог. реле
Регулятор активен; пит. эл. схем – в норме
Нет неисправностей
F
F
F
F
F
F
Привод находится в окне положения 
Выход в 0Fпозицию успешно выполнен
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Исходный текст программы (с комментариями) Комментарий

NUM.: 1    DENOM.: 1        DIMEN.: inc
******************************************
Sample program: Jog mode  
File:     Tipp.mdx                   
Author: SEW/AWT                        
Date:     01.06.98                       

Function: Jog mode
^ Uni^directional travel possible               
^ No axis referencing required 
^ Range limits compliance / software LS
^ Travel speeds / ramps from H310 on        
^ Jog+ (DI14) / Jog^ (DI15) inputs

Parameter setting (P600) of inputs / outputs:
In inverted commas: indicated function
Without inverted commas: IPOS INPUT/OUTPUT
               
Terminal wiring of inputs:^^^^^^^^^^^^^^^^^
DI00 "Controller inhibit"                      
DI01 "Enable"                          
DI02 "Fault reset" (move clear of LS)      
DI04 "Reference cam"                    
DI03 "Limit switch CW"                
DI05 "Limit switch CCW"                 
DI14 Jog CW                      
DI15 Jog CCW                       
DI16 Start reference travel                
DI17 (Start positioning)             
                                
Terminal wiring of outputs:^^^^^^^^^^^^^^^^^^
DB00 Brake                              
DO01 Ready                      
                                                      
DO16 "IPOS in position"                 
DO17 "IPOS reference"                    
                                                      
Variables used:^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
H310 = Velocity jog mode      (1/10 rpm)
H311 = "CCW"               
H312 = Acceleration ramp          (ms)
H313 = Deceleration ramp             (ms)
H316 ^ H319 = Auxilary jog variables        
******************************************
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Комментарий

Program start                           
==========================================

Initialization                           
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

SET     H310 = 5000                  
SET     H311 = 5000                  
SET     H312 = 2000                  
SET     H313 = 2000                  

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Присвоение значений скорости и темпа для стартF
стопного режима (см. комментарий).
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Subroutine calls         
==========================================

SETINT  ERROR   M10                  
M100: JMP     LO I0001000000000000, M101   

CALL    M20                          
M101: JMP     LO I0000010000000000, M102   

CALL    M30                          
M102: JMP     LO I0000100000000000, M103   

CALL    M40                          
M103: JMP     UNCONDITIONED  , M100        
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Блок вызова подпрограмм

Активизация прерывания для обработки сигналов 
аппаратных конечных выключателей. ⇒ Сброс/отведение 
привода из зоны конечного выключателя.
DI16 = 1
→ Выход в 0Fпозицию
DI15 = 1
→ Толчок вправо
DI14 = 1
→ Толчок влево

Subroutine Reset / Move clear of limit switch
==========================================
M10 : JMP     HI I0000000000110000, M1     
M3  : JMP     HI I0000000000110000, M2     

ASTOP   IPOS ENABLE                  
JMP     UNCONDITIONED  , M3          

M2  : ASTOP   TARGET POSITION              
M1  : RET                                  
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Сброс/отведение привода из зоны конечного 
выключателя.

Если привод не достиг конечного выключателя (DI05/DI06 
Конечный выключатель правый/левый), то возврат к 
блоку вызова подпрограмм. Если достиг, то разрешение 
на перемещение и ожидание, пока привод не отойдет из 
зоны конечного выключателя (функция входной клеммы 
DI02 F “Reset”).
Затем остановка привода с присвоением значения: 
конечное положение = текущее положение.

Subroutine Reference travel               
==========================================
M20 : ASTOP   IPOS ENABLE                  

GO0     U,NW, ZP                     
M22 : JMP     LO I0000000000000001, M21    

SET     H309 = 0                     
BMOV    H309.0  = H473.20            
JMP     H309 == 0          , M22     

M21 : ASTOP   TARGET POSITION              
RET                                  

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Выход в 0Fпозицию

Разрешение на перемещение
Выход в 0Fпозицию, без ожидания, запуск по нулевому 
импульсу, если “Controller inhibit” = 0,
и бит в слове состояния “IPOS reference” = 0.

Subroutine Jog mode                 
==========================================
Jog mode (software LS interrogat. active)  
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
M35 : SETSYS  POS.SPEED C(C)W = H310       

SETSYS  POS. RAMP       = H312       
SET     H319 = 0                     
BMOV    H319.0  = H473.20            
JMP     H319 == 0          , M36     
SET     H319 = H496
OR      H319 | H497
JMP     H319 == 0, M36 
SET     H319 = 1                     
SET     H317 = H496                  
SET     H318 = H497                  

M36 : RET     

СтартFстопный режим

Опрос программных конечных выключателей активен.

Присвоение значения скорости.
Присвоение значения темпа.

Запрос: ось в 0Fпозиции? (программные конечные 
выключатели активны).

Запрос: оба программных диапазона = 0? (программные 
конечные выключатели не активны).

Если программные конечные выключатели активны, 
то установка маркера H319 = 1,
и загрузка переменных для перемещения в стартF
стопном режиме (H317) с программными диапазонами 
перемещения (системные переменные H496 и H497).
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^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
 Jog +                                   
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
M30 : JMP     LO I0000010000000000, M31    

JMP     HI I0000100000000000, M31    
CALL    M35 
JMP     H319 == 1          , M32     
GETSYS  H317 = ACT.POSITION          
ADD     H317 + 4096000               

M32 : ASTOP   IPOS ENABLE                  
GOA     NOWAIT H317                  
JMP     UNCONDITIONED  , M30         

M31 : ASTOP   TARGET POSITION              
RET     

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
Jog ^                                   

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
M40 : JMP     LO I0000100000000000, M41    
 JMP     HI I0000010000000000, M41    

CALL    M35 
JMP     H319 == 1          , M42     
GETSYS  H318 = ACT.POSITION          
SUB     H318 ^ 4096000               

M42 : ASTOP   IPOS ENABLE                  
GOA     NOWAIT H318                  
JMP     UNCONDITIONED  , M40         

M41 : ASTOP   TARGET POSITION              
RET                                  

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
End of Jog mode                         

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
END

Толчок вправо,

пока уровень сигнала на входе DI14 = 1 и
                           DI15 = 0. 

Опрос программных конечных выключателей активен.

Вычитание 1000 оборотов из текущего действительного 
положения и выход привода в новое конечное 
положение (= значение суммы).

Толчок влево,

пока уровень сигнала на входе DI14 = 0 и
DI15 = 1.

Опрос программных конечных выключателей активен.

Вычитание 1000 оборотов из текущего действительного 
положения и выход привода в новое конечное 
положение (= значение суммы).
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9.4 Пример программы “Позиционирование по таблицам”

• Функции:

F выбор 16 табличных позиций в формате двоичного кода;
F вывод выбранной табличной позиции в двоичном коде;
F определенный сигнал при достижении выбранной табличной позиции;
F автоматическое отведение привода из зоны аппаратного конечного выключателя.
С помощью первых 4 двоичных входов дополнительного устройства DIO11A можно выбрать 
16 табличных позиций (переменные перемещения H000 F H015) в двоичном коде. Номер 
какойFлибо выбранной переменной перемещения (табличный указатель) обязательно 
отображается в виде определенной комбинации двоичных сигналов на первых 4 двоичных 
входах DIO 11A. 

До начала перемещения в заданные табличные позиции необходимо вывести привод в 
0Fпозицию соответствующим сигналом на вход DI16 “Выход в 0Fпозицию”. Определенным 
сигналом на входе DI17 “Запуск позиционирования" можно запустить или прервать 
перемещение в табличную позицию (если на входах “Controller inhibit” и “Enable” = сигнал “1”). 
При выборе новой табличной позиции рекомендуется сохранять на входе DI17 сигнал “0” до 
тех пор, пока всем битам табличного указателя не будет присвоено необходимое значение! 

Сигнал “1” на выходе DO15 “Табличная позиция действительна” показывает, что привод 
выведен в выбранную табличную позицию. При выборе новой табличной позиции этот выход 
немедленно обнуляется. Благодаря дополнительной оценке статуса выхода DO16 “IPOS in 
position” можно точно распознать уход от выбранной табличной позиции даже при 
заблокированном регуляторе (“Controller inhibit" = “0”).

Из зоны сработавшего аппаратного конечного выключателя привод отводится сигналом “1” 
на входе “RESET” (DI02). 

• Настройка параметров:

Подробная конфигурация входов/выходов (см. ниже) и используемых в программе 
переменных задокументирована в комментарии к исходному тексту программы. 

Табличные позиции следует записать в переменные (H00FH15) с помощью ПК с программой 
MX_SHELL, клавишной панели управления или через шинную систему. При этом переменные 
сохранятся в энергонезависимой памяти. 

Примечания:
Числитель и знаменатель масштабного коэффициента в заголовке программы 
позиционирования в данном случае игнорируются, поскольку позиционные значения в 
переменных перемещения обрабатываются только в инкрементах (4096 инкр./оборот вала 
двигателя). 
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Маска назначения входных клемм Функция клеммы Пояснение

01885AXX

/Controller inhibit
Enable
Reset
Reference cam 
CW limit switch
CCW limit switch
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input
IPOS input

Включение/отключение силовой части 
Регулируемый останов
Сброс после ош. (отвед. из зоны кон. выкл.)
Выкл. для опред. 0Fпоз. (0Fпоз.+смещение)
Конечный выключатель для остановки (+)
Конечный выключатель для остановки (F)
Бит указателя переменной 2’0
       “ 2’1
       “ 2’2

2’3
(толчок +)
(толчок F)
Запуск выхода в 0Fпозицию
Запуск позиционирования

Выходные клеммы Функция клеммы Пояснение

DB00 MDX
DO01 MDX
DO02 MDX
DO10 DIO11A
DO11 DIO11A
DO12 DIO11A
DO13 DIO11A
DO14 DIO11A
DO15 DIO11A
DO16 DIO11A
DO17 DIO11A

/Brake
Ready
/Fault
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS output
IPOS in position 
IPOS reference 

Управ. тормозом через вспомог. реле
Регулятор активен; пит. эл. схем – в норме
Нет неисправностей
Бит указателя переменной 2’0
       “ 2’1
       “ 2’2

2’3
F
Табличная позиция действительна
Привод находится в окне положения 
Выход в 0Fпозицию успешно выполнен
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Исходный текст программы (с комментариями) Комментарий

NUM.: 1    DENOM.: 1     DIMEN.: inc
******************************************
Sample program: Table positioning
File:     Tab.mdx                   
Author: SEW/AWT                        
Date:     01.06.98                       

Function: Table positioning
^ The first 4 inputs of the DIO11A option
are used for selecting the positions in 
the corresponding variables 0...15 in binary coded format.
^ Input DI17 (X22:17) is used for enabling
the selected travel command.

Parameter setting of inputs / outputs:
In inverted commas: function indicated
Without inverted commas: IPOS INPUT/OUTPUT
          
Terminal wiring of inputs:^^^^^^^^^^^^^^^^^
DI00 "Controller inhibit"                      
DI01 "Enable"                          
DI02 "Fault reset" (move clear of LS)      
DI03 "Reference cam"                    
DI04 "Limit switch CW"                
DI05 "Limit switch CCW"                 
                                                      
DI10 Variable pointer bit       2’0
DI11                          2’1
DI12                          2’2
DI13                          2’3
DI14 (Jog CW)                      
DI15 (Jog CCW)                       
DI16 Start reference travel                
DI17 Start positioning             
                                                      
Terminal wiring of outputs:^^^^^^^^^^^^^^^^^^
DB00 Brake                              
DO01 Ready                      
                                                      
DO10 Variable pointer bit       2’0
DO11                          2’1
DO12                          2’2
DO13                          2’3
DO14 ^
DO15 Table position reached
DO16 "IPOS in position"                 
DO17 "IPOS reference"                    
                                                      
Variables used:^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
H300 = Travel speed CW (1/10 rpm)
H301 = Travel speed CCW (1/10 rpm)
H302 = Acceleration ramp CW (ms)
H303 = Deceleration ramp CCW (linear)
H320 ^ H324 = Auxilary variables 
******************************************
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Комментарий

Program start                           
==========================================
Initialization                           
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

SET     H300 = 15000                  
SET     H301 = 15000                  
SET     H302 = 1000                  
SET     H303 = 1000                  

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Присвоение значений скорости и темпа для 
позиционирования по таблицам (см. описание 
переменных в комментарии к исходному тексту 
программы).
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Subroutine calls
==========================================

SETINT  ERROR   M10
M100: CALL    M50

JMP     LO I0001000000000000, M101
CALL    M20

M101: JMP     LO I0000010000000000, M102
CALL    M30

M102: JMP     LO I0000100000000000, M103
CALL    M40

M103: JMP     UNCONDITIONED  , M100
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Блок вызова подпрограмм

Активизация прерывания для обработки сигналов 
аппаратных конечных выключателей. ⇒ Сброс/отведение 
привода из зоны конечного выключателя.
→ Главная программа 
DI16 = 1
→ Выход в 0Fпозицию
DI14 = 1
→ Толчок вправо
DI15 = 1
→ Толчок влево

Subroutine Reset / Move clear of limit switch
==========================================
M10 : JMP     HI I0000000000110000, M1     
M3  : JMP     HI I0000000000110000, M2     

ASTOP   IPOS ENABLE                  
JMP     UNCONDITIONED  , M3          

M2  : ASTOP   TARGET POSITION              
M1  : RET                                  
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Сброс/отведение привода из зоны конечного 
выключателя.

Если привод не достиг конечного выключателя (DI04/DI05 
Конечный выключатель правый/левый), то возврат к 
блоку вызова подпрограмм, если достиг, то разрешение 
на перемещение и ожидание, пока привод не отойдет из 
зоны конечного выключателя (функция входной клеммы 
DI02 – “Reset”).
Затем остановка привода с присвоением значения: 
конечное положение = текущее положение.

Subroutine Reference travel               
==========================================
M20 : ASTOP   IPOS ENABLE                  

AND     H480 & FFFFFFF0 hex
BCLR   H480.5 = 0
GO0     U,NW, ZP                     

M22 : JMP     LO I0000000000000001, M21    
SET     H319 = 0                     
BMOV    H319.0  = H473.20            
JMP     H319 == 0          , M22     

M21 : ASTOP   TARGET POSITION              
RET                                  

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

Выход в 0Fпозицию

Разрешение на перемещение
Отмена вывода двоичной табличной позиции.
Отмена вывода сигнала “Табличная позиция 
действительна”.

Выход в 0Fпозицию, без ожидания, запуск по нулевому 
импульсу, если “Controller inhibit" = 0, и бит в слове 
состояния “IPOS reference” = 0.

Subroutine Jog mode                 
==========================================
M30 : RET
M40 : RET

Опция: подпрограмма (например, стартFстопный режим)

Толчок вправо
Толчок влево
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Main program Table positioning
==========================================
Check whether axis is referenced         
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
M50 : SET     H321 = 0                     

BMOV    H321.0  = H473.20            
JMP     H321 != 0, M51               
RET     

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
Set travel speed and ramp  
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
M51 : SETSYS  POS.SPEED C(C)W = H300       

SETSYS  POS. RAMP       = H302       
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
Read variable pointer into variable H320
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

SET     H320 = H483                  
ASHR    H320 >> 6                    
AND     H320 & F        hex          

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
Check output "Table position reached"
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

JMP     H322 == H320, M54            
BCLR    H480.5  = 0                  

M54 : SET     H322 = H320                  
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
Output variable pointer in binary coded format     
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

SET     H323 = H320                  
SET     H324 = H480                  
AND    H324 & FFFFFFF0 hex          
OR      H323 | H324                  
SET     H480 = H323                  

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
Table positioning enable             
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
M53 : JMP     LO I0010000000000000, M52    

ASTOP   IPOS ENABLE                  
GOA     NOWAIT [H320]                
JMP     NOT IN POSITION, M53         
BSET    H480.5  = 1                  
JMP     UNCONDITIONED  , M55         

^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
M52 : ASTOP   HOLD CONTROL                 
M55 : RET                                  
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^
End table positioning control               
^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^^

END

Главная программа: Позиционирование по таблицам

Перемещение в табличные позиции только после выхода 
привода в 0Fпозицию.
(Выход DO17 = 10Fй бит в системной переменной H473 
конфигурации выходных клемм; запрограммирован на 
“IPOS reference”.)

Присвоение значений скорости перемещения,
темпа ускорения и замедления.

Выбор табличного указателя (номер переменной 
перемещения) через двоичную комбинацию на 4 входах 
(DI10 F DI13).

Если табличный указатель был изменен, 
то обнуление выхода “Табличная позиция 
действительна”.
Сохранение текущего табличного указателя в 
переменной сравнения.

Присвоение двоичной комбинации выбранного 
табличного указателя выходным клеммам (DO10 F DO13) 
без изменения других значений переменной выходных 
клемм (H480).

Если DI17 = 1, то выход в позицию, соответствующую 
значению выбранной переменной перемещения, в 
противном случае – остановка привода.
Сброс сигнала “Табличная позиция действительна”.
Отмена блокировки перемещения.
Перемещение в табличную позицию 
до выполнения условий: позиция достигнута, или DI17 = 0.
Подача сигнала “Табличная позиция действительна”.

Остановка привода.
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10 Сигналы о неисправностях

10.1 Обработка

В памяти ошибок (P080) хранятся пять последних сигналов о неисправностях (ошибки tF0...tF4). 
Самый ранний сигнал о неисправности удаляется, если число неисправностей становится 
больше пяти. В момент появления неисправности в память заносится следующая информация:

Обнаруженная ошибка • Статус двоичных входов/выходов • Режим работы преобразователя • 
Статус преобразователя • Температура радиатора • Частота вращения • Выходной ток • Активный 
ток • Степень использования преобразователя • Напряжение промежуточного звена • Время 
включения в сеть • Время работы • Набор параметров • Степень использования двигателя.

В зависимости от характера неисправности возможны три варианта реакции; до устранения 
неисправности преобразователь остается заблокированным:

• Немедленное выключение:
Преобразователь более не обеспечивает торможение привода; выходной каскад в случае 
ошибки отключается, и налагается тормоз (DB00 “/Тормоз” = “0”).

• Быстрая остановка:
Торможение привода производится с темпом остановки t13/t23. При достижении частоты 
вращения, достаточной для остановки, выходной каскад отключается, и налагается тормоз 
(DB00 “/Тормоз” = “0”).

• Аварийная остановка:
Торможение привода производится с темпом аварийной остановки t14/t24. При достижении 
частоты вращения, достаточной для остановки, выходной каскад отключается, и налагается 
тормоз (DB00 “/Тормоз” = “0”).

СБРОС: Квитировать сигнал о неисправности можно следующим образом:

• Выключение и повторное включение питания от сети.
• Сброс через входные клеммы, т. е. соответствующим сигналом на двоичном входе 

(DI01...DI05 на базовом блоке, DI10...DI17 на устройстве DIO11A).
• Ручной сброс в программе MX_SHELL: P840 = "YES" ("ДА") или [Parameter]/[Manual reset] 

([Параметр]/[Ручной сброс]).
• Ручной сброс с помощью DBG11A (в случае ошибки нажатие клавиши <E> обеспечивает 

доступ непосредственно к параметру P840).
• Автоматический сброс с регулируемой задержкой повторного пуска выполняет до пяти 

сбросов. Не используйте данную функцию при работе с приводами, автоматический запуск 
которых представляет угрозу здоровью персонала и сохранности оборудования.

Отведение привода из зоны аппаратного конечного выключателя:

Если срабатывает аппаратный конечный выключатель, то после сброса (исключение: питание от 
сети выкл./вкл.) привод автоматически отводится из зоны этого выключателя со скоростью 
выхода в 0Fпозицию (опорная частота вращения 2). После выхода из этой зоны, при условии 
“Controller inhibit” и “Enable” = 1, привод снова перемещается в свое конечное положение 
(H492). Чтобы предотвратить повторное срабатывание конечных выключателей, конечное 
положение следует задавать внутри ограниченного ими диапазона (например, с помощью 
команды ASTOP TARGET POSITION).

В зависимости от типа ошибки (FAULT или WARNING) привод реагирует на СБРОС следующим 
образом:

FAULT После сброса изFза ошибки: поведение системы, как при выключении/включении
питания от сети; т. е. возврат в исходное состояние программы IPOSplus®, 
0Fпозиции, выходов, параметров, заданных через IPOSplus® (команда SETSYS), 
и переменных (программа начинается с 1Fй строки).

WARNING Даже после сброса изFза ошибки: выполнение программы IPOSplus®

продолжается; 0Fпозиция, выходы, параметры, заданные через IPOSplus®  
(команда SETSYS), и переменные сохраняются.
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10.2 Список неисправностей

Точка (•) в столбце “P” означает, что данную реакцию можно запрограммировать через 
параметры (P83_ Реакция на ошибку) или через команду “SETFR” в программе IPOSplus®.

Кружок (�) в столбце “P” означает, что данную реакцию можно запрограммировать только 
через команду “SETFR” в программе IPOSplus®.

Код Идентификация Реакция P Возможная причина Меры по устранению неисправности

00 Нет неисправF
ностей

F

01 Избыточный 
ток

Немедленное 
выключение
FAULT

F КЗ на выходе.
F Слишком мощный двигатель.
F Неисправен выходной каскад.

F Устраните КЗ.
F Подключите менее мощный

двигатель.
F Если неисправность не

устраняется, обратитесь в центр
обслуживания SEW.

03 Замыкание на 
землю

Немедленное 
выключение
FAULT

Замыкание на землю:
F в подводящем кабеле;
F в преобразователе;
F в двигателе.

F Устраните замыкание на землю.
F Обратитесь в центр обслуживания

SEW.

04 Тормозной
прерыватель

Немедленное 
выключение
FAULT

F Слишком большая мощность в
генераторном режиме.

F Обрыв цепи тормозного резистора.
F КЗ в цепи тормозного резистора.
F Слишком большое сопротивление

тормозного резистора.
F Неисправен тормозной прерыватель.

F Увеличьте время замедления.
F Проверьте подводящий кабель

тормозного резистора.
F Проверьте технические данные

тормозного резистора.
F Замените MOVIDRIVE® .

07 Повышенное 
напряжение в 
промежуточF
ном звене

Немедленное 
выключение
FAULT

Слишком высокое напряжение 
промежуточного звена.

F Увеличьте время замедления.
F Проверьте подводящий кабель

тормозного резистора.
F Проверьте технические данные

тормозного резистора.
08 nFконтроль Немедленное 

выключение
FAULT

� F Регулятор частоты вращения или 
регулятор тока (в режиме VFC)
работает на предельных значениях.

F Неправильно подключен датчик.

F Уменьшите нагрузку.
F Увеличьте установленную

задержку (P501 или P503).
F Проверьте подключение датчика.
F Проверьте питающее напряжение

датчика.
F Проверьте ограничение тока.
F При необходимости увеличьте

время разгона.
F Проверьте кабель питания

двигателя и двигатель.
F Проверьте фазы сети.

09 Ввод в 
эксплуатацию

Немедленное 
выключение
FAULT

Не выполнен ввод в эксплуатацию 
преобразователя для выбранного 
режима работы.

Выполните ввод в эксплуатацию для 
соответствующего режима работы.

10 Запрещенная 
команда IPOS

Аварийная 
остановка
FAULT

При выполнении программы IPOS 
распознана неверная команда.

F Проверьте содержимое
программной памяти, при
необходимости скорректируйте его.

F Загрузите в программную память
необходимую программу.

F Неправильная структура данных
команды SCOM или MOVLNK.

F Использование команды 
SETSYS RAMP TYPE во время
позиционирования.

11 Перегрев Аварийная 
остановка
FAULT

� Тепловая перегрузка 
преобразователя.

Уменьшите нагрузку и/или обеспечьте 
достаточное охлаждение.

13 Источник 
управляющего 
сигнала

Немедленное 
выключение
WARNING

Не указан или неверно указан 
источник управляющего сигнала.

Укажите необходимый источник 
управляющего сигнала (P101).

14 Датчик Немедленное 
выключение
FAULT

F Неправильное подключение кабеля
датчика или его экрана.

F КЗ/обрыв провода в кабеле датчика.
F Неисправен датчик.

Проверьте кабель датчика и экран на 
правильность подключения, 
отсутствие КЗ и обрыва провода.

15 24 В внутр. Немедленное 
выключение
FAULT

Отсутствует внутреннее питающее 
напряжение 24 В

Проверьте подключение к сети. 
При повторном появлении 
неисправности обратитесь в центр 
обслуживания SEW.
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17F24 Сбой
системы

Немедленное 
выключение
FAULT

Неисправность системы управления 
преобразователя, возможно, изFза 
электромагнитных помех.

Проверьте заземление и 
экранирование, при необходимости 
восстановите его. При повторном 
появлении неисправности обратитесь в 
центр обслуживания SEW.

25 EEPROM Быстрая 
остановка
FAULT

� Ошибка при доступе к памяти 
EEPROM.

Восстановите заводскую установку, 
выполните сброс и отредактируйте 
параметры. При повторном появлении 
неисправности обратитесь в центр 
обслуживания SEW.

26 Внешняя 
клемма

Аварийная 
остановка
FAULT

• Получен неверный внешний сигнал 
через программируемый вход.

Устраните причину ошибки, при 
необходимости перепрограммируйте 
клемму.

27 Отсутствуют 
конечные 
выключатели

Аварийная 
остановка
FAULT

F Обрыв провода/отсутствуют оба
конечных выключателя.

F Выключатели перепутаны
относительно направления
вращения двигателя.

F Проверьте подключение конечных
выключателей.

F Поменяйте местами их разъемы.
F Перепрограммируйте клеммы.

28 ТаймFаут
сети

Быстрая 
остановка
FAULT

• Во время контрольного запроса не 
обнаружено связи между ведущим и 
ведомым.

F Проверьте программу связи ведущего.
F Увеличьте длительность таймFаута

(P819) сети/отключите контроль.

29 Сработал 
конечный 
выключатель

Аварийная 
остановка
WARNING

В режиме работы IPOS сработал 
конечный выключатель.

F Проверьте диапазон перемещения.
F Скорректируйте прикладную

программу.
31 Защита TF Нет

реакции
• F Перегрев двигателя, сработал TF.

F TF двигателя не подключен или
подключен неправильно.

F Обрыв связи MOVIDRIVE® с TF на
двигателе.

F Отсутствует перемычка между
X10:1 и X10:2.

Для MDS:
F отсутствует связь X15:9 F X15: 5.

F Дайте двигателю остыть и выполните
сброс ошибки.

F Проверьте разъемы/соединение
между MOVIDRIVE® и TF.

F Если TF не подключен: установите
перемычку между X10:1 и X10:2.
Для MDS: установите перемычку
X15:9 – X15:5.

F Установите P834 на "No response".
32 Переполнение 

индексов IPOS
Аварийная 
остановка
FAULT

Нарушены принципы 
программирования, изFза этого – 
внутрисистемное переполнение стека.

Проверьте и скорректируйте 
прикладную программу IPOS.

33 Источник 
уставки

Немедленное 
выключение
WARNING

Не указан или неверно указан 
источник уставки.

Укажите необходимый источник 
уставки (P100).

35 Режим работы Немедленное 
выключение
WARNING

Не указан или неверно указан режим 
работы.

С помощью P700 или P701 укажите 
необходимый режим работы.

36 ДополнительF
ное устройство 
отсутствует

Немедленное 
выключение
FAULT

F Дополнительное устройство
недопустимого типа.

F Недопустимые для данного доп.
устройства источник уставки,
источник управляющего сигнала
или режим работы.

F Установите необходимое доп.
устройство.

F Укажите необходимый источник
уставки (P100).

F Укажите необходимый источник
управляющего сигнала (P101).

F Укажите необходимый режим работы
(P700 или P701).

37 Watchdog 
системы

Немедленное 
выключение
FAULT

Ошибка в работе системного ПО. Обратитесь в центр обслуживания 
SEW.

38 Системное
ПО

Немедленное 
выключение
FAULT

Сбой системы. Обратитесь в центр обслуживания 
SEW.

39 Выход 
в 0Fпозицию

Немедленное 
выключение
FAULT

� F Отсутствует датчик 0Fпозиции.
F Плохое подключение конечных

выключателей.
F При выходе в 0Fпозицию был

изменен его режим.
F Выход в 0Fпозицию с ожиданием

прерван изменением статуса 
на “/Controller inhibit”.

Проверьте установленный режим 
выхода в 0Fпозицию и необходимые 
для него параметры.

Код Идентификация Реакция P Возможная причина Меры по устранению неисправности
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40 Синхронизация 
загрузки

Немедленное 
выключение
FAULT

Только с DPx11A или DRS11A:
Ошибка в синхронизации загрузки 
между преобразователем и доп. 
устройством.

При повторном появлении 
неисправности замените 
дополнительное устройство.

41 Watchdog доп. 
устройства

Немедленное 
выключение
FAULT

Ошибка связи между системным ПО 
и ПО дополнительного устройства.

Обратитесь в центр обслуживания 
SEW.

42 Погрешность 
запаздывания

Немедленное 
выключение
FAULT

• F Неправильно подключен инкодер.
F Слишком короткое время ускорения.
F Слишком малая PFсоставляющая

регулятора позиционирования.
F Неверные параметры регулятора

частоты вращения.
F Слишком малое значение допуска на

погрешность запаздывания.
F P302 превышает P913/P914

(только в режиме работы IPOS)
менее, чем на 10 %.

F Проверьте подключение инкодера.
F Увеличьте время разгона.
F Установите большее значение 

PFсоставляющей.
F Отредактируйте параметры

регулятора частоты вращения.
F Увеличьте значение допуска на

погрешность запаздывания.
F Проверьте подключение датчика,

двигателя и фаз сети.
F Проверьте механические узлы

на легкость хода, возможно
заклинивание.

43 ТаймFаут
RSF485

Быстрая 
остановка
WARNING

• Обрыв связи между 
преобразователем и ПК.

Проверьте соединение 
преобразователя с ПК. При 
необходимости обратитесь в центр 
обслуживания SEW.

44 Степень 
использования 
преобразоваF
теля

Немедленное 
выключение
FAULT

Степень использования 
преобразователя (значение IxT) 
больше 125 %.

F Уменьшите отдачу мощности.
F Увеличьте время разгона.
F Если вышеуказанное невозможно:

используйте преобразователь
большей мощности.

45 Инициация Немедленное 
выключение
FAULT

Параметры EEPROM для силовой 
части не отредактированы или 
отредактированы неправильно.

Замените параметры на заводскую 
установку. Если неисправность не 
устраняется, обратитесь в центр 
обслуживания SEW.

47 ТаймFаут 
системной 
шины

Быстрая 
остановка
FAULT

• Ошибка связи по системной шине. Проверьте соединение через 
системную шину.

48 Аппаратное 
обеспечение 
DRS

Немедленное 
выключение
FAULT

F Неверный сигнал датчика для
ведущего.

F Неисправно аппаратное
обеспечение, необходимое для
режима синхронного управления.

F Проверьте подключение датчика.
F Замените устройство синхронного

управления.

50 Правый 
аппаратный 
конечн. выкл.

Нет
реакции

Только с DPx11A:
F Привод достиг положения правого

конечного выключателя.
F Обрыв провода между

преобразователем и правым
конечным выключателем.

F Выйдите из зоны конечного
выключателя, выбрав направление
вращения "налево".

F Проверьте кабельное соединение.

51 Левый 
аппаратный 
конечн. выкл.

Нет
реакции

Только с DPx11A:
F Привод достиг положения левого

конечного выключателя.
F Обрыв провода между

преобразователем и левым
конечным выключателем.

F Выйдите из зоны конечного
выключателя, выбрав направление
вращения "направо".

F Проверьте кабельное соединение.

52 Правый 
программный 
конечн. выкл.

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Команда перемещения за пределы 
диапазона, ограниченного правым 
программным конечным 
выключателем.

F Проверьте и при необх. скорректируйте
программу перемещения.

F Скорректируйте положение правого
программного конечного выключателя.

F Заблокируйте этот выключатель,
введя уставку положения "0".

53 Левый 
программный 
конечн. выкл.

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Команда перемещения за пределы 
диапазона, ограниченного левым 
программным конечным 
выключателем.

F Проверьте и при необх. скорректируйте
программу перемещения. 

F Скорректируйте положение левого
программного конечного выключателя. 

F Заблокируйте этот выключатель,
введя уставку положения "0".

Код Идентификация Реакция P Возможная причина Меры по устранению неисправности
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54 Выход в 
0Fпозицию 
отсутствует

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Выход в 0Fпозицию не выполняется 
по команде "GO0" или "SET0".

Выполните выход в 0Fпозицию.

55 Параметры 
машины

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Ошибка при вводе параметра 
машины (напр., неверный диапазон 
значений).

Проверьте и скорректируйте 
параметры машины.

56 Отсутствует 
необходимое 
апп. обесп.

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Прикладная программа обращается 
к несуществующему аппаратному 
обеспечению.

Скорректируйте программу или 
установите на преобразователь 
необходимое аппаратное обеспечение.

57 Отсутствует 
программа

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Была попытка вызвать 
несуществующую прикладную 
программу.

F Измените вызов программы.
F Загрузите необходимую программу

в программную память.

58 Отсутствует 
номер записи

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Прикладная программа пыталась 
перейти к несуществующему номеру 
записи.

Скорректируйте прикладную 
программу.

59 Отсутствует 
подпрограмма

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Прикладная программа пыталась 
вызвать несуществующую 
подпрограмму.

F Скорректируйте вызов
подпрограммы в прикладной
программе.

F Введите необходимую
подпрограмму.

60 Выход за 
пределы 
конечного 
положения

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Прикладная программа дала 
команду перемещения в конечное 
положение, находящееся за 
пределами диапазона перемещения.

F Скорректируйте прикладную
программу.

F Согласуйте диапазон перемещения.

61 Прогр. 
скорость
> Vмакс

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Скорость, введенная в прикладную 
программу, больше максимальной 
скорости, заданной в параметрах 
машины.

F Согласуйте скорость перемещения
в прикладной программе.

F Согласуйте максимальную частоту
вращения в параметрах машины.

62 ФЛЭШF
ПАМЯТЬ DPx

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Ошибка при доступе к флэшFпамяти 
DPx11A.

При повторном появлении 
неисправности обратитесь в центр 
обслуживания SEW.

63 Деление на 
ноль

Нет
реакции

Только с DPx11A:
В прикладной программе с помощью 
операции вычисления SET Hxx/Hyy 
было выполнено деление на 0.

Скорректируйте прикладную 
программу.

64 Вложенность 
подпрограмм

Нет
реакции

Только с DPx11A:
F Достигнута максимальная глубина

вложенности подпрограмм.
F Рекурсивный вызов подпрограммы

(программа вызывается
самостоятельно).

F Измените структуру программы.

F Скорректируйте прикладную
программу.

65 Команда
LM628

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Неверная команда для блока 
управления положением.

Если неисправность не устраняется 
или появляется чаще, обратитесь в 
центр обслуживания SEW.

66 Прогр. память
заполнена

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Максимальный объем программной 
памяти был превышен.

F Удалите ненужные программы
из программной памяти.

F Если все программы в памяти нужны:
оптимизируйте их содержание.

67 DPx RemoteF
Time

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Обрыв связи при работе в режиме 
управления от ПК.

Проверьте соединение ПК с 
преобразователем.

Код Идентификация Реакция P Возможная причина Меры по устранению неисправности
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68 Конечное 
положение не 
достигнуто

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Заданное конечное положение не 
было достигнуто в течение 5 с.
F Установлена слишком малая 

PFсоставляющая.
F Слишком малое окно положения.
F Препятствие при перемещении

привода.

F Проверьте и при необходимости
увеличьте установленные 
PFсоставляющую и окно положения.

F Проверьте легкость хода
механических узлов.

69 Отсутствует 
разрешение 
для механизма 
подачи

Нет
реакции

Только с DPx11A:
На клемму X11:6 не подается сигнал 
“Разрешение для механизма 
подачи”.

Проверьте подключение и уровень 
сигнала на клемме X11:6.

70 SSI^тайм^аут 
DPx

Нет
реакции

Ошибка кодирования; только с DPA11A.

Код 1: ошибка SSIF
интерфейса

SSIFмодуль неисправен. Если неисправность не устраняется 
или появляется чаще, обратитесь в 
центр обслуживания SEW.

Код 2: ошибка связи через 
SSIFинтерфейс

SSIFмодуль неисправен. Если неисправность не устраняется 
или появляется чаще, обратитесь в 
центр обслуживания SEW.

Код 3: ошибка четности или 
изFза сбоя питания от SSIF
датчика

F Поврежден кабель датчика.
F Нарушено питание.
F Неправильная установка

параметров машины.

F Проверьте кабель датчика.
F Проверьте питающее напряжение.
F Проверьте и при необходимости

скорректируйте параметры машины.
Код 4: погрешность 
запаздывания SSIFмодуля

Нарушена передача данных между 
датчиком и DPA11A.

Проверьте соединительный кабель и 
экранирование.

71 CAN^тайм^аут 
DPx

Нет
реакции

Ошибка кодирования; только с DPA11A.

Код 1: таймFаут CAN Обрыв связи по шине CAN. Проверьте соединения шины CAN.

Код 2: приемный буфер CAN 
заполнен

Систематическая программная 
ошибка изFза слишком частой 
записи данных интерфейса 
преобразователя для шины CAN.

В прикладной программе сократите 
доступ к памяти соответствующего 
преобразователя для записи данных.

Код 3: переполнение CANF
контроллера

Неисправность CANFконтроллера. Если неисправность не устраняется 
или появляется чаще, обратитесь в 
центр обслуживания SEW.

Код 4: ошибка CANF
контроллера

Неисправность на шине CAN.
Возможно, нет станции.

Проверьте подключение и прикладную 
программу.

72 Переполнение 
индекса

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Ошибка в указываемом индексе 
переменной.
Переменная смещения Cxx выбрана 
больше C99.

Скорректируйте прикладную 
программу.

73 Запрещенная 
команда

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Была отдана команда, 
невыполнимая при данном статусе 
преобразователя. Напр.: команда 
SAVE во время процесса 
позиционирования.

Проверьте прикладную программу.

74 Предел 
диапазона

Нет
реакции

Только с DPx11A:
Расчетное заданное положение в 
инкрементах больше 230, т. е. 
находится за пределом диапазона.

Проверьте прикладную программу.

77 Управляющее 
слово IPOS

Нет
реакции
FAULT

� Только в режиме работы IPOS:
Была попытка установить 
недействительный автоматический 
режим (через внешнее управление).

F Проверьте последовательную связь
с внешним управлением.

F Проверьте значения в записи
внешнего управления.

78 Программные 
конечные 
выключатели 
IPOS

Нет
реакции
FAULT

� Только в режиме работы IPOS:
Запрограммированное конечное 
положение находится за пределами 
диапазона перемещения, 
ограниченного программными 
конечными выключателями.

F Проверьте прикладную программу.
F Проверьте положение конечных

выключателей.

Код Идентификация Реакция P Возможная причина Меры по устранению неисправности
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Таблица 13

81 Условия пуска Немедленное 
выключение
FAULT

Только в режиме работы 
"VFC & HOIST":
Во время предварительного 
намагничивания ток двигателя не 
достигает требуемой величины:
F Слишком малая номинальная

мощность двигателя относительно
номинальной мощности
преобразователя.

F Слишком малое сечение кабеля
питания двигателя.

F Проверьте данные ввода в
эксплуатацию и при необходимости
повторите ввод.

F Проверьте связь преобразователя
с двигателем.

F Проверьте сечение кабеля питания
двигателя и при необходимости
замените кабель.

82 Выход 
разомкнут

Немедленное 
выключение
FAULT

Только в режиме работы "VFC & 
HOIST":
F Обрыв двух или всех фаз

выхода.
F Слишком малая номинальная

мощность двигателя относительно
номинальной мощности
преобразователя.

F Проверьте связь преобразователя
с двигателем.

F Проверьте данные ввода в
эксплуатацию и при необходимости
повторите ввод.

84 Защита 
двигателя

Аварийная 
остановка
FAULT

• Слишком высокая степень 
использования двигателя.

F Уменьшите нагрузку.
F Увеличьте время разгона.
F Увеличьте продолжительность пауз.

85 Копирование Немедленное 
выключение
FAULT

Ошибка при копировании 
параметров.

Проверьте соединение 
преобразователя с ПК.

88 Захват Немедленное 
выключение
FAULT

Только в режиме работы "VFC^n^
CONTROL":
Команда разрешения при 
действительной частоте вращения 
> 5000 об/мин.

92 Рабочий
диапазон DIP

Аварийная 
остановка
FAULT

� Только с доп. устройством DIP11A:
Привод вышел за пределы 
допустимого рабочего диапазона 
датчика абсолютного отсчета.

F Скорректируйте рабочий диапазон
(P953).

F Проверьте настройку параметров на
максимально возможный рабочий
диапазон.

93 Ошибка 
датчика DIP

Аварийная 
остановка

Только с доп. устройством DIP11A:
Датчик сигнализирует об ошибке, 
напр., сбой питания.
F Соединительный кабель 

"датчикFDIP" не соответствует 
требованиям (попарно
скрученный, экранированный).

F Слишком высокая тактовая частота
для кабеля такой длины.

F Превышена допустимая максималь.
 скорость/ускорение датчика.
F Датчик неисправен.

F Проверьте подключение датчика
абсолютного отсчета.

F Проверьте соединительный кабель.

F Установите правильную тактовую
частоту.

F Уменьшите макс. скорость или
темп перемещения.

F Замените датчик абсолютного
отсчета.

95 Ошибка 
достоверности 
DIP

Аварийная 
остановка

Только с доп. устройством DIP11A:
Расчет достоверного положения не 
удался.
F Установлен неверный тип датчика.
F Неправильно установлены

параметры перемещения IPOS.
F Установлен неверный числитель/

знаменатель коэффициента.
F Установка на нуль выполнена.
F Датчик неисправен.

F Укажите необходимый тип датчика.
F Проверьте параметры перемещения

IPOS.
F Проверьте скорость перемещения.
F Исправьте числитель/знаменатель

коэффициента.
F После установки на нуль – сброс.
F Замените датчик абсолютного

отсчета.

Код Идентификация Реакция P Возможная причина Меры по устранению неисправности
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А
Абсолютное позиционирование с помощью 

команды GOA   67
Автономный режим   45
Аналоговые входы   18

Считывание   18
Аналоговые выходы   18

Считывание   18
Управление   18

Арифметические команды   55
В
Ветвления в программе   13
Внешний датчик   34
Вспомогательные арифметические операции

MOD   55
NOT   55

CTRL. WORD   44
Вызов подпрограммы с помощью 

команды CALL   69
Выход в 0Fпозицию   24
Выход в 0Fпозицию с помощью команды GO0   66
Г
Генератор темпа при позиционировании   29
Д
Данные процесса, произвольное кодирование   40
Датчик абсолютного отсчета   6
Двоичные входы

Разрешение   88
Датчик 0Lпозиции   88
Блокировка регулятора   88
Выход в 0Lпозицию   88
Левый конечный выключатель   88
Правый конечный выключатель   88
Сброс   89

Двоичные выходы
Готов к работе   89
Неисправность   89
IPOS в позиции   89

Диагностические функции   12
Е
Единица измерения

DIMENSION   24
З
Заголовок программы   13
Загрузка

программ   11
Задание уставок   5
Задание уставок положения в инкрементах   39
Задача 1   21
Задача 1/задача 2   13

Разделение   21
Различия   21
Создание программы   22

Задача 2   21
Запуск/остановка

программы   12
Знаменатель масштабного коэффициента

DENOMINATOR   23

И
Имитатор инкрементного датчика   6
Инкрементный датчик   6
K
Команды обмена данными   57
Команды организации цикла LOOP   71
Команды перехода JMP   69
Команды позиционирования   14, 66
Команды присвоения   72

SET (переменная)   74
SETFR (реакция на ошибку)   74
SETI (косвенная адресация)   74
SETINT (прерывание)   74
SETSYS (системные параметры)   74

Команды работы с битами   56
BCLR   56
BMOV   56
BMOVN   56
BSET   56

Команды сдвига
ASHR   56
SHL   56
SHR   56

Команды управления преобразователем
ASTOP   78
MEM   78
TOUCHP   78
WDOFF   78
WDON   78

Комментарии   13
Компенсация проскальзывания   34
Контроль   31
Копирование переменных с помощью команды 

Кулачковый контроллер   72
Л
Логические операции

AND   55
ANDL   82
NOTL   82
OR   55
ORL   82
XOR   55

М
Машинный нуль   24
Н
Набор команд
A

ADD   55
AND   55
ANDL   82
ARITHMETIC SHIFT RIGHT   56
ASHR   56

B
BCLR   56
BIT CLEAR   56
BIT MOVE   56
BIT MOVE NEG.   56
BIT SET   56
BMOV   56
BMOVN   56
BSET   
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C
CALL   69
COMPARE EQUAL   82
COMPARE GREATER OR EQUAL   82
COMPARE GREATER THAN   82
COMPARE LESS OR EQUAL   82
COMPARE LESS THAN   82
COMPARE NOT EQUAL   82
COPY   72
CPEQ   82
CPGE   82
CPGT   82
CPLE   82
CPLT   82
CPNE   82

D
DIV   55
DIVISION   55

J
JMP   69
JUMP   69

E
EXCLUSIVE OR   55

G
GETSYS   72
GO0   66
GOA   67
GOR   67

L
LOGICAL AND   82
LOGICAL NOT   82
LOGICAL OR 82
LOOP   71
LOOPB   71
LOOPE   71

M
MOD   55
MODULO   55
MOVLNK   57
MUL   55
MULTIPLY   55

N
NO OPERATION   71
NOP   71
NOT   55
NOTL   82

O
OR   55
ORL   82

R
REF.OFFSET   86
Reference offset   86
REM   71
REMARK   71
RET   71
RETURN   71

S
SCOM  62
SET   74
SET FAULT REACTION   74
SET INDIRECT   75
SET INTERRUPT   75
SETFR   74

SETI   75
SETINT   75
SHIFT LEFT   56
SHIFT RIGHT   56
SHL   56
SHR   56
SUB   55
SUBTRACT   55

T
TASK2   71

X
XOR   55

W
WAIT   71

О
Обмен данными по системной шине с помощью 

команды SCOM   62
Обмен данными процесса/параметров с 

помощью команды MOVLNK   57
Обработка сигналов датчиков   6
Общее описание   4
Окно допуска погрешности запаздывания   32
Окно положения   31
Операции сравнения

CPEQ   82
CPGE   82
CPGT   82
CPLE   82
CPLET   82
CPNE   82

Опорная частота вращения   25
Основные арифметические операции

ADD   55
DIV   55
MUL   55
SUB   55

Относительное позиционирование с помощью 
команды GOR   67

П
Параметры перемещения   29
Параметры преобразователя

Доступ к ...   14
Переменная   14
Подпрограммы   13
Программная строка   14
Программные команды   69
Программные конечные выключатели   31
PROFIBUS   43
Произвольные единицы измерения 

перемещения   23
Р
Редактирование переменных IPOS   32
Режим выхода в 0Fпозицию   26
Резольвер   6
С
Сеть   39
Сеть и DIO11A   41
Сеть и DIP11A   41
Система управления IPOSplus   4
Системные параметры

Доступ к ...   14
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Системные переменные
A

ACT.POS 1   86
ACT.POS 2   86
Actual Position 1   86
Actual Position 2   86
ANA.OUT IP   83
Analog Output   83

С
Control word   44, 84
CTRL.WORD   44, 84

D
DRS Control   45, 83
DRS CTRL.   45, 83
DRS STATUS   45, 83

I
Input level   84
INPUT LVL   84

L
LAG DISTAN   85
Lag Distance   85
LAG WINDOW   85

O
OPT.OUT IP   83
Option Output IPOSplus   83
Output level   84
OUTPUT LVL 84

P
POS.WINDOW   85
Position Window   85

S
SCOPE 474   83
SCOPE 475   83
SETP.POS.   85
Setpoint Position   85
Setpoint position bus   86
SLS LEFT   86
SLS RIGHT   86
Software Limit Switch LEFT   86
Software Limit Switch RIGHT   86
SP.POS.BUS   86
Standard Output IPOSplus   84
STAT.WORD   83
Status word   83
STD.OUT IP   84

T
T0 RELOAD   84
TARGET POS   85
Target Position   85
TIMER 0   85
Timer 0 Reload   84
TIMER 1   85
Touch Probe Position X/Y   86
TP.POS.X/Y   86

W
WAIT   71
Watchdog Timer   85
WD.TIMER   85

Смещение   48
Смещение 0Fпозиции   25
Создание

программ   9

Сохранение
программ   11

Считывание значений системных параметров с 
помощью команды GETSYS   72

Т
Технические данные   5
У
Упреждение по скорости   29
Усиление XFрегулятора   29
Установка нулевой точки DRS11A   46
Устройство синхронного управления   44
Ф
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