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Wstep

Niniejsze opracowanie zawiera minimum wiedzy potrzebnej do samodzielnego uruchomienia serwonapedu serii VersaMotion.
Zawiera przyktady pracy serwonapedu wraz z instrukcjami, jak w poszczegolnych przypadkach nalezy skonfigurowac
serwonaped, wzglednie urzgdzenie z nim wspdtpracujace. Nie jest konieczne przyswajanie wiedzy dotyczacej wszystkich
opisanych konfiguracji pracy; mozna ograniczy¢ sie do konkretnego wariantu, ktéry jest optymalny dla realizowanej przez
Panstwa aplikaciji.

Instrukcja nie zawiera danych katalogowych, jak réwniez nie wyczerpuje opisu wszystkich mozliwych konfiguracji i parametrow
wystepujgcych w serwonapedzie. Informacje te mozna znalez¢é w katalogu serwonaped6w oraz w dokumentaciji: VersaMotion
Servo Motors and Amplifiers Users Manual, GFK-2480. Katalog serwonapedéw i dokumentacja uzupetniajgca dostepne sg na
stronie internetowej: www.astor.com.pl.

Uwaga

Prosimy o zwrécenie szczeg6lnej uwagi na bezpiecze  Astwo przy pracy z serwonap edem. Do najwi ekszych
zagro zen przy pracy z serwonap edem zaliczy € mozna:

- Niebezpieczne napi ecia, obecne zaréwno od strony zasilania wzmacniacza , jak i silnika. Nawet po wyt gczeniu
zasilania serwonap edu, przez czas kolejnych okoto 10 minut, na wzmacni  aczu nadal mog g by¢ obecne
niebezpieczne napi ecia. Obecno $¢ niebezpiecznego napi ecia sygnalizuje czerwona ostrzegawcza dioda.

- Niebezpiecze nstwo uraz6w mechanicznych. Serwonap ed dysponuje wystarczaj gco du zg moc g, aby
spowodowa € powazne urazy cztowieka lub zniszczenie mienia. Prosz @ zwrdci € szczegdln g uwag e na
bezpiecze nstwo przy testach z bezpo $rednim dost epem do cz esci mechanicznych, jak réwnie z na odpowiednie
zabezpieczenie stanu maszyny np. przy otwieraniu os  ton.

W dalszej cz esci dokumentacji zamieszczono podstawowe instrukcje bezpiecze nstwa przy pracach z
serwonap edami.

Zachecamy Panstwa do przysytania uwag dotyczacych niniejszej dokumentacji na adres email:
ge@astor.com.pl.
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Instrukcje bezpiecze nstwa

Najwazniejsze instrukcje bezpieczenstwa, jakie nalezy przestrzega¢ podczas pracy z serwonapedami:

Zanim rozpoczniesz czynno $ci serwisowe z serwonap edem, upewnij si e, ze zrodto zasilania AC zostato
odtaczone i kondensator wewn etrzny catkowicie roztadowat si  e.

Nigdy nie dotykaj wewn etrznych ani zewn etrznych elementéw serwonap edu, poniewa z moze to grozi €
porazeniem pr gdem elektrycznym lub oparzeniem.

Nie demontuj zadnych elementéw (wtyczek, kabli, oston), gdy wzmac  niacza jest podt gczony do zrddta
zasilania, gdy z grozi to pora zeniem pr gdem elektrycznym.

Odczekaj co najmniej 10 minut od wyt  gczenia zasilania, zanim dotkniesz jakichkolwiek pod  taczen
wzmacniacza lub silnika, poniewa z przez ten czas mog g by¢é obecne niebezpieczne napi ecia, ktérych zrédtem
jest wewn etrzny kondensator wzmachiacza.

Nie rozkr ecaj / nie demontuj serwonap edu, poniewa z istnieje zagro zenie pora zenia pr gdem elektrycznym.

Nie podt gczaj / nie rozt gczaj pot gczen elektrycznych, gdy serwonap ed jest zasilony.

Czynno $ci serwisowe mo ze przeprowadza ¢ tylko wykwalifikowany personel.
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Cechy charakterystyczne serii VersaMotion

Serwonapedy serii VersaMotion mogg pracowac jako uzupetnienie sterownikéw serii VersaMax Micro lub jako samodzielne
jednostki. Umozliwiajg realizacje precyzyjnego sterowania pracg osi, poprzez kontrole pozycji, predkosci i momentu sity.
Mozliwe s3 typy pracy tgczace dwa tryby sterowania, np. jednoczesna kontrola predkosci i momentu sity.

Serwonapedy tej serii budowane sg w oparciu o silniki i wzmacniacze, jednak mogg wspétpracowac z innymi urzgdzeniami o
charakterze zarzadzajgcym, np. sterownikiem lub panelem operatorskim.

Dobierajgc serwonaped nalezy okresli¢ wielkos¢ silnika i zastosowaé do niego wtasciwej mocy wzmacniacz (przetwornice
czestotliwosci). Nalezy tez uwzgledni¢ kable potgczeniowe o odpowiedniej dlugosci. W ramach serwonapedu VersaMotion
dostarczane sg przez firme GE Fanuc zaréwno moduty do pozycjonowania osi, jak i silniki, wzmacniacze i okablowanie.

Wiekszos$¢ serwonapeddw serii VersaMotion moze by¢ zasilana 1-fazowo lub 3-fazowo, a jedynie serwonapedy o wiekszej
mocy moga by¢ zasilane jedynie ze zrédta 3-fazowego. Przy zasilaniu 3-fazowym, nalezy stosowac transformator obnizajgcy
napiecie miedzyfazowe do wartosci 230VAC. Przy zasilaniu 1-fazowym nie jest konieczne obnizanie napiecia zasilajagcego
serwonaped, natomiast nalezy stosowac filtr przeciwzaktéceniowy, aby zachowa¢ zgodno$¢ z normg EC.

Serwonapedy serii VersaMotion wykonywane sg w wersjach na r6zne moce. Ogélnie dostepnych jest siedem modeli, na moce
od 100W do 2kW, z momentem sity od 0,32 do 9,5Nm. Dla wiekszosci silnikéw nominalna predko$¢ wynosi 3000 obr/min.

Serwonapedy serii VersaMotion stosowane sg czesto w aplikacjach typu:
. przemieszczanie materiatow i produktow,

. stoly obrotowe,

. aplikacjach typu ,wez przedmiot i pot6z w okreslonym miejscu”,

. dociskanie, dokrecanie z okreslonym momentem sity,

. pakowanie, napetnianie, torebkowanie,

e wysuwanie materiatu i ciecie na okreslong dtugos¢,

. gietarki.
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Zalecana kolejno $¢é czynno sci podczas uruchamiania
serwonap edu

Czynnosci uruchomieniowe serwonapedu sprowadzajg sie do:

. stabilnego i bezpiecznego zamocowania silnika,

* wykonania potaczen pomiedzy elementami (zasilanie wzmacniacza, zasilanie silnika, sygnat z enkodera, itp.), podtgczenia
i przetestowania obwodu bezpieczenstwa EMERGENCY STOP,

. skonfigurowania parametréw wzmacniacza do pracy w danym trybie,

. przetestowania poprawnosci podigczen i konfiguracji poprzez prébne uruchomienie przy pomocy ruchu serwisowego JOG,

. uruchomienia pracy w docelowej konfiguracji (zalezne od wybranej konfiguracji pracy; np. w przypadku wspotpracy ze
sterownikiem nadrzednym bedzie konieczno$¢ oprogramowania pracy serwonapedu w sterowniku).
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Elementy sktadowe, budowa serwonap edu

W zaleznosci od wybranego trybu pracy, serwonaped bedzie sktadat sie z mniejszej lub wiekszej ilosci elementéw, jednakze
zawsze beda w nich zastosowane nastepujgce elementy:

wzmacniacz,

silnik,

kabel zasilajgcy silnik; kabel tgczy silnik ze wzmacniaczem,

kabel enkoderowy; kabel tgczy enkoder, ktory jest wbudowany w silniku ze wzmacniaczem,

kabel zasilajgcy wzmacniacz; wykonywane jest we wkasnym zakresie, wtyki przytgczeniowe dostarczone sg w komplecie
ze wzmacniaczem.

Opcjonalnie mogg by¢ tez uzyte:

kabel do konfigurowania wzmacniacza; jest to kable taczacy wzmacniacz z komputerem PC, RS232),
wtyczka lub kabel z terminalem przytaczeniowym do gniazda CN1 (umozliwia dotgczenie sygnatéw I/O do wzmacniacza,
rezystor do rozpraszania energii - jezeli jest konieczny,

zewnetrzny enkoder, sterownik nadrzedny, wzglednie panel operatorski do odczytu i modyfikacji paramentow
serwonapedu - jezeli sg konieczne.

Oprogramowanie stuzgce do konfigurowania parametréw wzmacniacza VersaMotion nosi nazwe VersaMotion Servo
Configuration Tool i jest czescig oprogramowania Proficy Machine Edition, Logic Developer PLC. Nie wymaga osobnego
licencjonowania. Oprogramowanie wywotywane jest z zaktadki Utilities okna Navigator. Wzmacniacz moze byé¢ réwniez
konfigurowany bez uzycia oprogramowania — za pomocg wbudowanych przyciskéw i wyswietlacza.

Najczesciej stosowane tryby pracy serwonapedéw VersaMotion i elementy sktadowe w tych konfiguracjach opisane sg w
dalszej czesci niniejszego opracowania.
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Przyktadowe warianty pracy serwonap edow VersaMotion

Wzmacniacz sterowany sygnatami PULSE

Micro 20/40/64

[l

B

QD enkoder E@@

* Serwonaped pracuje jak silnik krokowy,
jednakze dzieki zastosowaniu silnika AC,
zachowuije staly moment przy duzych
predkosciach, jak réwniez pozwala na ptynna
prace przy matych predkosciach.

* Serwonaped moze byc¢ sterowany z
dowolnego sterownika, generujgcego paczke
impulséw prostokatnych. Przy zastosowaniu
sterownika VersaMax Micro PLUS, mozna
korzysta¢ ze specjalizowanych blokéw
funkcyjnych do pisania programu MOTION.

&

Przykladowe zastosowanie

eUktady podnoszenia

*Maszyny wykonujgce zaprogramowane
oscylacje

*Realizacja ré6znorodnych programéw MOTION
przy wykorzystaniu taniego uktadu sterowania.

Sterownik VersaMax Micro
+ ekspandery do pozycjonowania
MicroMotion

Micro 20/40/64 Ekspander motion Ekspander motion

*Programy wyzwalane sg przez lokalny
sterownik VersaMax Micro w wersji Plus, ale
realizowane sg przez moduty do
pozycjonowania.

*Zasoby systemu obejmuja 2 moduty do
pozycjonowania i w sumie 4 osie.

*Uzycie sterownika daje duza elastycznos¢
tworzenia programu sterujgcego praca
serwonapedu.

*Rozwigzanie zapewnia duzg doktadnos¢
pozycjonowania 0si.

Przykladowe zastosowanie

*Maszyny dozujgce oraz pakujgce
*Aplikacje typu wysur materiat i utnij na
zgdang dtugosc

Modut do pozycjonowania osi MicroMotion i
panel operatorski Quickpanel CE

Ekspander motion

*Realizacja program6w wyzwalana jest przez
panel operatorski

*Rozwigzanie zapewnia duzg doktadnosé
pozycjonowania

*Korzystny stosunek ceny do mozliwosci

Przyktadowe zastosowanie

*Maszyny pakujgce

*Gietarki

*Wyciskarki, systemy napetniania zbiornikéw
cieczg

Modut do pozycjonowania osi MicroMotion
wyzwalany zdalnym sterownikiem

90-30 lub RX3i lub VersaMax

*Programy wyzwalane s3 przez zdalny
sterownik, np. serii 90-30, RX3i lub VersaMax,
ale realizowane przez modut do
pozycjonowania osi

*Komunikacja moze by¢ realizowana tgczem
RS (sterownik nadrzedny RX3i, 90-30,
VersaMax) lub Ethernet (RX3i,

90-30)

*Duza doktadnos¢ pozycjonowania osi

Przyktadowe zastosowanie
*Budowa rozproszonej maszyny z wieloma
serwonapedami
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E ‘ii | Sterownik

Sygna’r StEUjQOy +/-10V Q‘ : POZ1 Poz2

sinik L.
przekladnia

Przez sterowniki VersaMax Micro Plus rozumie sie jednostki 20-, 40- lub 64-punktowe serii VersaMax Micro.

11
Serwonapedy serii VersaMotion — Pierwsze kroki



Potaczenia pomi edzy elementami serwonap edu

Gniazda przylgczeniowe na wzmachniaczu

Wyswietlacz LED
Radiator Udostepnia informacje statusowe
oraz kody bledéw

- — Klawiatura

MODE: zmiana trybu,

SHIFT: przesuwanie kursora w lewo,

UP: zwiekszenie wyswietlanej wartosci,
DOWN: zmniejszenie wyswietlanej wartosci,
SET: zapamietanie wartosci.

Ostrzegawcza dioda LED
Nie dotykaj serwonapedu,
jezeli swieci sie ta diodal

Zasilanie dla obwodéw logicznych (L1, L2)
50/60Hz 1-fazowe, 200~230 VAC

Zasilanie dla obwodow mocy (R, S. T)
50/60Hz 1- lub 3-fazowe, 200~230 VAC
(nie podiaczac 400VAC 1)

Gniazdo /O
Umozliwia wprowadzenie do wzmacniacza
sygnalow zewnetrznych.

Gniazdo do enkodera
Umozliwia dolgczenie enkodera
(jest whudowany w silnikuy.

Zasilanie silnika (U, V, W)

Port komunikacyjny
RS232/422/485

Wewnetrzny lub zewnetrzny rezystor
do rozpraszania energii
1) Jezeli podiaczasz zewnetrzny rezystor,

fo uzyj zaciskow P i C, a zacisk D zostaw niepocdigczony. o e @ B g
2) Jezeli uzywasz wewnetrznego rezystora, Zacisid dopoghgcreniauzimisnid

to zewrzyj zacisk P z D, a C zostaw niepodiaczony.

Uwaga

Ostrzegawcza dioda LED za swieca si @ po wt gczeniu zasilania serwonap edu i sygnalizuje natadowanie

wewn etrznego kondensatora do niebezpiecznego napi  ecia. Oznacza to, ze nalezy zwr6ci ¢ szczegdéln g

ostro znos¢ przy obchodzeniu si @ z serwonap edem ze wzgl edu na mo zliwo $¢ porazenia pr gdem. Nale zy
pamietaé, ze nawet po wyt gczeniu zasilania, przez pewien czas na zt  gczach wzmacniacza mo ze byé¢ nadal

wyst epowa € niebezpieczne napi ecie. Przed czynno $ciami serwisowymi, w tym przed rozpinaniem kabli, n alezy
upewni € sie, ze ostrzegawcza dioda zgasta.
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Potaczenia pomiedzy elementami serwonapedu

Zasilanie
100W - 1.5kWV: 1-fazowe / 3-fazowe 200 - 230V
2KMV - KWV 3-fazowe 200 - 230V
ﬁ"% {nie mozna podiaczac 400V)
Sea l'i
%L Gtowny wigcznik Sygnaty sterujace
y = ny ze sterownika
Wzmacniacz
Senvo
r
. CN1
dotaczenie sygnatéw /O
B A .
f CN2
2 podiaczenie enkodera /8
A (gotowy kabel) HH
Stycznik (MC) LN
| B ) | Bt tacze komunikacyjne RS232/485
[ o K - Modbus (gotowy kabel)

awv

Gotowy kabel zasilajacy silnik Betawy kabel enkoderowy

Rezystor do rozpraszania Silnik serwo

energii (opcjonalny)

Podlaczenia w przypadku zasilania 1-fazowego 230VAC Podiaczenia w przypadku zasilania 3-fazowego 200VAC
RST
) IMCGE meee
Al Alarm
P%\u;er Power am Noise filter P%v:ler Power Processing
oo 1l
mapets
MC/a
] R mc  sup u anl
- s v H
MG T Servo Drive w H
ibic
L1
L2
PE
I Uwaga

W przypadku zasilania 3-fazowego, nale zy pami eta€, o konieczno $ci obni zenia napi ecia zasilaj gcego do
warto sci 200VAC.
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Podiaczanie obwodu hamulca statycznego

wzmachiacz serwomotor
do wykorzystania wyjscia . |—|
DOX: (DOX+, DOX.) wylacznik EMERGENCY STOP
x=1.2,34.5 nie podigczaé
DO1:( 7, 6) VDD-COM+ /\
DO2:( 5, 4) silnik
Do3:( 3, 2) przekaznik v
DO4:( 1, 26) S —
DO5: (28, 27) | & S_\_K_‘
DOX+ ¢ % | } I
— vDD 5 5
DOX- TDC24V zasilanie 24¥DC
dla cewki hamulca citkoder
Upewnij sie, Ze polaryzacja
diody jest wiséiwa (zagroZenie
uszkodzenia wzmachiacza).
Uwaga
! Jezeli silnik jest wykonany w wersji z wbudowanym hamu Icem, to nale zy pami etaé, ze jest to hamulec statyczny

i stuzy do hamowania w czasie postoju silnika. U  zywanie hamulca do hamowania dynamicznego mo  ze
doprowadzi € do jego zniszczenia. Aby zwolni € hamulec, nale zy doprowadzi € napiecie 24V do cewki hamulca.
Odci ecie tego napi ecia powoduje zahamowanie silnika.

Gniazdo przyt aczeniowe CN1 dla sygnatéw wej $é/wyj$é - wygl ad gniazda i opis zaciskéw

Za pomocg tego ztgcza wprowadza sie zewnetrzne sygnaty wejsé/wyjsé.

26
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SzczegO6towy opis zaciskdw przyt

gczeniowych zt gcza CN1

2 |DO3-  |Digital output
4 |DO2-  |Digital output
6 |DO1- | Digital output
g [DI4-  |Digital input
10 [DI2-  |Digital input
12 |[GND  |Analog input
signal ground
14 |NC NC
16 |MON' |Analog
monitor
output 1
18 |T_REF |Analog torque
Input
20 VCC  |+12V power
output
(for analog
command)
22 |/OA Encoder
A pulse
output
24 lOZ Encoder /Z
pulse output

1 |DO4+ |Digital output
3 |DO3+ |Digital output
5 |DO2+ |Digital output
7 |DO1+ |Digital output
9 \DIM-  |Digital input
11 |COM+ |Power input
(12 — 24v)
13|GND  |Analog input
signal ground
15|MON2 |Analog
monitor
output 2
17 |VDD  |+24V power
output (for
external 1O)
19|GND  |Analog input
signal ground
21|0A Encoder
A pulse
output
23|/0B Encoder /B
pulse output
25|/0B Encoder B

pulse output

27 |DO5- | Digital output

29(NC NC

317|DI7- Digital input

33|DI5- Digital input

35(PULL  |Pulse applied

HI power

37 (SIGN  |Position sign
)

39(NC NC

41 |PULSE |Pulse input {-)

43 |/PULSE|Pulse input (+)

45(COM- [VDD(24V)
power
ground

47|COM- [VDD(24V)
power ground

49(COM- |(VDD(24V)
power ground

26 |D0O4-  |Digital output

28|DO5+ |Digital output

30(DI8-  |Digital input

32|DI6-  |Digital input

34(DI3-  |Digital input

36 |/SIGN |Position sign
(+)

38 |NC NC

40(NC NG

42 [V_REF |Analog speed
input (+)

44|GND  |Analog input
signal ground

46 (NC NG

48|0CZ  |Encoder Z
pulse
Open-collector
output

50|02 Encoder Z
pulse
Line-driver
output

Uwaga

Nie nale zy podt gczaé zadnych sygnatéw do zaciskéw oznaczonych jako ,NC” (

Not Connected).
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Tryby pracy serwonap edu, rodzaje parametrow
wzmacniacza

Wzmacniacz serwonapedu VersaMotion moze pracowa¢ w r6znych trybach, jak zostato to nadmienione w rozdziale
+Przyktadowe warianty pracy serwonapedéw VersaMotion”. Konfigurowanie trybu, a takze wielu innych parametréw odbywa sie
przy pomocy wewnetrznych rejestréow wzmacniacza. Domysinie, warto$ci rejestrow zapisywane sg w pamieci Flash.

Parametry zostaly podzielone na pie¢ grup, ktérych znaczenie jest nastepujace:

Parametr Offset adresu Modbus RTU Opis
P0-02 — P0O-17 0002H - 0011H Grupa 0: monitorowanie parametréw pracy (P0O-xx)
P1-00 — P1-62 0100H - 013EH Grupa 1: podstawowe parametry (P1-xx)
P2-00 — P2-65 0200H - 0241H Grupa 2: dodatkowe parametry (P2-xx)
P3-00 — P3-07 0300H - 0307H Grupa 3: ustawienia komunikacyjne (P3-xx)
P4-05 — P4-23 0405H - 0417H Grupa 4: parametry diagnostyczne (P4-xx)

Konfigurowanie jednej z najwazniejszych wiasciwosci serwonapedu - jego trybu pracy - dokonywane jest poprzez wpisanie
odpowiedniej wartosci do rejestru P1-01. W rejestrze tym mozna ustawi¢ nastepujgce tryby pracy:

Sterowanie predkoscig za pomocg sygnatu +/-10V
Sterowanie momentem sity za pomocg sygnatu +/-10V
taczone rodzaje sterowania (hp. moment sity + predkos¢)
Sterowanie pracg wzmacniacza w protokole Modbus RTU
Sterowanie pracg ekspandera w protokole Modbus RTU

. Pt: Position control mode (sterowanie zewnetrznymi impulsami). Jest to tryb, w ktérym wzmacniacz moze zastgpi¢ silnik
krokowy; wysterowywany jest przy pomocy sygnatu impulsowego PULSE i kierunku DIRECTION. Najczesciej sterowany
jest za pomocg sterownika serii VersaMax Micro.

. Pr: Position control mode (ruchy na pozycje zapamietane we wzmacniaczu). Polega to na zapamietaniu we wzmacniaczu
pozycji (maksymalnie o$miu), na jakie bedg wykonywane ruchy. Utrzymaniem parametréw ruchu (pozyciji i predkosci w
czasie) w takim przypadku zajmuje sie¢ wzmacniacz.

. S: Speed control mode (sterowanie predkoscig, syghatem zewnetrznym/wewnetrznym). W tym trybie ruch moze odbywac
sie z zaprogramowana wczesniej predkoscig lub z predkoscig zadawang z zewnatrz, za pomoca sygnatu analogowego +/-
10v.

. T: Torque control mode (sterowanie momentem sity, sygnatem zewnetrznym/wewnetrznym). W tym trybie ruch moze
odbywag¢ sie z zaprogramowanym wczesniej momentem sity lub z momentem sity zadawanym z zewnatrz, za pomocg
sygnatu analogowego +/-10V.

. Sz: Zero speed (sterowanie predkoscig, sygnatem wewnetrznym).

. Tz: Zero torque speed (sterowanie momentem sity, sygnatem wewnetrznym).

Jak wynika z zataczonej tabeli, dopuszczalne jest tez mieszanie dwdch trybow racy, np. trybu sterowania predkoscia (S) z
trybem sterowania momentem sity (T). W tym przypadku mozna jednoczes$nie zadawa¢ predkos¢ i moment sity. W kazdym z
tych trybéw mozliwa jest komunikacja ze wzmacniaczem w protokole Modbus RTU. Komunikacja pozwala na czytanie i zapis
parametrow, dzieki czemu mozna stwierdzié, ze praca serwonapedu mozna tez w pewnych granicach sterowa¢ urzadzeniem
zewnetrznym, postugujac sie protokotem Modbus RTU.

Spos6b zadawania trybu pracy oraz domysinego kierunku ruchu, za pomocg rejestru P1-01:

.
—>»B
———»C

-—»D
L » nie uzywane

A, B: ustawienie trybu pracy (na dwoch cyfrach)

C: definicja kierunku obracania sie watu silnika

D:
D=1 oznacza, przy zmianie trybu sterowania na inny, ustawienie parametrow od P2-10 do P2-22 na domysIne wartosci,
dedykowane do trybu, na jaki nastepuje zmiana (parametry te definiujg rodzaj wejs¢ dwustanowych DI i wyjsé
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dwustanowych DO)

D=0 spowoduje zachowanie dotychczasowych definicji dla wejsc¢ i wyjsc¢.

Po zmianie wartosci rejestru P1-01 wymagane jest wylaczenie i zalgczenie zasilania wzmacniacza. Aby zmodyfikowaé warto$¢
tego parametru, serwonaped nie moze by¢ w stanie aktywacji (nie moze by¢ w stanie Servo ON).

Definicja trybu pracy

Pt Pr S T Sz | Tz
00 A
01 A
02 A
03 A
04 A
05 A
06 A A
07 A A
08 A A
09 A A
10 A A

Definicja kierunku
0 1

Do

przodu ‘> H}

CCW CW

Do tylu "} ‘)

Cw ccw
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Odczyt informaciji diagnostycznych

Po zataczeniu zasilania, wzmacniacz automatycznie wyswietla domysinie jeden ze swoich parametrow. Rodzaj wyswietlanego
parametru moze zosta¢ okreslony przez programiste (np. ilos¢ petnych obrotéw, predkos$é, obcigzenie, itp.). Rodzaj parametru
wys$wietlanego domyslinie przez wzmacniacz konfiguruje sie w rejestrze P0-02.

Z kolei, rejestry P0-04, P0-05 i PO-06 mozna w analogiczny sposo6b skonfigurowaé do przechowywania w nich wybranych
informacji. Wiasciwos¢ ta jest szczegolnie przydatna przy komunikacji w protokole Modbus RTU; z jej pomocg mozna zdalnie
dotrzec¢ do interesujgcych nas informacji.

Informacje diagnostyczne

Parametr Offset adresu Przyktadowa warto $¢, Opis
Modbus RTU jakag nalezy wpisa €
P0-02 0002H 1 (oznacza domysine Wybér domysinie wyswietlanej wartosci na wyswietlaczu

wyswietlanie ilosci
petnych obrotéw, tzn. po Wartos¢ domysina: 00

zalgczeniu zasilania) Jednostka: brak
Zakres: 0 — 16
Wartosci:

00: ilo$¢ impulséw z enkodera silnika (warto$¢ absolutna) [impulsy]

01: ilos¢ petnych obrotéw enkodera silnika (warto$¢ absolutna) [obroty]
02: ilo$¢ impulséw zadanych przez zewnetrzng komende [impulsy]

03: ilo$¢ obrotéw zadanych przez zewnetrzng komende [obroty]

04: btad pozycji [impulsy]

05: czestotliwo$¢ zewnetrznego sygnatu sterujgcego pulse command
[kHZ]

06: predkos¢ silnika [obr/min]

07: zadana predkos¢ silnika sygnatem napieciowym [V]

08: zadana predkosé [r/min]

09: zadany moment sity [V]

10: zadany moment sity [%)]

11: $rednie obcigzenie [%0]

12: obcigzenie szczytowe [%)]

13: napigcie wewnetrznego obwodu zasilania [V]

14: wspétczynnik inercji obcigzenia do inercji wirnika

15: ilos¢ impulséw z enkodera silnika (warto$¢ wzgledna) / zatrzasnieta
pozycja [impulsy]

16: ilos¢ petnych obrotéw enkodera silnika (warto$¢ absolutna) /
zatrzasnieta pozycja [obroty]

Konfigurowanie rejestréw do przechowywania wybranych informacji

Parametr Offset adre su Przyktadowa warto $¢, Opis
Modbus RTU jakag nalezy wpisa €
P0-04 0004H 1 - oznacza dostep do Rejestr statusowy. Rodzaj parametru, jaki bedzie zwracany,
biezgcej ilosci petnych konfiguruje sie za pomocg kodéw z parametru P0-02.
obrotéw za pomoca Przyktadowo, wpisanie wartosci ,1” do tego rejestru umozliwi
tego rejestru odczyt pozyciji silnika (ilosci obrotéw) pod tym rejestrem.

Rodzaj parametru, jaki bedzie zwracany, konfiguruje sie za
pomoca koddéw z parametru P0-02.

P0-05 0005H 0 - oznacza dostep do Rejestr statusowy. Rodzaj parametru, jaki bedzie zwracany,
biezgcej ilosci konfiguruje sie za pomocg kodéw z parametru P0-02.
niepetnych obrotéw w
impulsach enkodera za
pomocg tego rejestru

P0-06 0006H 6 - oznacza dostep do Rejestr statusowy. Rodzaj parametru, jaki bedzie zwracany,
biezgcej predkosci za konfiguruje sie za pomocg kodow z parametru P0-02.
pomocg tego rejestru
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Konfigurowanie parametrow serwonap edu

Konfigurowanie przy pomocy komputera z oprogramowan iem
narz edziowym.

Jest to zalecana metoda konfigurowania, ze wzgledu na tatwosé, szybkos¢ oraz mozliwos¢ archiwizowania parametrow
serwonapedu. Oprogramowanie stuzgce do konfigurowania parametréw wzmacniacza VersaMotion nosi nazwe
VersaMotion Servo Configuration Tool i jest czescig oprogramowania Proficy Machine Edition, Logic Developer PLC. Nie
wymaga osobnego licencjonowania. Oprogramowanie wywotywane jest z zaktadki Utilities okna Navigator.

ravigater 2 x
2zl -l

Drata Monitar

EGD Management Toal

o] Serial Communication Ukility
lHt Set Temporary IP Address
ﬁq Picture Browser

: YersaMotion Servo Configuration Taal
Terminal

4 »

aﬂpliuns ~ Uilities rEManager ]F’ruiecl ]%Variables ] 1 Infoiiew I

W celu konfigurowania wzmacniacza, nalezy go poprzez port CN3 dotgczy¢ do komputera, za pomoca kabla
IC800VMCSO030 (tgcze RS232).

Po uruchomieniu narzedzia VersaMotion Servo Configuration Tool, nalezy wybra¢ opcje On-Line i ustawi¢ parametry
tacza, a nastepnie potgczyc sie ze wzmacniaczem. W przypadku, gdy nie znamy parametréw tgcza komunikacyjnego
(predkosci, parzystosci, itp.), mozna skorzystaé z opcji wykrywania parametréw potgczenia, wciskajgc przycisk Start Auto
Detect (wykrywanie parametréw, jakie sg ustawione na porcie wzmacniacza trwa ok. 1 minuty). Domyslne nastawy
komunikacyjne to nastawy o numerze 0, czyli: 7,N, 2 (ASCII), predkosc¢: 9600 bd.

Versabotion Configuration Software - Settings El

COM Port I

. Off-Line
COM Part
Port Humber :|Commi  » Start Auto Detect

Setting :

Station : [0 - Wirike ko Drive

Baud Rate:|0:4800  ~| Protocel:|0:7,n,2 {asci) ~|

X Cancel | ' OK @ Help |
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Opis najwazniejszych przyciskéw oprogramowania VersaMotion Servo Configuration Tool:

Ustawienia komunikacyjne

Oscyloskop

Strojenie

Wejscia i wyjscia dwustanowe, JOG
Najwazniejsze parametry

Parametry komunikacyjne i typ wzmacniacza

L5 €408 000

Pomoc na temat parametrow wzmacniacza
Podrecznik uzytkownika

Wizard do parametrow

Parametry Px-xx

Alarmy

Aby zobaczy¢ biezgce ustawiania portu komunikacyjnego we wzmacniaczu oraz jego typ, nalezy wejs¢ do okna Model

Information. W oknie tym jest réwniez mozliwos$¢ wyswietlenia parametréw serwonapedu; w tym celu nalezy wybrac typ
serwonapedu w polu Motor Specification.

= versaMation - Model Information =10l
[COM Port Information | [

COM Port Information

Port Number Coml

Station 1 Rated torque (N.m}
Protocol 8:8,0,1 (RIU) Maximum torque (H.m)
Baud Rate 1: 9600 Rated speed (rpm)

Madmum speed (rpm)

Rated current (A)
azimum current (A)
Porerer rating (KW)s)

[Model Infarmation Rotor moment of inertia (Kg.m2)

[Model Information
Drive Firmware Version 1

Mechanical tine conskant {ms)
Torque canstant-KT (W, mfA)

Drive Model 100W -L

Volkage constan-KE (mVfrmp)

Motor Model 100W-L F40 Armature resistance (Ohm)

Armature inductance (mH)

Electrical time constant (ms)
Hely
M Insuation cass

Insulation resistance

Insulation strength

eight (kg)

Max, radial shaft load ()

M, thrust shaft load (M)

Brake holding torquelNe-m{rin}]
Brake power consumption (at 20'C)
Braks relsase time [ms(Max)]
Brake pul-in time [ms(max)]

Vibration grabe fumy e
Zmiany biezgcych parametréw transmisji (ustawien portu szeregowego komputera) dokonuje sie w oknie B Settings.

Biezgcy stan serwonapedu mozna obserwowac¢ w oknie E Status Monitor. Mozna stad dowiedzie¢ sie np. o biezacej i
zadanej pozycji serwonapedu, napigciu zewnetrznego sygnatu sterujgcego, obcigzeniu itp.

[E versaMation - Status Monitar -0/ x|

Monitor ltems ( P0-02 Parameter ) Value

: Motor feedback pulse number (absolute value) 5507
: Motor feedback rotation number (absolute value)
: Pulse Command (Pulse Count)

: Rotation number of pulse command

: Position Error (pulse)

: Input frequency of pulse command (kHz)

: Motor speed (rpm)

: Speed Command Input (Volt)

: Speed Command Input {rpm)

@D w e e N o= D

: Torque Command Input (Valt
10 : Torque Command Input {Nm)
11: Average load (%)

12 : Peak load (%)

@

13 : Main circuit voltage

il
o
=

14 : Ratio of load inertia to Motor inertia

&
o
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O stanie wejs¢ i wyjs¢ dwustanowych mozna dowiedzie¢ sie z okna A Digital 10 / Jog Control.

S
Digital Input :
Function Status Enable Control
DI1: Servo On | ofi NI
DI 2 : Pulse clear | o e an [
DI 3 : Torque command selection 1 | o e an [ G
DI 4 : Tarque command selection 2 | o e an [ G
DI5: Alarm Reset | ofi SRR
DI 6 : Alarm Reset | ofi SR
L] kA Disable (B BT T oo
D BlDisable (B |__oii_ N
[ Digital Qutput ;
Function Status Enable Control
DO 1:Servo Ready ON on j Off
DO 2 :Zero Speed ON on j Off
DO 3 :Speed reached |_ofi | on ) off
DO 4 : Breaker Output m on | Off
DIk Servo Alarm Output (B) m on | Off
Jog :
Jog Speed : 100 pm
g Sp (] } - .
I™ Direction Invert I~ Farce Serva O

Opcjonalnie, mozna tez z poziomu tego okna wymuszac¢ ich stan. W tym celu nalezy zaznaczy¢ najpierw opcje Enable, a
nastepnie wcisngc¢ przycisk On / Off.

Status Enable Control

ON v on { OFF
V¥  onjoff
ON i

Korzystajgc z tego okna, mozna uruchomié testowy ruch serwonapedu — Jog. W tym celu, nalezy okresli¢ predkos¢, z jakg
bedzie odbywat sie ruch Jog, i wcisng¢ przycisk ze strzatkg w lewo lub prawo. Aby wykona¢ ruch serwisowy, serwonaped
musi by¢ wczesniej zalgczony, np. za pomocg opcji Force Servo ON.

Jog :

Jog Speed : |100 pm
g spi i - o~ |
[~ Direction Invert [~ Force Serao ON

W celu odczytania oraz zmiany parametrow wzmacniacza, mozna postuzy¢ sie oknem @ parameter Editor. Aby odczyta¢

biezace nastawy, nalezy wcisnag¢ przycisk ‘il Read Parameters, a w celu ich zapisu do wzmacniacza — przycisk " Write
Parameters. Parametry moga by¢ tez zapisane do pliku na dysk lub pobrane z niego.

Aby szybko podgladng¢ opis parametréw, mozna postuzyc¢ sie przyciskiem @ VersaMotion Parameter Summary.
Wzmacniacz sygnalizuje ewentualne btedy w dziataniu, na swoim wyswietlaczu, za pomocg kodéw. Informacje te sg
bardziej szczeg6towo dostepne w oknie & Alarm Information. Na osobnych zaktadkach w tym oknie znajduja sie

informacje o alarmach biezgcych i historycznych.

I. ¥ersaMotion-Alarm Information

Shaw Alarm |

Alarm

Alarm Code | &larm Mame Alarmn Content

Emergency stop actit Emergency stop switch iz activated.
Emergency stop acti: Emergency stop switch is activated.
Emergency stop actit Emergency stop switch iz activated.

Emergency stop actit Emergency stop switch iz activated.

Emergency stop act Emergency stop switch iz activated.

21
Serwonapedy serii VersaMotion — Pierwsze kroki



Wygodne moze okazac¢ sie narzedzie do ogladania przebiegdw pewnych parametréw, czyli oscyloskop Scope.
Umozliwia ogladanie maksymalnie trzech parametréw, ktore wybierane sg z listy.

A ¥ersaMotion - Scope

Mechts [

ez ]

=l

Ciiaz (B

[iator Fadback puise number (=] | ] ¥ Time 65535 ms
Data ! T || Dete: S| | Cco: N | | el 65535 ms
Relalive . 65535 IINLEEUER (RG] | | Relative: 65535)

22
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Konfigurowanie parametréw za pomoc

wzmacniaczu.

Wzmacniacz moze by¢ réwniez konfigurowany bez uzycia oprogramowania — za pomocg wbudowanych przyciskéw i

wyswietlacza.

Algorytm postugiwania sie wbudowana klawiaturg jest nastepujacy:

]

a przyciskow i wy sSwietlacza na

. t paramnetry podstawowe dodatkowe |_.| parametry pararnetry
[ status manitara j moritars H parametry parametry korumi kacyjne dizagnaostyczne
-

D-STLap aby wyswietli¢ ustawiona wartosé

1 ub &

RIS aby zapisaé ustawiong wartosé
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Pierwsze, testowe uruchomienie serwonap edu — komendy
JOG wydawane z poziomu komputera

Czynno $ci, jakie nale zy wykona ¢, aby uruchomi ¢ serwonap ed do pracy w tym trybie

PODLACZ OBWODY KRANCOWEK
|EMERGENCY STOP LUB
ZDEAKTYWUJ TE WEJSCIA

v

ZALACZ SERWONAPED
(SERVO ON)

.

ZADEKLARUJ PREDKOSC
RUCHU JOG

WYDAJ POLECENIE JOG+ LUB JOG-

Opis czynno $ci

Jako jedne z pierwszych testow uruchamianego serwonapedu nalezy wykona¢ ruchy serwisowe JOG przy wysprzeglonym
silniku. Test taki pozwala stwierdzié, czy potgczenia elektryczne i konfiguracja serwonapedu sg poprawne, jak i réwniez, czy
kierunek obracania watu silnika jest zgodny z oczekiwanym. Umozliwia takze reczne ustawienie osi w wybranym potozeniu.

Ruch serwisowy jest ruchem specjalnym, realizowanym podczas trzymania wcisnigetego przycisku - polecenia. Aby wykonac¢
ruch JOG, nalezy najpierw zatgczy¢ serwonaped (wydac polecenie Servo ON).

Ze wzgledu na bezpieczenstwo, zaleca sie wykonywanie ruchéw serwisowych przy matych predkosciach. Przed przystgpieniem
do tego testu nalezy zabezpieczy¢ silnik przed przewrdceniem sie na skutek sit dziatajgcych przy zmianie predkosci.

Najszybszg metoda wykonania prébnego ruchu za pomocg serwonapedu jest uzycie oprogramowania VersaMotion
Configuration Software. W oknie Digital 10 / Jog Control, nalezy zatgczy¢ serwonaped, zaznaczajac opcje Force Servo ON, a
nastepnie za pomocg strzatek uruchomi¢ serwonaped do jazdy w przdod lub tyt.

= YersaMotion - Digital I0 / Jog Control i m) 5'
[ Digital Input
Function Status Enahle Control
DI1: Servo On B o [, OfF
DI2 : Pulse clear | o N e ii
DI3: Torque command selection 1 m r Q[ Gff
DI 4 : Torque command selection 2 m r O [ G
DI 5 : Alarm Reset | O [ OfF
DI 6 : Alarm Reset B o [, OfF
L] kMl Disable (B B T oo
GIE RlDisable (B |_oi i
[ Digital Output :
Function Status Enahle Control
DO 1 :Servo Ready ON On [ Off
DO 2 :Zero Speed m an | Off
DO 3 :Speed reached m on | Off
DO 4 : Breaker Output 0N n § OFF
i Servo Alarm Output (B] m oOn | Off
Jog :
Jog Speed : 100 pm
g sp P! -
[ Direction Invert ¥ Force Servo ON

@ HeLP
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Aby byto mozliwe wykonanie ruchéw serwisowych, nalezy najpierw sprawdzi¢, czy w serwonapedzie nie ma zadnych alarméw
(np. brak sygnatéw od odpowiednich krancéwek). Jezeli wystepujg alarmy, nalezy je usung¢ przez poprawne podtgczenie
sygnatow zewnetrznych lub programowg dezaktywacje wejsc.

Przyktadowe skonfigurowanie wejs¢ DI1, DI6, DI7, DI8

Parametr Warto $¢, Wejscie Funkcja Opis Numer zacisku w
jaka nalezy dwustanowe gnie zdzie
wpisa € przyt aczeniowym
CN1
P2-10 101 DIl SON Zalaczenie serwonapedu (Servo
ON)
pP2-15 0 DI6 - Wartos¢ 0 oznacza wytgczenie
wyjscia
P2-16 0 DI7 - Wartos¢ 0 oznacza wytaczenie
wyjscia
pP2-17 0 DI8 - Wartos¢ 0 oznacza wytgczenie

wyjscia

Mozna réwniez skorzysta¢ z opcji wymuszania stanu wej$¢ dwustanowych Enable Control, w celu wymuszenia odpowiedniego

stanu wejscia mimo niepodtgczenia krancéwek.

Uwaga

wykonywane przy wysprz eglonym silniku, aby nie dopu

Podczas ruchdw serwisowych nale  zy zachowa € szczeg6ln g uwag ¢! Pierwsze ruchy serwisowe powinny by €

$ci € do uszkodzenia mechaniki maszyny wskutek
ewentualnych niewta $ciwych podt gczen lub konfiguraciji serwonap edu.
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Pierwsze, testowe uruchomienie serwonap edu przy
pomocy komendy JOG wydawanej bez u zycia komputera

Czynno $ci, jakie nale zy wykona ¢, aby uruchomi ¢ serwonap ed do pracy w tym trybie

PODLACZ OBWODY KRANCOWEK
| EMERGENCY STOP LUB
ZDEAKTYWUJ TE WEJS CIA

'

ZALACZ SERWONAPED
(SERVO ON}

v

ZADEKLARUJ PREDKOSC
RUCHU JOG

WYDAJ POLECENIE JOG+ LUB JOG-

Opis czynno $ci
Jest to analogiczny, jak poprzednio ruch testowy, z tym, ze realizowany jest bez uzycia komputera, a jedynie na pomoca
przyciskéw wbudowanych na wzmacniaczu.

Przed uruchomieniem ruchu serwisowego zatgczamy serwonaped, np. za pomocg parametru P2-30. w tym celu wciskamy
przycisk MODE, nastepnie dwukrotnie SHIFT i za pomoca strzatki w gére wybieramy parametr liczbe P2-30. teraz za pomocg
przycisku SET mozemy wej$¢ w jego edycje i zmieni¢ warto$¢ na 1, po czym zatwierdzamy zmiane przyciskiem SET.

Zalgczenie serwonapedu

Parametr Warto $¢, jakg nalezy wpisa ¢ Opis

P2-30 1 1 = zalgczenie serwonapedu

0 = wylgczenie serwonapedu

W tym momencie silnik bedzie utrzymywat biezgcg pozycje (np. nie da sie przekreci¢ watu recznie).
Po zataczeniu serwonapedu nalezy okresli¢ predkos¢, z jaka ma byé realizowany ruch serwisowy.

Skonfigurowanie predkosci dla ruchu serwisowego

Parametr Warto $¢, jakg nalezy wpisa ¢ Opis

P4-05 np.100 (obr/min) Maksymalna predkos$c jest zalezna od uzytego
silnika; silniki o mocy do 1kW moga osiggac
predkos¢ 50000br/min, a wigksze do 30000br/min.
Ze wzgledu na bezpieczenstwo, dla ruchéw
serwisowych zaleca sie ustawienie matej predkosci.

Po zaakceptowaniu wprowadzonej wartosci predkosci przyciskiem SET, na wyswietlaczu zostanie wyswietlony napis JOG.
Oznacza to, ze mozna teraz wykonywac ruchy serwisowe, przy pomocy przyciskow strzatka w gore / strzatka w dét.

Aby wyj$¢ z opcji JOG, nalezy nacisng¢ przycisk MODE.
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Przyktad uzycia funkcji JOG:

Press c Release | Press @

Parametry serwonapedu mozna obserwowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w rozdziale ,Odczyt informacji diagnostycznych”.
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Prébne ruchy przy wysprz eglonym silniku, w trybie
sterowania pr edkoscia ,S”

Czynno $ci, jakie nale zy wykona ¢, aby uruchomi ¢ serwonap ed do pracy w tym trybie

SKONFIGURUJ TRYB S
(STEROWANIE PREDKOSCIA)

'

PODLACZ OBWODY KRANCOWEK
| EMERGENCY STOP LUB
ZDEAKTYWUJ TE WEJSCIA

y

PODLACZ SYGNAL
STERUJACY +-10V

'

SKONFIGURUJ WEJSCIA
DWUSTANOWE DO PRACY
W TYM TRYEIE

|

‘ WYEBIERZ NUMER PREDKO$CI

v

ZALACZ SERWONAPED
(SERVO ON)

Opis czynno sci

Niniejszy test pozwala na wstepne przetestowanie poprawnosci potgczen elektrycznych oraz konfiguracji serwonapedu do
pracy w trybie sterowania predkoscig.

Przed przystgpieniem do tego testu nalezy zabezpieczy¢ silnik przed przewréceniem sie na skutek sit dziatajgcych przy zmianie

predkosci.

Aby uruchomi¢ prébne ruchy w tym trybie, skonfiguruj serwonaped do pracy w trybie Speed Control Mode (S), wylacz i zalgcz
zasilanie wzmacniacza, aby wzmacniacz rozpoczat prace w nowo skonfigurowanym trybie.

Konfigurowanie trybu S (wejscie w tryb sterowanie predkoscig)

Parametr Warto $¢, jakg nalezy wpisa ¢ Opis

P1-01 2

2 = praca w trybie Speed Control Mode (S)

Nastepnie skonfiguruj wejscia dwustanowe do pracy w trybie S.
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Konfigurowanie wejs¢ dwustanowych

Parametr Warto $¢, Wejscie Funkcja Opis Numer zacisku w
jaka nalezy dwustanowe gnie zdzie
wpisa € przyt aczeniowym
CN1
P2-10 101 DI1 SON Zalgczenie serwonapedu (Servo 9
ON)
pP2-11 109 DI2 TRQLM Uaktywniono limit momentu sity 10
pP2-12 114 DI3 SPDO Wybor predkosci 34
P2-13 115 Dl4 SPD1 Wybor predkosci 8
P2-14 102 DI5 ARST Reset alarmu 33
P2-15 0 D16 - Wartos¢ 0 oznacza wytgczenie -
wyjscia
P2-16 0 DI7 - Wartos¢ 0 oznacza wytgczenie -
wyjscia
pP2-17 0 DI8 - Wartos¢ 0 oznacza wytgczenie -
wyjscia

Domyslnie wejscia D16, DI7 i DI8 petnig funkcje limitéw drogi w kierunku wstecznym i normalnym oraz wej$cia EMERGENCY
STOP. Niepodiaczenie do nich tych sygnatéw oraz niezablokowanie tych wej$¢ spowodowatoby wyswietlenie alarméw ALE13,
AlE14, ALE15 i zablokowanie ruchéw serwonapedu.

Sposo6b wyboru predkosci za pomoca wejs¢é SPDO i SPD1

Stan wej $¢ w Numer wybranej Zrédio pr edko $ci Sposéb zadania Zakres
gniezdzie CN1 predko sci predko sci
SPD1 SPO
0 0 S1 Zewnetrzny sygnat analogowy Napiecie pomiedzy +/-10V
zaciskami V-REF i GND
0 1 S2 Wewnetrzny parametr zapisany w | P1-09 0-
pamigci wzmacniacza 50000br/min
1 0 S3 P1-10 0-
50000br/min
1 1 S4 P1-11 0-
50000br/min

Schemat podtgczen sygnatéw do wzmacniacza w trybie S:
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3.6.3 Speed Control Modes

MCCB Serdo Drive REQ!EPIEFE”'-'E
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Suq_ile-pnahs.e —5 b Gg D']w |
ar rea-p BSB_C ' o— I T ;:
S0G0HZ T Pl e ToT——
U;Ingd r l_.
{J.‘:Lf'.'hlte Serva
b al:kl Matar
Wil ]
I_G:LG'EE" Encodar
1100 = ) ) T '.t q
. Iwisted-pair or
N2 I5 A twisted-shield
4 iy cable
¢ WCC  |z0 7 B
9 |\
DEAY 0 zl 5
VoD 17 CH1 2 iz 505
L] 1 14,16| +8Y
coms |11 33,151 GND
COM- |45 47 49
SON & v—] DI g -
TROLM |5 B DI2 |10 5
, oMl 5§
SPDO 4'5— DI3 |34 " wor (& 1)
SPD1 |-o B DI4 g 12,13.1%|GND 10K
. s
ARST 7 o—{DIs |33 15 MONZ () ﬁ
CWL —2o—] DIB 32
cHl
COWL o o— DIT |31 ot on .
emes 5o— g 0 i ‘f_zz on J , Aphase pulsa
~— 25 (o8
CH1 ks 23 | 108 j: Bohasepuise 5 OO0 o
Doi+ |7 e P ey
po1- |8 [ { T | 24 1oz , Zphasepulse
Do2+ |8 t£
} . # 43 |DCE
o2 4 ¥ - £ phase open Collestion
DO3+ |3 [~ya o e[ 13 GND
f5H poa- |2 |+ AT
Do+ (1 - CN3 | 6 | RE422T-
pos- |26 1 5 |Rg423T
D05+ |28 |- E 4 |RS422R- & R5232 nx—;m
pos- |27 =% 3 |Rs422R+ |_ :
2 [Rs232_Tx
1 [rs232_cGND

W przypadku zadawania predkosci zewnetrznym sygnatem analogowym, nalezy wprowadzi¢ sygnat +/-10V na zaciski V-REF
(42) i GND (13).

Na przyktad, gdyby zostaly zadane ponizsze warto$ci, to ruchy odbywatyby sie w nastepujgcych kierunkach:

Parametr | Warto §¢ | Znak warto sci Kierunek

P1-09 3000 + CW
P1-10 100 + CW
P1-11 -3000 - CCW

Aby przetestowaé wprowadzong konfiguracje wej$¢ i ustawienia parametréw, wykonaj ponizsze czynnosci:
1. Uzyj wejscia DI1 (ustaw na ON), aby zataczy¢ serwonaped (Servo ON). Od tego momentu bedzie on wykonywat
ruchy zgodne z poleceniami predkosci.
Ustaw stan wejs¢ DI3 (SPDO) i DI4 (SPD1) na OFF. W ten sposéb wybierzesz predkos¢ S1, ktéra jest zadawana
zewnetrznym sygnatem analogowym.
Ustaw stan wejscia DI3 (SPDO0) na ON i DI4 (SPD1) na OFF. Wybrates$ predkosé S2, czyli 3000obr/min.
Ustaw stan wejscia DI3 (SPDO0) na OFF i DI4 (SPD1) na ON. Wybrates$ predkos¢ S3, czyli 1000br/min.
Ustaw stan wejscia DI3 (SPDO0) na ON i DI4 (SPD1) na ON. Wybrates$ predkos¢ S4, czyli -30000br/min.
W powyzszy spos6b mozesz testowac prace serwonapedu przy réznych predkosciach, zmieniajac wartosci w
rejestrach P1-09, P1-10, P1-11.
Aby zatrzymac¢ serwonaped, wytgcz sygnat na wejsciu DI1 (Servo ON).

N

o0k w

~

Parametry serwonapedu mozna obserwowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w rozdziale ,Odczyt informacji diagnostycznych”.
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Najprostszy tryb pracy — ruchy na 8 zaprogramowanyc
pozycji, jako przyktad nap edu dozownika lub
pozycjonowania detalu na state pozycje

Czynno $ci, jakie nale zy wykona €, aby uruchomi ¢ serwonap ed do pracy w tym trybie

PODEACZ OBWODY KRANCOWEK
| EMERGENCY STOP LUB
ZDEAKTYWU.) TE WEJSCIA

.

{ SKONFIGURU.J TRYB Pr
{

REALIZACJE RUCHOWY NA POZYCJE
ZAPISANE W PAMIECI WZMACHIACZA) )

.

{ ZAPROGRAMU. POZYCJE
|

PREDKOSCI DLA POSZCEGOLNYCH
RUCHOWY

!

{ SKONFIGURUJ TRYB STEROWANIA

ABSOLUTNYANKREMENTALNY

'

ZAL A CZ SERWONAPED
(SERVO ON)

WYBIERZ NHUMER POZYCJI

'

WYDAJ POLECENIE WYKONANIA
RUCHU HAWYBRANA POZYCJE

Opis czynno $ci
W tym trybie mozliwe jest:
. programowanie 8 pozycji poprzez zadanie ich (wpisanie do wzmacniacza) w formie wartosci liczbowych,
. programowanie 8 pozycji w trybie uczenia (position learning),
. programowanie predkosci dla 8 ruchéw,
. wyzwalanie ruchéw na poszczegodlne pozycje.

Ruchy za zapisane wewngtrz wzmacniacza pozycje realizowane sg w trybie Position Control Mode (Pr).
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Schemat podigczen sygnatéw do wzmacniacza w trybie Pr:

3.6.2 Position (Pr) Control Modes

Servo Drive Regenerative
R MEGE' MG Res|star
A0 2301230V _& T h — o)
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o ey
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T ;] ’7
DC24V -
I - (ERR it

e A 3|
. 1 [
COM+ |11 14,18] +5W
COM- |45 47 48 13, 15|/GND
SON 4 — DI L
CTRG (& o— DI2 10

POS0 -5 v— DI3 34
POST [ &— DI4 8
ARST -9 o— DI 33

16 MOM1
12,13.19|GND
15 MONZ —

CWL [~2Le—{ D6 32 &)
COWL a0 o7 <N |
EMGS 5. Dig |30 21 |04 Aphase pulse
2z [1op f——» P .
15K 25 |08 [ * PG Dividing
e 1—{_\ Do+ |7 23 108 |——» BPNASE pulse Ratio Output
r ElH DO1- |6 50 |0Z ] *
16K = N Z phase pulse
o o oos T4 f—
— .
1 &K 48
sav | * = o DO+ |3 Z phase open collector
v | Yowg — _[2° 13 |GND
— * {IH D03 |2
1,58~
tiege| L 0O+ [1 RS422T-
'—t]}:— DO4- | 26 | R5422T+
— K pDos+ |28 L, RE427R- & RE?37_RH |
DOE- | 27 b R5422ZR+
R3232_TX I~
R5232_GND

W przypadku zadawania sygnatow sterujacych z zewnatrz, nalezy postugiwac sig nastepujgcymi zaciskami:
. Servo ON (SON), zacisk nr 9,

. Wyzwalanie ruchu (CTRG), zacisk nr 10,

. Sygnat kodowania numeru pozycji (POSO0), zacisk nr 34,

. Sygnat kodowania numeru pozycji (POS1), zacisk nr 8,

. Sygnat kodowania numeru pozycji (POS2), zacisk nr 33.

Schemat wewnetrzny wej$¢ dwustanowych:

Podiaczenie wejscia dwustanowego Podlaczenie wejscia dwustanowego
z uzyciem wewnetrznego zasilacza z uzyciem zewngtrznego zasilacza
wzmacniacz wzmachiacz
nie podta
VDD-COM+ 0G24y
VDD-COM- VDD)@_
R:
com+ 11 4 7KQ
COM+ —
DC24V J:
200mA T
SON
smA  SQN_ Min. 40—: 9
4. b :
com. coMm
Vees £1.0V
lceo S 100uA

Aby uruchomi¢ ruch osi na zaprogramowang pozycje, nalezy:

- poda¢ sygnat Servo On,

- na wejsciach POS0, POS1, POS2 ustawi¢ binarnie numer pozyciji,

- zmieni¢ stan wejscia CTRG z 0 na 1 (realizacja ruchu rozpoczyna sie¢ w momencie wykrycia zbocza narastajgcego na tym
wejsciu).
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Kodowanie numeru pozyciji

Numer pozycji POSO POS1 POS2
1 OFF OFF OFF
2 OFF OFF ON
3 OFF ON OFF
4 OFF ON ON
5 ON OFF OFF
6 ON OFF ON
7 ON ON OFF
8 ON ON ON

Spis czynnosci przygotowawczych do pracy w niniejszym trybie:
- ustawi¢ prace wzmacniacza w trybie Pr (wpisa¢ do P1-01 warto$¢ 1 i ponownie zatgczy¢ zasilanie wzmacniacza),
- przekonfigurowaé wejscia DI1...DI8 na wejscia takiego typu, jakie sg uzywane w trybie Pr.

Przed wykonaniem ruchu na pozycje, nalezy speti¢ warunki zezwalajgce na ruch osi (sygnaty Emergency-Stop, High Limit,
Low Limit, Servo On) lub dezaktywowac te sygnaly na czas testowania ruchow na pozycje.

Ustawienie trybu pracy i rodzaju sprz  ezenia zwrotnego

Parametr Warto $¢, jaka Opis
nalezy wpisa €
P1-01 1 (oznacza tryb Pr) Konfiguracja trybu pracy i kierunku obracania sie serwonapedu. Ruchy na osiem

zaprogramowanych pozyciji to tryb Pr; aby go skonfigurowaé nalezy do rejestru P1-01
wpisa¢ warto$¢ 1 i ponownie zatgczyé zasilanie wzmacniacza.

A, B: ustawienie trybu pracy (na dwoch cyfrach)
C: definicja kierunku obracania sie watu silnika

D:
D=1 oznacza, przy zmianie trybu sterowania na inny, ustawienie parametrow od
P2-10 do P2-22 na domysine wartosci, dedykowane do trybu, na jaki nastepuje
zmiana (parametry te definiujg rodzaj wejs¢ dwustanowych DI i wyjs¢
dwustanowych DO)
D=0 spowoduje zachowanie dotychczasowych definicji dla wejs¢ i wyj$¢
Definicja trybu pracy
Pt Pr S T Sz Tz
00 A
01 A
02 A
Definicja kierunku
03 A % T
05 A D
A % | A a p:zodu <@;} <@’)
07 A A cw
—>»B
c 08 A A
D 09 A A Do tylu ’) ‘)
L »nieuzywane | Y A A cw cow

Pt: Position control mode (sterowanie zewnetrznymi impulsami)

Pr: Position control mode (ruchy na pozycje zapamigtane we wzmacniaczu)

S: Speed control mode (sterowanie predkoscia, sygnatem zewnetrznym/wewnetrznym)
T: Torque control mode (sterowanie momentem sity, sygnatem
zewnetrznym/wewnetrznym)

Sz: Zero speed (sterowanie predkoscig, sygnatem wewnetrznym)

Tz: Zero torque speed (sterowanie momentem sity, sygnatem wewnetrznym)
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Konfigurowanie wej $¢ DI1-DI8

Parametr Przyktadowa Opis
warto $¢, jaka
nalezy wpisa €

P2-10 101 Konfigurowanie DI1

Np. Wpisanie wartosci 101 oznacza skonfigurowanie wejscia jako SON
(Servo ON). Za pomoca tego wejscia bedzie mozna zalgczy¢ serwonaped.

pP2-11 108 Konfigurowanie DI2

Np. Wpisanie wartosci 108 oznacza skonfigurowanie wejscia jako CTRG
(TRIGGER). To wejscie bedzie stuzyto do wyzwalania ruchu na zadang

pozycje.

pP2-12 111 Konfigurowanie DI3

Np. Wpisanie wartosci 111 oznacza skonfigurowanie wejscia jako POS0
(pierwszy bit wyboru pozyciji).

P2-13 112 Konfigurowanie D14

Np. Wpisanie wartosci 112 oznacza skonfigurowanie wejscia jako POS1
(drugi bit wyboru pozycji).

P2-14 113 Konfigurowanie DI5

Np. Wpisanie wartosci 113 oznacza skonfigurowanie wejscia jako POS2
(trzeci bit wyboru pozyciji).

Trzy bity wyboru pozycji dajg 8 kombinacji; dzieki nim mozna zaprogramowaé¢ maksymalnie 8 r6znych pozycji dla serwonapedu.

PROGRAMOWANIE PARAMETROW RUCHOW ZA POMOC A KOMPUTERA LUB KLAWIATURY

Programowanie pozycji poprzez zadanie wartosci liczbowych (za pomocg komputera lub wbudowanej klawiatury)

Parametr Przyktadowa warto $¢, jaka Opis
nalezy wpisa €
P1-15 10 (tzn. 10 obrotéw) llo$¢ obrotéw dla pozycji 1
P1-16 5000 (tzn. 0,5 obrotu) llo$¢ impulséw dla pozycji 1
P1-17 5 (tzn. 5 obrotéw) llo$¢ obrotéw dla pozyciji 2
P1-18 7500 (tzn. 0,75 obrotu) llo$¢ impulséw dla pozyciji 2
P1-19 -20 (tzn. 20 obrotéw w llo$¢ obrotéw dla pozycji 3
kierunku przeciwnym)
P1-20 -1000 (tzn. 0,1 obrotu) llo$¢ impulséw dla pozycji 3
P1-21 itd. llo$¢ obrotéw dla pozycji 4
P1-22 llo$¢ impulséw dla pozycji 4
P1-23 llo$¢ obrotéw dla pozycji 5
P1-24 llo$¢ impulséw dla pozycji 5
P1-25 llos¢ obrotéw dla pozycji 6
P1-26 llo$¢ impulséw dla pozycji 6
P1-27 llos¢ obrotéw dla pozycji 7
P1-28 llo$¢ impulséw dla pozyciji 7
P1-29 llos¢ obrotéw dla pozycji 8
P1-30 llo$¢ impulséw dla pozycji 8

Pozycja wyznaczona jest przez sume ilosci petnych obrotéw i niepetnego obrotu — o zadang ilo$¢ impulséw enkodera. Petny
obrét odpowiada 10 000 impulséw.

Podanie wartosci ujemnej oznacza ruch w kierunku przeciwnym. Wartosci ujemne sg sygnalizowane na wyswietlaczu przez
wys$wietlenie kropek po kazdej cyfrze. Aby wprowadzi¢ wartos¢ ujemng, nalezy w trakcie edycji wartosci wciska¢ wielokrotnie
przycisk SHIFT, do momentu az zostang wyswietlone kropki.
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Zadawanie predkosci dla poszczeg6lnych ruchéw

Parametr Przyktadowa warto $¢, Opis
jaka nalezy wpisa €
P2 - 36 300 (obr/min) Predkos¢ dla ruchu na pozycje 1

Warto$¢ domysina: 1000

Parametr ten uzywany jest w trybie Pr

Jednostka: obr/min

Zakres: 1 — 5000

Uwaga: jezeli wartosci rejestréw od P2-36 do P2-43 bedg wieksze
niz 3000 obr/min, to nalezy usunaé ograniczenie dla predkosci
maksymalnej (tzn. ustaw parametr P1-55, Maximum Speed Limit
na warto$¢é maksymalng).

P2 - 37 100 (obr/min) Predkos¢ dla ruchu na pozycje 2
P2 -38 1000 (obr/min) Predkos¢ dla ruchu na pozycje 3
P2 -39 itp. Predkos¢ dla ruchu na pozycje 4
P2 - 40 Predkos¢ dla ruchu na pozycje 5
P2 -41 Predkos¢ dla ruchu na pozycje 6
P2 - 42 Predkos¢ dla ruchu na pozycje 7
P2 —43 Predkos$¢ dla ruchu na pozycje 8

W przypadku zadawania predkosci, wprowadza sie jedynie wartosci dodatnie.

Zalgczenie serwonapedu

Parametr Warto $¢, jaka Opis
nalezy wpisa €
P2 -51 0 (w takim Definicja sposobu zatgczenia serwonapedu
przypadku, aby
zalgczy¢ Wartos¢ domysina: 0
serwonaped, nalezy Parametr ten uzywany jest we wszystkich trybach
aktywowac wejscie Jednostka: brak
DI1) Zakres: 0 —1
Settings:

0: serwonaped (SON) jest zatgczany poprzez sygnat z wejscia dwustanowego

1: serwonaped (SON) jest zatgczany wraz z podaniem napigecia zasilajgcego do
wzmachiacza (bez udziatu sygnatu zewnetrznego)

PROGRAMOWANIE POZYCJI POPRZEZ “UCZENIE” SERWONAP EDU
Taki tryb programowania pozycji polega na wykonaniu ruchu serwisowego Jog, najechaniu na zgdang pozycje i zapamietaniu
je.

Pozycje programuje sie wykorzystujgc polecenie Jog (szczegdtowy opis zamieszczony jest w dokumentacji GFK-2480, na str.
4-10). Podobnie, jak poprzednio, nalezy speti¢ warunki zezwalajgce na ruch osi, tzn. sygnaly Emergency-Stop, High Limit, Low
Limit, Servo On lub dezaktywowac¢ te sygnaty na czas programowania pozycji. Przed wejsciem w programowanie za pomocg
polecen JOG nalezy aktywowac tryb uczenia pozycji poprzez wpisanie do rejestru P2-30 wartosci 4. Nastepnie wchodzimy w
tryb JOG, wybieramy predkos$¢ ruchéw serwisowych i ustawiamy o$ w pozycji 1, a nastepnie zatwierdzamy wcisnieciem
przycisku SET. Teraz ustawiamy 0$ w pozycji 2 i wciskamy SET i tak postepujemy dla kolejnych programowanych pozycji.
Parametr P2-30 zostanie automatycznie wyzerowany przy restarcie zasilania wzmacniacza, czyli nastgpi wtedy wyjscie z trybu
programowania pozycji.

Parametr Warto $¢, jaka nalezy Opis
wpisa €
P2-30 4 Konfigurowanie wejscia w tryb uczenia pozycji position learning nastepuje po
wpisaniu wartosci 4.
P4-05 np. 100 (obr/min) Definicja predkosci, z jaka beda sie odbywaty ruchy JOG, podczas
programowania predkosci
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Bezposrednio po powyzszych operacjach mozna wyzwoli¢ ruch osi za pomocg przyciskéw géra/dét. Na poczatku zostanie
wyswietlony komunikat JOGo1, oznaczajgcy programowanie pozycji 1. Po osiggnieciu zgdanej pozycji, wciskamy przycisk SET
i pozycja ta zostaje zapamietana. Na wyswietlaczu pojawia sie napis JOG02, oznaczajgcy programowanie pozycji 2, itd. W ten
sposéb programuje sie kolejne pozycje.

Algorytm programowania pozycji poprzez ,uczenie”:

L .
v
Talnl
"y
l 1]
I u =]
L] — BRG] — ERERE

WYBOR TRYBU PRACY: INKREMENTALNYABSOLUTNY

Serwonaped moze realizowac ruch na pozycje w trybie absolutnym lub inkrementalnym:

. absolutny — pozycja, na jaka odbedzie sige ruch, zadawana jest jako wartos$¢ bezwzgledna, tzn. podawana jest wzgledem
pozycji bazowej.

. inkrementalny - pozycja, na jakg odbedzie sie ruch, zadawana jest jako wartos¢ wzgledna, tzn. podawana jest wzgledem
biezacej pozyciji.

Domysinym trybem pracy jest tryb absolutny. Mozna go zmieni¢ przy pomocy parametru P1-33.

Parametr Warto $¢, jaka nalezy Opis
wpisa €

P1-33 Olub1 0 oznacza tryb absolutny
1 oznacza tryb inkrementalny

Przyktadowe zastosowanie serwonap edu w nhiniejszym trybie pracy

Po skonfigurowaniu ruchéw typu inkrementalnego, serwonaped moze wykonywa¢ ruch za kazdym razem w jednym kierunku,
zwiekszajgc swojg pozycje o okreslong odlegto$¢, odpowiadajgcy ilosci dozowanej substancji (przez jej wyciskanie). Ogétem
mozliwos¢ skonfigurowania o$miu pozycji inkrementalnych, daje w tym przypadku mozliwos¢ dozowania o$miu réznych ilosci
substanciji.

Przyktadem zastosowania tego trybu w ruchu absolutnym jest pozycjonowanie detalu do cigcia. W tym przypadku zachodzi
mozliwos$¢ zdefiniowania ruchéw na osiem réznych pozycji.

W kazdym z tych przypadkéw, pozycjonowanie realizowane jest przez wzmacniacz i nie jest wymagane stosowanie
zaawansowanego urzadzenia zewnetrznego do pozycjonowania 0si, Co czyni niniejsze rozwigzanie atrakcyjnym cenowo.

Parametry serwonapedu mozna obserwowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w rozdziale ,Odczyt informacji diagnostycznych”.
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Sterowanie odci agiem napr ezacza rozwijanego materiatu,
jako przykitad sterowania serwonap edem poprzez
zadawanie pr edko sci

Czynno $ci, jakie nale zy wykona €, aby uruchomi ¢ serwonap ed do pracy w tym trybie

PODLACZ OBWODY KRANCOWEK
| EMERGENCY STOP LUB
ZDEAKTYWUJ TE WEJSCIA

v

SKONFIGURUJ TRYB S
(STEROWANIE PREDKO $CIA)

v

PODLACZ SYGNAL STERUJACY +/10v L

.

SKONFIGURUJ WEJSCIA
DO PRACY W TRYBIE S

v

ZALACZ SERWONAPED

(SERVO ON)

Opis czynno sci
W tym trybie mozna sterowaé pracg serwonapedu zadajgc predkosc. Do sterowania predkoscig mozna wykorzystac tryb S
(Speed Control Mode) lub S-T (Speed -Torque Control Mode).

Aby skonfigurowac¢ tryb S, do rejestru P1-01 nalezy wpisa¢ warto$¢ 1102.
Aby skonfigurowac¢ tryb S-T, do rejestru P1-01 nalezy wpisa¢ wartos¢ 1110.

Ustawienie trybu pracy i rodzaju sprz

ezenia zwrotnego

Parametr Warto $¢, jaka Opis
nalezy wpisa €
P1-01 1102 (oznacza tryb | Konfiguracja trybu pracy i kierunku obracania sie serwonapedu. Sterowanie predkoscig

S)

to tryb S; aby go skonfigurowa¢ nalezy do rejestru P1-01 wpisa¢ wartos¢ 1102 i
ponownie zatgczy¢ zasilanie wzmacniacza.

A, B: ustawienie trybu pracy (na dwdch cyfrach)

C: definicja kierunku obracania sie watu silnika

D:
C=1 oznacza, przy zmianie trybu sterowania na inny, ustawienie parametréw od
P2-10 do P2-22 na domysIne wartosci, dedykowane do trybu, na jaki nastepuje
zmiana (parametry te definiujg rodzaj wejs¢ dwustanowych DI i wyj$¢
dwustanowych DO)

C=0 spowoduje zachowanie dotychczasowych definicji dla wej$¢ i wyjs¢
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1N
'

"

—>»B

-—»D
L » nie uzywane

zewnetrznym/wewnetrznym)

Definicja trybu pracy

Pt Pr s T Sz Tz
00 A
01 A
02 A
Definicja kierunku
03 A
0 1
04 A
05 A Do
06 A A przodu ‘) /)
07 | A A cow cw
08 A A
09 A A Do tylu ”) ‘)
10 A A cwW ccw

Pt: Position control mode (sterowanie zewnetrznymi impulsami)

Pr: Position control mode (ruchy na pozycje zapamigtane we wzmacniaczu)

S: Speed control mode (sterowanie predkoscia, sygnatem zewnegtrznym/wewnetrznym)
T: Torque control mode (sterowanie momentem sity, sygnatem

Sz: Zero speed (sterowanie predkoscig, sygnatem wewnetrznym)
Tz: Zero torque speed (sterowanie momentem sity, sygnatem wewnetrznym)

Zalaczenie serwonap edu

Parametr

Warto $¢, jakag nalezy wpisa ¢

Opis

P2 -51

0, jezeli serwonaped bedzie zatgczany
zewnetrznym sygnatem dwustanowym
Servo ON;

1, jezeli serwonaped ma zalgczy¢ sie
(Servo ON) zaraz po wigczeniu

zasilania. Wartosci:

Parametr ten definiuje sposob zatgczenia serwonapedu.

Wartos¢ domysina: 0
Dotyczy wszystkich trybdw sterowania
Dopuszczalny zakres wartosci: 0 — 1

0: Servo ON (SON) jest aktywowany wejsciowym sygnatem
dwustanowym

1: Servo ON (SON) jest aktywowany nie sygnatem dwustanowym,
lecz niezwtocznie po zatgczeniu zasilania wzmachniacza

Schemat podt aczen

Sterowanie predkoscia (S)
MCCcB e ServoDrive ::22;:::8“\'2
AC 2200230V C:} . |_Cﬁ} !

Single-phase 5
or Three-phase _ -~
S0E0HEZ -

Lo +—~—0s D']\
Lo ——0T C:]:
L—au Lred —
L2

| f—

ack| Matar
W\.lf-‘"ser Encoder
FG =1
CH2 1 Twisted-pair or
L3 Al twisted-shield
4 A cable
s JT
a B\ -
10 £ .
VDD 2 iz §sa
14,16 +6v
— coms o
COM-
i1
D2 CH1
o3 16 MON |- -’é)r‘_Ju
b4 12,13.19|GND 108
pig 15 MONZ -,-uﬁ‘-“(_;_r'( J
(A
D6 t
o7 ont
[k} _r‘i: 2 ::; J :Anhasepulsa
25 o
15K - E:“ yil e e I: B phase pulse :g‘[;:}'s";gt
e v —f'?:so oz —I‘—-Zh |
1.6 = 16 24 |10z | TPhASERUISE
T —/_— oo2+ |5 ::
+"l‘5’ zg? ; - —%_ :g Z phase open collecton
2av | Yamal + s« i e
= = fEHpos. [2 L mme
: L CN3 |6 |R5422T-
26 [~ |5 |RS422T+
2y |4 [rsa22r- a Rs2sz_rxf—{ i}
27 |+ 3 |RS422R+ ——
2 |[RS232_TX
1|RS232_GND
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Predkos¢ zadawana jest za pomocg sygnatu +/-10V. Sygnat sterujgcy predkoscia nalezy doprowadzi¢ na zaciski 42 (V_REF) i

13 (GND). Opis sygnatéw przytaczeniowych znajduje sie na poczatku niniejszej dokumentacji, w rozdziale ,Gniazdo
przytaczeniowe CN1 dla sygnatow wejsé/wyjsc”.

Konfigurowanie wej $¢ DI1-DI8

Aby byto mozliwe korzystanie z wejs¢ dwustanowych w tym trybie, nalezy je odpowiednio skonfigurowac.

Parametr Przyktadowa warto $¢, Opis
jaka nalezy wpisa €

P2-10 101 Konfigurowanie DI1. Wpisanie wartosci 101 oznacza skonfigurowanie tego
wejscia jako SON (Servo ON)

pP2-11 109 Konfigurowanie DI2. Wpisanie wartosci 109 oznacza skonfigurowanie tego
wejscia jako TRQLM (aktywacja limitu momentu sity, skonfigurowanego we
wzmachiaczu)

pP2-12 114 Konfigurowanie DI3. Wpisanie wartosci 114 oznacza skonfigurowanie tego
wejscia jako SPDO (sygnat wyboru predkosci, bit 0)

P2-13 115 Konfigurowanie DI4. Wpisanie wartosci 115 oznacza skonfigurowanie tego
wejscia jako SPD1 (sygnat wyboru predkosci, bit 1). Od tego momentu,
zadawanie predkosci bedzie wygladato w nastepujacy sposéb:

Nr Stan sygnatow Zrédto komendy Zakres
komendy doprowadzonych do warto $ci
ztgcza CN1
SPD1 SPDO

S1 OFF OFF Zewnetrzny sygnat +/-10V
analogowy, pomiedzy
zaciskami V-REF i GND

S2 OFF ON Wewnetrzny parametr P1- 0 - 5000
09 obr/min

S3 ON OFF Wewnetrzny parametr P1- 0 - 5000
10 obr/min

S4 ON ON Wewnetrzny parametr P1- 0 - 5000
11 obr/min

P2-14 102 Konfigurowanie DI5. Wpisanie wartosci 102 oznacza skonfigurowanie tego
wejscia jako ARST (Reset, wejscie do kasowania alarmow).

pP2-15 0 Konfigurowanie DI6. Wpisanie wartosci 0 oznacza wytgczenie tego wyjscia.

P2-16 0 Konfigurowanie DI7. Wpisanie wartosci 0 oznacza wylgczenie tego wyjscia.

pP2-17 0 Konfigurowanie DI8. Wpisanie wartosci 0 oznacza wylgczenie tego wyjscia.

Inne funkcje, jakie mozna przypisywaé¢ wejsciom, opisane sg w dokumentacji GFK-2480, na stronie 7-92.

Zadawanie limitu pr edko $ci

Parametr Przyktadowa warto $¢, Opis
jakg mozna wpisa €
P1-55 1500 Ograniczenie predkosci silnika do 1500 obr/min

Parametry serwonapedu mozna obserwowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w rozdziale ,Odczyt informacji diagnostycznych”.
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Sterowanie mechanizmem wciskania korkéw na butelki,
jako przykitad sterowania serwonap edem poprzez
zadawanie momentu sity lub jednocze snie pr edko sci i
momentu sity za pomoc g sygnatow analogowych

Czynno $ci, jakie nale zy wykona ¢, aby uruchomi ¢ serwonap ed do pracy w tym trybie

PODLACZ OBWODY KRANCOWEK
| EMERGENCY STOP LUB
ZDEAKTYWUJ TE WEJSCIA

v

SKONFIGURUJ TRYB T
(STEROWANIE PREDKOSCIA)

v

PODLACZ SYGNAL STERUJACY
LUB SYGNALY STERUJACE +'10v

.

SKONFIGURUJ WEJSCIA
DO PRACY WTRYBIET

v

ZALACZ SERWONAPED
(SERVO ON)

Opis czynno sci

W tym trybie pracg serwonapedu mozna sterowac zadajac:
. moment sity,
. predkos¢ i moment sity.

Do sterowania momentem sity mozna wykorzystac tryb S-T. Aby skonfigurowaé tryb S-T, do rejestru P1-01 nalezy wpisa¢
wartosé 1110.

Ustawienie trybu pracy i rodzaju sprz  ezenia zwrotnego

Parametr | Przykladowa warto $¢€, jaka Opis
nalezy wpisa €

P1-01 | 1102 Konfiguracja trybu pracy i kierunku obracania sie serwonapedu. Sterowanie
oznacza skonfigurowanie predkoscia to tryb S; aby go skonfigurowa¢ nalezy do rejestru P1-01 wpisa¢
trybu S. wartos¢ 1102 i ponownie zatgczy¢ zasilanie wzmacniacza.
1110 A, B: ustawienie trybu pracy (na dwdch cyfrach)
oznacza skonfigurowanie C: definicja kierunku obracania sie watu silnika
trybu S-T. D:

D=1 oznacza, przy zmianie trybu sterowania na inny, ustawienie
parametréow od P2-10 do P2-22 na domysIne wartosci, dedykowane
do trybu, na jaki nastepuje zmiana (parametry te definiujg rodzaj wejs¢
dwustanowych DI i wyjs¢ dwustanowych DO)

D=0 spowoduje zachowanie dotychczasowych definicji dla wejsc¢ i
wyjsc
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Definicja trybu pracy
Pt [Pr| s [T ][sz]|Tz

00 A
01 A

02 A
03 A

05 A
\—DA 06 A A
—>»B

07 A A

08 A | A

———»C
D 09 A A
nie uzywane 10 A A

Definicja kierunku

1

peodu <@‘) <@’)

ccw

Do tylu <@f) <@‘)

cwW CCW

Pt: Position control mode (sterowanie zewnetrznymi impulsami)

Pr: Position control mode (ruchy na pozycje zapamigtane we wzmacniaczu)
S: Speed control mode (sterowanie predkoscia, sygnatem
zewnetrznym/wewnetrznym)

T: Torque control mode (sterowanie momentem sity, sygnatem
zewnetrznym/wewnetrznym)

Sz: Zero speed (sterowanie predkoscia, sygnatem wewnetrznym)

Tz: Zero torque speed (sterowanie momentem sity, sygnatem
wewnetrznym)

Predkos¢ i moment sity zadawane sg w tych trybach za pomocg sygnatoéw +/-10V. Sygnat sterujacy predkoscig nalezy
doprowadzi¢ na zaciski 42 (V_REF) i 13 (GND), a sygnat sterujgcy momentem sity nalezy doprowadzi¢ na zaciski 18 (T_REF) i
13 (GND). Opis sygnatéw przytaczeniowych znajduje sie na poczatku niniejszej dokumentacji, w rozdziale ,Gniazdo
przytaczeniowe CN1 dla sygnatow wejsé/wyjsc”.

Zatgczenie serwonap edu

Parametr Warto $¢, jakg nalezy wpisa € Opis

P2 -51 0, jezeli serwonaped bedzie Parametr ten definiuje sposéb zatgczenia serwonapedu.
zalgczany zewnetrznym sygnatem
dwustanowym Servo ON; Wartos¢ domysina: 0

Dotyczy wszystkich trybéw sterowania
1, jezeli serwonaped ma zalgczyc¢ sie | Dopuszczalny zakres wartosci: 0 — 1
(Servo ON) zaraz po wigczeniu
zasilania. Wartosci:

0: Servo ON (SON) jest aktywowany wejsciowym sygnatem
dwustanowym

1: Servo ON (SON) jest aktywowany nie sygnatem dwustanowym,
lecz niezwitocznie po zalgczeniu zasilania wzmacniacza
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Schemat podt aczen

3.6.4 Torque Control Mode s
Mess o Seeor - gopmiee
] y— —0R z

L {—0s
—G T ot 0T
———oL1
o2

AC 2201230V
Single-phase
of Three-phase
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Przyktadowa konfiguracja wej $¢ DI1-DI8
Wejscia dwustanowe muszg zosta¢ odpowiednio skonfigurowane do pracy w tym trybie.

Parametr Przyktadowa Opis
warto $¢, jakg nalezy
wpisa €
P2-10 101 Konfigurowanie DI1. Wpisanie wartosci 101 oznacza skonfigurowanie wejscia tego
jako SON (Servo ON)
P2-11 0 Konfigurowanie DI2. Wpisanie wartosci 0 oznacza wytgczenie tego wejscia.
pP2-12 114 Konfigurowanie DI3. Wpisanie wartosci 114 oznacza skonfigurowanie tego wejscia

jako SPDO (sygnat wyboru predkosci, bit 0)

P2-13 115 Konfigurowanie DI4. Wpisanie wartosci 115 oznacza skonfigurowanie tego wejscia
jako SPD1 (sygnat wyboru predkosci, bit 1). Od tego momentu, zadawanie predkosci
bedzie wygladato w nastepujgcy sposéb:

Nr Stan sygnatow Zrodto komendy Zakres
komendy doprowadzonych do zt acza warto $ci
CN1
SPD1 SPDO
S1 OFF OFF Zewnetrzny sygnat analogowy, | +/-10V
pomigdzy zaciskami V-REF i
GND
S2 OFF ON Wewnetrzny parametr P1-09 0-5000
obr/min
S3 ON OFF Wewnetrzny parametr P1-10 0-5000
obr/min
S4 ON ON Wewnetrzny parametr P1-11 0-5000
obr/min
P2-14 116 Konfigurowanie DI5. Wpisanie wartosci 116 oznacza skonfigurowanie tego wejscia

jako TCMO (sygnat wyboru momentu sity, bit 0).

P2-15 117 Konfigurowanie DI6. Wpisanie wartosci 117 oznacza skonfigurowanie tego wejscia
jako TCM1 (sygnat wyboru momentu sity, bit 1). Od tego momentu, zadawanie
momentu sity bedzie wygladato w nastepujacy sposéb:
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Nr Stan sygnatow Zrodto komendy Zakres
komendy doprowadzonych do zt acza warto $ci
CN1
TCM1 TCMO
T1 OFF OFF Zewnetrzny sygnat analogowy, | +/-10V
pomiedzy zaciskami T-REF i
GND
T2 OFF ON Wewnetrzny parametr P1-12 0 - 300 %
T3 ON OFF Wewnetrzny parametr P1-13 0 - 300 %
T4 ON ON Wewnetrzny parametr P1-14 0-300 %
P2-16 119 Konfigurowanie DI7. Wpisanie wartosci 119 oznacza skonfigurowanie wejscia jako S-
T (sygnat wyboru rodzaju sterowania S-T):
OFF = Speed (sterowanie predkoscia)
ON = Torque (sterowanie momentem sity)
pP2-17 21 Konfigurowanie DI8. Wpisanie wartosci 21 oznacza skonfigurowanie tego wejscia
jako EMGS (sygnat z wytgcznika Emergency Stop):

Inne funkcje, jakie mozna przypisywaé¢ wejsciom, opisane sg w dokumentacji GFK-2480, na stronie 7-92.

Jezeli wykorzystywany jest tryb S-T, to za pomocg wejscia DI7 (Speed/Torque mode switching) mozna wybraé czy chcemy
zadawa¢ predkosc¢, czy moment sity. Wejscie to oznaczane jest tez jako bit S-T. Gdy ma on stan 0, realizowane jest sterowanie
predkoscia, gdy ma stan 1, to realizowane jest sterowanie momentem sity. DomyslInie, w danym momencie mozna sterowac¢
predkoscig lub momentem sity. Mozna natomiast w trybie sterowania momentem sity ogranicza¢ predkos¢ parametrem P1-55
(Speed Limit).

Zadawanie limitu pr edko $ci

Parametr Przyktadowa warto $¢€, Opis
jaka mozna wpisa €
P1-55 1500 Ograniczenie predkosci silnika do 1500 obr/min

Jednoczesne sterowanie pr edko $cig i momentem sity
Jezeli zamierzamy jednoczes$nie zadawac¢ i predkosé i moment sity, to nalezy zatgczy¢ bit S-T, ale przed zatgczeniem osi (tzn.
w stanie Servo Disabled) nalezy wpisa¢ do rejestru P1-02 wartos¢ 2.

Zezwolenie na jednoczesne sterowanie pr  edko $cig i momentem sity

Parametr Przyktadowa warto $¢, Opis
jaka mozna wpisa ¢
P1-02 2 Warto$¢ 2 oznacza zezwolenie na jednoczesne sterowanie poprzez

zadawanie predkosci i momentu sity.

Wejscie Sygnat, jaki nale zy Funkcja petniona przez wej $cie
doprowadzi € do
wejscia
DI7 ON Sygnat wyboru rodzaju sterowania (S-T):

OFF = Speed (sterowanie predkoscia)
ON = Torque (sterowanie momentem sity)

Uwaga: od tej chwili kierunkiem obracania watu steruje tylko wejscie analogowe do zadawania momentu sity. A wiec, jezeli
chcemy, zeby wat silnika obracat sie w jednym kierunku, nalezy poda¢ dodatnie napigcie na wejscie sterujgce momentem sity.
Jezeli chcemy, aby zmienit kierunek, to podajemy napiecie ujemne na to wejscie. Wielko$¢ napiecia jest proporcjonalna do
zadanego momentu sity. Wejscie do zadawania predkosci dziata jako bezwzgledne zadawanie predkosci dla danego momentu
sity (nie jest brana pod uwage polaryzacja sygnatu dla wejscia sterujgcego predkoscia, tylko warto$¢ bezwzgledna sygnatu).

Przyktadowe zastosowanie tego trybu:
. dokrecanie srub,
. wciskanie elementéw (np. korkéw, zatyczek),
. dociskanie formy z okreslong sit,

"

Parametry serwonapedu mozna obserwowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w rozdziale ,Odczyt informacji diagnostycznych”.
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Programowanie dowolnych sekwencji ruchéw, z
wykorzystaniem sterownika serii VersaMax Micro, jak 0
urzadzenia zarz gdzajgcego prac g serwonap edu w trybie
PULSE

Czynno $ci, jakie nale zy wykona ¢, aby uruchomi ¢ serwonap ed do pracy w tym trybie

PODLACZ OBWODY KRANCOWEK
| EMERGENCY STOP LUB
ZDEAKTYWUJ TE WEJSCIA

'

PODLACZ SYGNALY STERUJACE
~PULSE"” | ,DIRECTION"

'

SKONFIGURUJ TRYE Pt
(STEROWANIE IMPULSAMI
ZEWNETZRNYMI)

'

SKONFIGURUJ WEJSCIA
DO PRACY W TRYEIE Pt

'

JAKO ZRODLO SYGNALU
SKONFIGURUJ ,PULSE + DIRECTION” |

.

OPCJONALNIE SKONFIGURUJ
MNOZNIK PREDKOSCI | POZYCJI

.

ZALACZ SERWONAPED
(SERVO ON)

Jezeli do generowania impulséw PULSE + DIRECTION bedzie uzywany sterownik serii VersaMax Micro PUS, to jedng z
czynnosci uruchomieniowych bedzie takze napisanie programu sterujgcego na ten sterownik.

Opis czynno $ci

Ten tryb umozliwia swobodne programowanie sekwencji ruchéw, jakie majg by¢ realizowane przez serwonaped. Sekwencje
ruchéw programowane sg w kontrolujgcym prace serwonapedu sterowniku serii VersaMax Micro PLUS, z wyj$ciami
tranzystorowymi. Ten sposéb sterowania nadaje sie dobrze do aplikacji, w ktérych nie zachodzi potrzeba szybkich zmian
predkosci, lecz wymaga sie doktadnosci pozycjonowania i istnieje koniecznos¢ budowania ztozonego programu sterujgcego, o
zmiennych sekwencjach i parametrach ruchu.

W trybie PULSE serwonaped jest sterowany takimi samymi sygnatami, co silnik krokowy. Ten tryb sterowania, w potgczeniu ze
sterownikiem VersaMax Micro PLUS umozliwia:

. Zadawanie pozycji do osiggniecia,

. Zadawanie indywidualnych parametréw ruchu (predkos¢, przyspieszenie, opdznienie),
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. Realizacje kilku kolejnych ruchéw z zatrzymaniem pomiedzy nimi lub bez zatrzymania (maks. 4 ruchéw),

. Realizacje praktycznie dowolnej ilosci ruchéw z zatrzymaniem pomiedzy nimi, tworzenie dowolnych algorytméw
sterowania pojedynczg osig,

. Mozliwos¢ sterowania w uktadzie otwartym lub zamknietym (ze sprzezeniem zwrotnym — sygnatem z enkodera
wbudowanego w silniku, wprowadzonym na sterownik).

Sterowanie w tym trybie odbywa sie za pomocg impulséw PULSE oraz sygnatu DIRECTION. llo$¢ impulséw jest wprost
proporcjonalna do pozycji, jaka ma zostac¢ osiggnieta, a ich czestotliwos¢ do predkosci. Sygnat DIRECTION narzuca kierunek
obracania sie silnika. Do sterowania silnikiem mozna wykorzysta¢ sterownik serii VersaMax Micro PLUS (czyli jednostke 20-,
40- lub 64-punktowg tej serii), poniewaz sterownik ten dysponuje gotowymi programowymi blokami do obstugi serwonapedow.
Idea sterowania sygnatami PULSE + DIRECTION

sterownik VersaMax Micro PLUS wzmachiacz

PULSE
(szybkie impulsy, ktérych S
ilog¢ okresla pozycie, HH‘ AN
a czestotliwose okresla
predkosc ruchu)

DIRECTION
(sygnat definiujacy HH
kierunek obrotu osi)

Sygnat sterujacy - impulsy

Sygnat sterujacy - kierunek

{opcjonalnie)
Quickpanel View

Ogolny schemat podt aczen w trybie sterowania PULSE
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Zphase pulse

Przyktad schematu pot gczen

Jezeli uzywamy sterownika z wyjsciami pracujgcymi w logice DODATNIEJ (np. 1200UDDO064), to nalezy wykona¢ nastepujace
potaczenia w gniezdzie CN1:

Wzmacniacz VersaMotion Sterownik VersaMax Micro
Servo ON ~
(ENABLE) -
Forward o 5 b
Limit
Reverse s
e —o—o—1
Limit
Emergency
—o—0—4
Stop
COM-
SIGN- @ @ Masa grupy 1
PULSE- @ Masa grupy 2
=L 24VDC
COM+ @ * .I @ grupy 1
()
Zewnetrzny rezystor 1kQ
SIGN+ Wyijscie nr 5
Zewnetrzny rezystor 1kQ
PULSE+ - Wyiscie nr 1

Potaczenia wymagajg zainstalowania zewnetrznych rezystoréw 1kQ. Niezainstalowanie tych rezystoréw moze doprowadzi¢ do
uszkodzenia wej$¢ wzmachiacza.

Schemat wewnetrzny wejs¢ PULSE i SIGN:

46
Serwonapedy serii VersaMotion — Pierwsze kroki



wzmachiacz

24V
vDD[17 Maksymalna
czestotliwosc
impulsow:
37 SIGN 500kHz
(41 PULSE)
s iaiiatn) | e I uluduiuiuieininiateeir
R LI 1 :
g:’ L T ynap
b 750 N
! ! 1 ' 1
AR - T !
Coo@ [36/SIGN Tt
'\ (43 /PULSE)
s6%

W przypadku uzycia terminalu przytaczeniowego IC800VMTBCO005, nalezy korzysta¢ z nastepujgcych sygnatow:

Nr zacisku Nazwa sygnatu Uzyty symbol Oznaczenie
w gnie zdzie CN1 na schemacie na terminalu kolorem na
IC800VMTBCO005 terminalu
IC800VMTBCO005
37 SIGN- SING Bialy
41 PULSE- PULSE Bialy
36 SIGN+ /SIGN Czarny
43 PULSE+ /PULSE Czarny
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Przyktad konfiguracji parametrow we wzmacniaczu Ver saMotion do pracy w trybie PULSE

Opis parametréw do skonfigurowania:

Parametr

Warto $¢, jaka nalezy
wpisa €

Opis

P1-00

Parametr do wyboru typu zewnetrznego zrodta sterowania impulsami.

Warto$¢ 2 oznacza skonfigurowanie:

. trybu: Pulse + Direction,

. filtrowania 80kHz (filtrowanie moze by¢ tez wybrane na inng
czestotliwosc¢)

P1-01

Konfiguracja trybu pracy i kierunku obracania sie serwonapedu. Sterowanie
w trybie Pt (Position control mode, czyli sterowanie pozycjg za pomocg
sygnatéw zewnetrznych) konfigurujemy przez wpisanie warto$ci O i
ponowne zatgczenie zasilania wzmacniacza.

A, B: ustawienie trybu pracy (na dwoch cyfrach)

C: definicja kierunku obracania sie watu silnika

D:
D=1 oznacza, przy zmianie trybu sterowania na inny, ustawienie
parametrow od P2-10 do P2-22 na domysine wartosci, dedykowane
do trybu, na jaki nastepuje zmiana (parametry te definiujg rodzaj wejs¢
dwustanowych DI i wyjs¢ dwustanowych DO)

D=0 spowoduje zachowanie dotychczasowych definicji dla wejsc¢ i
wyjsc

Definicja trybu pracy
Pt Pr S T Sz | Tz

00 A
01 A

02 A
03 A

bl 05 A
06 A A
\_. A

—B
—»C
———D

nie uzywane
Definicja kierunku

1

peodu <@‘) <@’)

ccw

Do tylu <@f) <@‘)

cwW CCW

Pt: Position control mode (sterowanie zewnetrznymi impulsami)

Pr: Position control mode (ruchy na pozycje zapamigtane we wzmacniaczu)
S: Speed control mode (sterowanie predkoscia, sygnatem
zewnetrznym/wewnetrznym)

T: Torque control mode (sterowanie momentem sity, sygnatem
zewnetrznym/wewnetrznym)

Sz: Zero speed (sterowanie predkoscig, sygnatem wewnetrznym)

Tz: Zero torque speed (sterowanie momentem sity, sygnatem
wewnetrznym)

P1-44

100

Licznik wzmocnienia Electronic Gear Ratio (1st Numerator) (N).

P1-45

13

Mianownik wzmocnienia Electronic Gear Ratio (Denominator).

Wzmacniacz umozliwia realizacje funkcji wzmocnienia, tzw. Electronic Gear Ratio. Mechanizm ten polega na przemnozeniu
pozycji i predkosci przez wspotczynnik wzmocnienia, ktory definiowany jest w rejestrach P1-44 i P1-45 jako iloraz dwdch liczb.
Przyktadowo, konfigurujgc w tych rejestrach liczby 2 i 1, uzyskalibySmy w efekcie doktadnie dwa razy wigksze ruchy (tzn. na

dwa razy wieksze pozycje, z dwa razy wiekszymi predkosciami).

Funkcje wzmocnienia wykorzystamy do przeskalowania parametréw wzmacniacza w taki sposéb, aby przy maksymalnej
czestotliwosci generowanej przez sterownik Versamax Micro (65000Hz) uzyska¢ maksymalna predkos¢ silnika (np. 3000

obr/min. W tym celu, do tych rejestréow na lezy wpisa¢ wartosci 100 oraz 13. Wtedy maksymalna predko$c¢ obrotowa silnika dla
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impulséw o czestotliwosci 65000Hz wyniesie: 6,5 obr/s * 60 * 100 / 13 = 3000 obr/min (mnoznik 60 wynika z przeksztatcenia
sekund na minuty).

Wspétczynniki zalezg oczywiscie od zastosowanego silnika (tzn. jego maksymalnej predkosci obrotowej); nalezy je wiec
zmodyfikowa¢ dostosowujac do uzytego silnika.). Rozdzielczo$¢ enkodera wynosi 10000 impulséw na 1 obrét.

Zataczenie serwonap edu

Parametr Warto $¢, jakg nalezy wpisa € Opis

P2 -51 0, jezeli serwonaped bedzie Parametr ten definiuje sposéb zatgczenia serwonapedu.
zatgczany zewnetrznym sygnatem
dwustanowym Servo ON; Warto$¢ domysina: 0

Dotyczy wszystkich trybéw sterowania
1, jezeli serwonaped ma zalgczyc¢ sie | Dopuszczalny zakres wartosci: 0 — 1

(Servo ON) zaraz po wtaczeniu
zasilania. Wartosci:

0: Servo ON (SON) jest aktywowany wejsciowym sygnatem
dwustanowym

1: Servo ON (SON) jest aktywowany nie sygnatem dwustanowym,
lecz niezwitocznie po zalgczeniu zasilania wzmachiacza

Aby byto mozliwe wykonanie ruchéw, nalezy najpierw sprawdzié, czy w serwonapedzie nie ma zadnych alarméw (np. brak
sygnatow od odpowiednich krancowek). Jezeli wystepuja alarmy, nalezy je usung¢ przez poprawne poditgczenie sygnatow
zewnetrznych lub programowg dezaktywacje wejs¢.

Skonfigurowanie wejs¢ DI1, DI6, DI7, DI8

Parametr Warto $¢, Wejscie Funkcja Opis Numer zacisku w
jaka nalezy dwustanowe gnie zdzie
wpisa € przyt aczeniowym
CN1
P2-10 101 DIl SON Zataczenie serwonapedu (Servo 9
ON)
pP2-15 0 DI6 - Wartos¢ 0 ozhacza wytgczenie -
wyjscia
P2-16 0 DI7 - Wartos¢ 0 oznacza wytgczenie -
wyjscia
pP2-17 0 DI8 - Wartos¢ 0 oznacza wytgczenie -
wyjscia

Mozna réwniez skorzysta¢ z opcji wymuszania stanu wej$¢ dwustanowych Enable Control, w celu wymuszenia odpowiedniego
stanu wejscia mimo niepodtgczenia krancéwek.

Parametry serwonapedu mozna obserwowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w rozdziale ,Odczyt informacji diagnostycznych”.

Programowanie sterownika, wspotpracuj gcego z serwonap edem

W celu wygenerowania ciggu impulséw PULSE ze sterownika, wygodnie postuzy¢ sie gotowymi funkcjami programowymi,
dostepnymi w sterownikach serii VersaMax Micro PLUS:

-JOGGING (ruchy serwisowe),

-BLENDING (ruch na maksymalnie 4 pozycje, bez zatrzymywania osi),

-STOP (zatrzymanie ruchu, mimo nie osiggniecia zadanej pozycji)

-FIND HOME (znajdz punkt bazowy),

-GO HOME (idz do punktu bazowego).

Bloki funkcyjne MOTION, u zywane do programowania sterownika serii VersaMax Mi  cro PLUS:

Enable input — BLENDING | Enable output Enable input — HgEE — Enable output
Axis —{ A ADQ— Axis Direction output Axl5 —AX ADO — Axis Direction output
Execute —|EX DM— Done Execute —EX DM — Done
Mumber of Profiles —|NP ACH Active Acceleration —ACC A — Active
Axis Direction input —|ADI ER[— Erar Deceleration —mDEC ER[— Emar
Mation Parameters —MP EI~ ErrorID Go Home Velocity —GHY Elf— Ermor D
WR[T Waming WR[— Waming
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FIND
STOP i — —
Enasle input — arer L Enable auput Enable input HOME Enable output
Axis —AX ADO— Axis Direction output
Axis — AKX [nl}} Done
Execute —|Ex DN — Daone
Execute —EX AC Active
Motion Parameters — MP AC[— Active
Stop Mode —{5mM ER[— Errar
Final Home Yelocity — FHyv ER[— Emor
Deceleration —DEC Elf— Error D
Home Offset —|HO El[— EmariD
WR Warning
Axis Direction input —{ADI WR[ Warning

Przyktadowa konfiguracja sterownika

Aby sterownik mogt obstugiwaé programowe komendy MOTON, parametr Counter Type powinien zostac skonfigurowany jako
32-bitowe liczniki, np. 1 Type A/ 1 Type B.

HSC/PWIM/PTO Settings | Channel 1 | Charinel 2| Charinel 3| Chaninel 4|
Parameters Values

Lo Tone 1Typed /1 TypeB_32
Output Stop Mode: Mormal

Reference Address: #0423

Length: 24

Reference Address: 00433

Length: 24

Reference Address: FAl00m

Length: 15

Reference Address: ZAl0020

Length: g

Reference Address: FAR0002

Length: g

Reference Address: ZAR017

Length: 12

Nastepnie, odpowiednie liczniki powinny zosta¢ skonfigurowane do pracy w funkcji Motion Support. Status licznika powinien by¢
uaktywniony (Enabled). Opcjonalnie, mozna wprowadzi¢ skalowanie jednostek (User Units, Count).

HSCAPWM/PTO Settings  Channel 1 | Channel 2| Chaninel 3| Channel 4 |

Parameters Yalues

S Flenivy Mation Support
Counter Status: Enabled

User Units: 1

Count; 1

Przyktadowy program na sterownik

W przypadku, gdy sterowanie serwonapedu bedzie realizowat licznik pierwszy sterownika VersaMax Micro, nalezy najpierw
zezwoli¢ na kontrolowanie wyjs¢ przez ten licznik, co odbywa sie przez zalgczenie zmiennej %Q00505:

| Zezwole...

| . . . . | WOn0E0s

Najprostszg funkcjg programowa, za pomocg ktérej mozna szybko wykona¢ testowy ruch, jest funkcja ruchu serwisowego
JOGGING.

Funkcja wymaga przypisania instancji, bedgcej dwurejestrowym obszarem pamieci

Operand |Typ pami eci Obszar Opis
pami eci
2777 1-wymiarowa tablica R e stowo 1: stowo kontrolne

WORD, 2-elementowa e stowo 2: kod bteddu (Error ID)

Uwagi

. Nalezy uwaza¢, aby nie nadpisa¢ tego obszaru przez przypadek, w
przeciwnym przypadku, funkcja moze dziata¢ w btedny sposéb.
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Parametry wejsciowe funkcji
Operand |Typ pami eci Obszar Opis
pami eci
EN Sygnat dwustanowy e 0: funkcja nie realizuje ruchu, mimo aktywnych wej$é EF oraz EB.
Rejestry instancji sg aktualizowane, ale nie sg aktualizowane wyjscia
bloku funkcyjnego.
. 1: przygotowanie funkcji do jej uzycia.
AX Stata Numer osi (numer licznika HSC). Zakres dopuszczalnych wartosci: 1 - 4.
EF Sygnat dwustanowy Wykonaj ruch serwisowy do przodu. Wejscie reaguje na poziom sygnatu (a nie
na zbocze).
EB Sygnat dwustanowy \Wykonaj ruch serwisowy do tytu. Wejécie reaguje na poziom sygnatu (a nie na
zbocze).
ACC Zmienna rejestrowa lub |Al, AQ, R [|Wartos$¢ przyspieszenia przy rozpedzaniu.
stata typu DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
. Dla osi 1, 2, 3: od 10 do 1,000,000
. Dla osi 4: od 90 do 1,000,000
DEC Zmienna rejestrowa lub |Al, AQ, R |Wartos$¢ przyspieszenia przy hamowaniu.
stata typu DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
. Dla osi 1, 2, 3: od 10 do 1,000,000
. Dla osi 4: od 90 do 1,000,000
VEL Zmienna rejestrowa lub |Al, AQ, R |Predkos¢ ruchu
stata typu DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
. od 15 do 65 000. Suma predkosci dla wszystkich czterech kanatéw nie
moze przekroczy¢ wartosci 65 000.
Parametry wyjsciowe funkcji
Operand |Typ pami eci Obszar Opis
pami eci
ENO Sygnat dwustanowy Kopia sygnatu z wejscia EN.
ADO Zmienna bitowa Od %Q5 do [Wyjscie sterujgce kierunkiem ruchu serwonapedu (DIRECTION).
BOOL %Q24
. 0: ruch do przodu.
. 1: ruch do tytu.
AC Zmienna bitowa I, Q, M, G, T |Wyjscie swiadczace o aktywnosci bloku. Jest zerowane w przypadku, gdy:
BOOL
. Ruch MOTION zostat zatrzymany (na danym kanale)
*  Wyjscie ER przyjeto stan 1.
*  Wejscia EF oraz EB zostaly wyzerowane.
. Bit zezwolenia dla licznika HSC na danym kanale (channel enable)
zostat wyzerowany.
Bit przyjmuje wartos¢ 1, gdy ruch JOGGING jest w trakcie realizacji.
ER Zmienna bitowa I, Q, M, G, T |Wyjscie informujgce o wystgpieniu btedu przy realizacji instrukcji JOGGING. Jest
BOOL zerowane przy zboczu narastajgcym sygnatu na wejsciu EF oraz EB.
El Zmienna rejestrowa |Al, AQ, R \Wskazuje kod btedu lub ostrzezenia.
typu WORD
. Gdy wyjscie ER ma stan 1, to wyjscie El wskazuje kod btedu.
*  Gdy wyjscie WR ma stan 1, to wyjscie El wskazuje kod ostrzezenia.
WR Zmienna bitowa LQ,MG,T Wyjscie informujgce o wystapieniu ostrzezenia przy realizacji instrukcji
BOOL JOGGING. Jest zerowane przy zboczu narastajgcym sygnatu na wejsciu EF
oraz EB.
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_' '_
R T

‘Execute...
| TO000Z
Execute.__
| XI00003

*EO00T

RO001

—| ——{EF aC

— ———E B EE

JOG_ACC —ACC EI

JOG_DEC | DEC WE

JOG_VEL —{VEL

Przyktad uzycia funkcji JOGGING

" Enable ' [IhGEL.

' JOG_OE

O_

Joggig... ’

14X ADC
SERO0001

=EO00TS

Zasadniczg funkcjg, uzywang do programowania ruchéw MOTION w sterownikach serii VersaMax Micro PLUS jest blok
BLENDING. Umozliwia realizacje od 1 do czterech bezposrednio nastepujgcych po sobie ruchéw. Blok BLENDING ma tg
ceche, ze pomiedzy ruchami nie nastepuje zatrzymanie osi (predkos$¢ nie spada do wartosci 0). Ten sposob sterowania
0szczedza czas — nie zuzywamy go ha niepotrzebne zatrzymywanie osi. Przyktadem zastosowania tego bloku funkcyjnego jest
wiercenie, w ktdrym mozna okresli¢ inng predkosc¢ przy wchodzeniu wiertta w materiat, inng podczas wiercenia, a jeszcze inng

~ Q00005

HON000S

- JOG_A...

HTO0007

| JOG_Ex...

HTO000%

— JOG_Error...

E000Z1

I JOG_W...

T0000

przy wychodzenia wiertta z materiatu.

Zanim zostanie wywotany blok funkcyjny BLENDING, nalezy przygotowa¢ parametry ruchu, jako wartosci w kolejnych

rejestrach, przypisanych dla tego bloku, np.

_ HT00005
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.Wprowad.ze'nie wartoﬁci‘poczatkowyc;h dla ruchu BI:ENDING
#FET_SCN  [TMOvE MOVE MOVE MOVE
DINT DINT DINT EEA4L
_ wENO0
1 1 1 1
1000 4IN O BLEND_.. 1000 4IN  Of ELEND_D.. 1000 4IN  Of ELEND_V.. 1000 4IN  Of ELENDLD.
. . E00101 xE00I03 ERO0I0S =EO0I07
#FET_SCW  [TMOvE MOVE MOVE HMOVE
DINT DINT DINT EEAL
ENO0
1 1 1 1
2000 41§ Qf BLEND_.. 2000 1§ Of ELEND_D.. 2000 HIN O ELEND_¥.. 2000 41N Of- ELEND_D.
. . E00I09 EO0M EO0NE . EO0NS
#FST_SCH [TMOVE MOVE MOVE HMOVE
DINT DINT DINT REAL
CuENO0
1 1 1 1
3000 41§ Qf BLEND_.. 3000 1§ Of ELEND_D.. 3000 HI¥ O ELEND_¥.. 3000 4IF  Of- ELEND_D.
. . R0 EO0S EO01Z1 . =EO0IZ3
#FST_SCH [TMOVE MOVE MOVE HMOVE
DINT DINT DINT EEAL
I
1 1 1 1
4000 1§ Qf BLEWD_.. 4000 1§  Of ELEND_D.. 4000 I¥ O ELEND_¥.. 4000 1N Of- ELEND_D.
) ) %E00125 w027 wER001zY %EO01H
#FST_SCW  [HovE
L | — mT
L
1
4 <IN QF Iosc_ruch..
XE00025
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Nastepnie mozna wywota¢ blok funkcyjny BLENDING

Opis parametréw bloku BLENDING:

Execute__._

—— ——{Ex DN BLEND ..

| wTo000Y

—|4X ADC|- 000005
AROOOOS |

=TO000

Tloze_muchow —| NP AC— BLEND_ ..
wERO00ZS TO00H

0—4Ll ER| ELEWD_..
=TO00Z

ELEND 4. —{MF  EI~ ELEND Er.
HEOO0T =E000Z2

WE{~ BLEND_ ..
00013

" Emable  [ErEworl] 'BLEND_..

— — O

| wTO0O0 }  TO000E
ELENT..

Funkcja wymaga przypisania instancji, bedacej dwurejestrowym obszarem pamieci

Operand |Typ pami eci Obszar Opis
pami eci
77?7 1-wymiarowa tablica R e stowo 1: stowo kontrolne
WORD, 2-elementowa *  slowo 2: kod btedu (Error ID)
Uwagi
. Nalezy uwazag, aby nie nalezy nadpisa¢ tego obszaru przez
przypadek, w przeciwnym przypadku, funkcja moze dziata¢ w
btedny sposdb.
Parametry wejsciowe funkcji
Operand |Typ pami eci Obszar |Opis
pami eci
EN Sygnat * 0 funkcja nie realizuje ruchu, mimo wykrycia zbocza narastajacego na wejsciu
dwustanowy EX. Rejestry instancji sg aktualizowane, ale nie sg aktualizowane wyjscia bloku
funkcyjnego.
d 1: przygotowanie funkcji do jej uzycia.
AX Stata Numer osi (numer licznika HSC). Zakres dopuszczalnych wartosci: 1 - 4.
EX Sygnat \Wykonaj sekwencje ruchéw, zdefiniowanych w bloku BLENDING. Wejscie reaguje na
dwustanowy zbocze narastajgce sygnatu (nie na poziom). W chwili wykrycia zbocza narastajgcego
nastepuje zatrzasniecie zadanych wartosci parametréw ruchu. Jezeli blok funkcyjny jest w
trakcie realizacji, to ponowne zbocze narastajgce sygnatu nie wyzwala realizacji funkcji, a
jedynie pojawienie sig ostrzezenia.
NP Zmienna lub Al, AQ, [llos¢ sktadowych ruchéw do wykonania w sekwencji BLENDING.
stata typu R
BYTE Dopuszczalny zakres wartosci: od 1 do 4.
ADI Zmienna lub I, Q, M, |Okreslenie kierunku ruchu dla bloku BLENDING. Moze zosta¢ uzyte do zamiany
stata G T kierunkéw wszystkich ruchéw sktadowych sekwencji BLENDING.
dwustanowa
BOOL
. 0: ruch do przodu.
. 1: ruch do tytu.
MP Tablica Al, AQ, [Parametry ruchéw sktadowych.
rejestrow typu  |R
WORD - - ” - - -
Stowo 1i2 Interpretowane jako |Warto$¢ przyspieszenia przy rozpedzaniu dla
wartos¢ typu ruchu 1.
DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
d Dla osi 1, 2, 3: od 10 to 1 000 000.
d Dla osi 4: od 90 do 1 000 000.
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Stowo 3i 4

Interpretowane jako
wartosc typu
DWORD

Wartos¢ przyspieszenia przy hamowaniu dla
ruchu 1.

Zakres dopuszczalnych wartosci:
* Dlaosil, 2, 3:0d10 to 1000 000.
. Dla osi 4: od 90 do 1 000 000.

Stowo 516 Interpretowane jako |Predkos$c¢ ruchu dla ruchu 1.
wartos¢ typu
DWORD Zakres dopuszczalnych wartosci:
. od 15 do 65 000.
Stowo 71 8 Interpretowane jako |Droga w jednostkach uzytkownika (user units)
wartos¢ typu REAL |dla ruchu 1.
Stowo 91 10 Interpretowane jako |Warto$¢ przyspieszenia przy rozpedzaniu dla
wartos¢ typu ruchu 2.
DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
. Dla osi 1, 2, 3: od 10 to 1 000 000.
° Dla osi 4: od 90 do 1 000 000.
Stowo 1112 Interpretowane jako |Wartos¢ przyspieszenia przy hamowaniu dla
wartosc typu ruchu 2.
DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
* Dlaosil, 2, 3:0d10 to 1 000 000.
* Dlaosi4: od 90 do 1 000 000.
Stowo 1314 Interpretowane jako |Predkos$c¢ ruchu dla ruchu 2.
wartos¢ typu
DWORD Zakres dopuszczalnych wartosci:
. od 15 do 65 000.
Stowo 15 16 Interpretowane jako |Droga w jednostkach uzytkownika (user units)
wartos¢ typu REAL |dla ruchu 2.
Stowo 17118 Interpretowane jako |Warto$¢ przyspieszenia przy rozpedzaniu dla
wartosc typu ruchu 3.
DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
* Dlaosil, 2, 3:0d10 to 1 000 000.
* Dlaosi4: od 90 do 1000 000.
Stowo 19 20 Interpretowane jako (Wartos¢ przyspieszenia przy hamowaniu dla
wartosc typu ruchu 3.
DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
* Dlaosil, 2, 3:0d10 to 1 000 000.
. Dla osi 4: od 90 do 1 000 000.
Stowo 21 i 22 Interpretowane jako |Predkos$c¢ ruchu dla ruchu 3.
wartos¢ typu
DWORD Zakres dopuszczalnych wartosci:
. od 15 do 65 000.
Stowo 23 i 24 Interpretowane jako |Droga w jednostkach uzytkownika (user units)
wartos¢ typu REAL |dla ruchu 3.
Stowo 25 i 26 Interpretowane jako |Warto$¢ przyspieszenia przy rozpedzaniu dla
wartosc¢ typu ruchu 4.
DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
* Dlaosil, 2, 3:0d10 to 1 000 000.
* Dlaosi4: od 90 do 1 000 000.
Stowo 27 i 28 Interpretowane jako (Wartos¢ przyspieszenia przy hamowaniu dla
wartos¢ typu ruchu 4.
DWORD
Zakres dopuszczalnych wartosci:
. Dla osi 1, 2, 3: od 10 to 1 000 000.
* Dla osi 4: od 90 do 1 000 000.
Stowo 29 30 Interpretowane jako |Predkos$c¢ ruchu dla ruchu 4.
wartosc typu
DWORD Zakres dopuszczalnych wartosci:
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. od 15 do 65 000.

Stowo 31 32 Interpretowane jako |Droga w jednostkach uzytkownika (user units)
wartos¢ typu REAL |dla profilu 4.

Parametry wyjsciowe funkcji

Operand |Typ pami eci Obszar Opis
pami eci
ENO Sygnat dwustanowy Kopia sygnatu z wejscia EN.
ADO Zmienna bitowa Od %Q5 do |Wyjscie sterujgce kierunkiem ruchu serwonapedu (DIRECTION).

BOOL

%6Q24

. 0: ruch do przodu.
. 1: ruch do tytu.

DN Zmienna bitowa I, Q, M, G, T |Wyjscie informujgce o zakonczeniu wykonywania sekwencji ruchéw (Done).
BOOL
AC Zmienna bitowa I, Q, M, G, T |Wyjscie informujgce o aktywnosci bloku.
BOOL
ER Zmienna bitowa I, Q, M, G, T |Wyijscie informujgce o wystgpieniu btedu przy realizacji instrukcji BLENDING.
BOOL Jest zerowane przy zboczu narastajgcym sygnatu na wejsciu EX.
El Zmienna rejestrowa  JAl, AQ, R \Wskazuje kod btedu lub ostrzezenia.
typu WORD
. Gdy wyjscie ER ma stan 1, to wyjscie El wskazuje kod btedu.
. Gdy wyjscie WR ma stan 1, to wyjscie El wskazuje kod ostrzezenia.
WR Zmienna bitowa I, Q, M, G, T |Wyjscie informujgce o wystgpieniu ostrzezenia przy realizacji instrukcji

BOOL

JOGGING. Jest zerowane przy zboczu narastajgcym sygnatu na wejsciu EF oraz
EB.

Niniejsza dokumentacja nie wyczerpuje opisu zestawu blokéw funkcyjnych MOTION. Pomocna dokumentacja do
programowania sterownika VersaMax Micro z uwzglednieniem blokéw MOTION to GFK-1645.
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Odczyt parametrow | wydawanie dowolnych polece A, z
wykorzystaniem komunikacji w protokole Modbus RTU,
jako przyktad sterowania prac g serwonap edu przez
urzgdzenie zewn etrzne

Czynno $ci, jakie nale zy wykona ¢, aby uruchomi ¢ serwonap ed do pracy w tym trybie

PODLACZ OBWODY KRANCOWEK
| EMERGENCY STOP LUB
ZDEAKTYWU. TE WEJSCIA

'

PODLACZ KABEL KOMUNIKACYJNY
DO PORTU SZEREGOWEGO

'

SKONFIGURUJ ZADANY TRYB
PRACY SERWONAPEDU

'

SKONFIGURUJ ZAFPIS
DO PAMIECI RAM

!

‘ ZADAJ PARAMETRY

W PROTOKOLE MODBUS

ZALACZ SERWONAPED
(SERVO ON)

Komunikacja z serwonapedem umozliwia dotgczenie zewnetrznego urzgdzenia kontrolnego lub sterujgcego za pomoca tgcza
RS232 lub RS422/485 w protokole Modbus. Urzadzenie zewnetrzne odwotuje sie do odpowiednich adreséw w protokole
Modbus, z ktérych wazniejsze opisane sg w niniejszym opracowaniu.

Gléwne zastosowania tego trybu:
. Parametryzacja serwonapedu - konfigurowanie parametréw za posrednictwem tgcza szeregowego,
. Uruchamianie prostych sekwencji z wykorzystaniem np. trybu Pr, z mozliwoscig zmiany parametréw wewnetrznych
wzmachiacza przed wykonaniem kolejnego ruchu,
. Odczyt parametréw serwonapedu.

Lokalizacja portu
Port komunikacyjny RS232/422/485 zlokalizowany jest w gniezdzie CN3

(6) RS-422 TX- (5) RS-422 TX+
(4) RS-422 RX- (3) RS-422 RX+
/ RS-232 RX

> (2)Rs-2327TX (1) GND
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Sygnaty wyst epujace w porcie

Nr zacisku Nazwa sygnatu Opis
przyt aczeniowego
1 GND Masa
2 RS232 TX Dane wysytane z portu RS232
3 RS422 RX+ Dane odbierane na port RS422, sygnat (+)
4 RS232 RX Dane odbierane na port RS232
RS422 RX- Dane odbierane na port RS422, sygnat (-)
5 RS422 TX+ Dane wysytane z portu RS422, sygnat (+)
6 RS422 TX- Dane wysytane z portu RS422, sygnat (-)

Kabel t aczacy komputer PC ze wzmacniaczem

@(D Pin Pin 13

° @ 5 1 ® O]

®® 2 2 @ ©)

@@ 3 4 ® ®
® CN3

komputer PC

Przyktadowa konfiguracja serwonap  edu

Dostep do poszczegoélnych parametréw wzmacniacza mozliwy jest zarowno metodg tradycyjna, tzn. za pomocg klawiatury i
wys$wietlacza, badz tez oprogramowania VersaMotion Servo Configuration Tool, ale tez i za posrednictwem protokotu Modbus
RTU. Ponizej podano numery parametréw oraz ich adresy, przy dostepie w protokole Modbus RTU.

Poniewaz w przypadku komunikacji z urzadzeniem zewnetrznym istnieje zagrozenie czestego zapisu/modyfikacji parametréw
do wzmacniacza, dlatego, obowigzkowo nalezy skonfigurowac ich przechowywanie w pamieci RAM, a nie Flash. Uchroni to
nieulotng pamieé¢ Flash od zuzycia na skutek wykonania za duzej liczby operacji zapisu. Domyslnie wzmacniacz

skonfigurowany jest do zapisu parametréw w pamieci Flash.

Skonfigurowanie przechowywania danych w pamieci RAM zamiast w pamieci Flash

Parametr Offset Warto $¢, jaka Opis
adresu nalezy
Modbus wpisa €
RTU
P2-30 021EH 5 Warto$¢ domysina: 0

Dotyczy wszystkich trybéw sterowania
Dopuszczalny zakres: 0 — 5

Wartosci, jakie moze przyjmowac parametr:

0: Normalna obstuga wejs¢ dwustanowych SON, CW, and CCW, zapisu;j
do pamigci Flash,

1: Wymus zalgczenie gotowosci serwonapedu Servo On (ignoruj sygnaty
CW i CCW),

2: Ignoruj sygnat wejscia dwustanowego CW,

3: Ignoruj sygnat wejscia dwustanowego CCW,

4: Wejscie w tryb uczenia pozyciji,

5: Dane b edg zapisywane w pami eci RAM. Po wy} gczeniu zasilania
zostan g utracone i wymagane b edzie ponowne ich wprowadzenie.
Pamieé RAM mo ze by¢ zapisywana dowoln g ilo $¢ razy. Ustawienie
parametru ha warto $¢€ 5 chroni pami e¢ Flash przed zniszczeniem.
Przy komunikacji w protokole Modbus RTU nale  zy obowi gzkowo
ustawi € ten parametr na warto $¢ 5.

Uwaga: aby powr6ci¢ do normalnego trybu pracy (tzn. zapisu do pamieci
Flash), nalezy ustawi¢ ten parametr na wartos¢ 0 lub wytgczy¢ zasilanie
wzmacniacza, gdyz parametr P2-30 jest samoczynnie ustawiany na
wartos¢ 0 po ponownym zatgczeniu zasilania.

Uwaga

Za kazdym razem, po zal gczeniu zasilania wzmacniacza, parametr P2-30 musi z

osta € ustawiony na warto $¢ 5. W

przeciwnym przypadku, dane przesytane w protokole M odus RTU b eda zapisywane w pami eci nieulotnej, co po

pewnym czasie pracy mo ze doprowadzi € do jej zniszczenia.
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Konfigurowanie parametréw transmisji w protokole Modus RTU

Parametr

Offset
adresu
Modbus
RTU

Opis

P3-00

0300 H

Adres Slave (1...254, domysinie 1)

P3-01

0301 H

Ustawienie predkosci transmisji.

Wartos¢ domysina: 1
Dopuszczalny zakres wartosci: 0—5

Wartosci:

: predkos¢ transmisji 4800

: predkos¢ transmisji 9600 (warto$é domysina)
: predkos$c¢ transmisji 19200

: predkos$c¢ transmisji 38400

: predkos¢ transmisji 57600

: predkos¢ transmisji 115200

arwNEFLO

P3-02

0302 H

Wybor protokotu komunikacyjnego.

Wartos¢ domysina: 0
Dopuszczalny zakres wartosci: 0—8

Wartosci:

0: Modbus ASCII <7,N,2> (warto$¢ domysina)
1: Modbus ASCII, <7,E,1 >

: Modbus ASCII, <7,0,1>

: Modbus ASCII, <8,N,2 >

: Modbus ASCII, <8,E,1>

: Modbus ASCII, <8,0,1>

: Modbus RTU, <8,N,2>

: Modbus RTU, <8,E,1>

: Modbus RTU, <8,0,1>

O~NO A WN

P3-03

0303 H

Postepowanie w przypadku wystgpienia btedu w transmis;ji

Warto$¢ domysina: 0
Zakres wartosci: 0—1

Wartosci:
0: wyswietl btad i kontynuuj prace (konfiguracja domysina)
1: wyswietl btgd i zatrzymaj prace

P3-04

0304 H

Wykrywanie przekroczenia czasu transmisji — definicja czasu Timeout (Watch Dog Timer).
Uwaga: nie zaleca sie zmiany domysInej wartosci tego parametru

Dopuszczalny zakres: 0 to 20 sekund.
Warto$¢ domysina: 0 (oznacza zablokowanie tej funkcji)

P3-05

0305 H

Konfiguracja typu portu RS232/RS422/RS485

Wartos¢ domysina: 0
Dopuszczalny zakres: 0—2

Wartosci:
0: RS232 (konfiguracja domysina)
1: RS422
2: RS485

P3-06

0306 H

Spos6b sterowania sygnatami dwustanowymi — zezwolenie na sterowanie za pomocg protokotu
Modbus RTU.

Dla konkretnego wejscia
. przypisanie 0 oznacza zezwolenie na sterowanie sygnatem zewnegtrznym
. przypisanie 1 oznacza zezwolenie na sterowanie za pomocg protokotu Modbus RTU

Np. wpisanie wartosci 0003H oznacza, ze wejscia dwustanowe DI1 i DI2 bedg mogty byé
sterowane (nadpisywane) w protokole Modus, a pozostate tylko sygnatami elektrycznymi w
obwodach wejsciowych.

Wartos¢ domyslna: 0 (oznacza brak zezwolenia na sterowanie w protokole Modbus)
Zakres wartosci: 0 to FFFF (warto$¢ numeryczna w systemie szesnastkowym)
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Aby zalgczyé/wytgczy¢ wejscia w protokole Modbus, nalezy wpisa¢ odpowiednig warto$é w
rejestrze P4-07.

P3-07 0307 H Opéznienie dodawane przez wzmacniacz, przed wystaniem odpowiedzi w protokole Modus

RTU

Wartos¢ domyslna: 0 (oznacza czas 0,5 ms)
Zakres dopuszczalnych wartosci: 0 — 255

Zakresy adresow w protokole Modus RTU z mozliwoscig zapisu (WRITE)

Parametr Offset adresu Modbus RTU Opis
P0-02 — P0O-17 0002H - 0011H Grupa 0: monitorowanie parametréw (np. P0-xx)
P1-00 — P1-62 0100H - 013EH Grupa 1: podstawowe parametry (np. P1-xx)
P2-00 — P2-65 0200H - 0241H Grupa 2: dodatkowe parametry (np. P2-xx)
P3-00 — P3-07 0300H - 0307H Grupa 3: ustawienia komunikacyjne (np. P3-xx)
P4-05 — P4-23 0405H - 0417H Grupa 4: parametry diagnostyczne (np. P4-xx)

Zakresy adreséw w proto

kole Modus RTU dla danych do odczytu (READ)

Parametr Offset adresu Modbus RTU Opis
P0-00 — P0O-17 0000H - 0011H Grupa 0: monitorowanie parametréw (np. P0-xx)
P1-00 — P1-62 0100H - 013EH Grupa 1: podstawowe parametry (np. P1-xx)
P2-00 — P2-65 0200H - 0241H Grupa 2: dodatkowe parametry (np. P2-xx)
P3-00 — P3-07 0300H - 0307H Grupa 3: ustawienia komunikacyjne (np. P3-xx)
P4-00 — P4-23 0400H - 0417H Grupa 4: parametry diagnostyczne (np. P4-xx)

Przyktadowo, jezeli chcielibysmy zadawa¢ w protokole Modbus RTU parametry ruchu na 8 pozycji w trybie Pt, to adresy w dla

programowania pozycji / drogi ruchéw na 8 pozyciji bylyby nastepujgce:

Parametr Offset adresu Opis
Modbus RTU
P1-15 010FH llos¢ obrotow dla pozycji 1
P1-16 0110H llos¢ impulséw dla pozycji 1
P1-17 0111H llo$¢ obrotéw dla pozycji 2
P1-18 0112H llo$¢ impulséw dla pozycji 2
P1-19 0113H llo$¢ obrotéw dla pozycji 3
P1-20 0114H llo$¢ impulséw dla pozycji 3
P1-21 0115H llo$¢ obrotéw dla pozycji 4
P1-22 0116H llo$¢ impulséw dla pozycji 4
P1-23 0117H llos¢ obrotow dla pozycji 5
P1-24 0118H llos¢ impulséw dla pozycji 5
P1-25 0119H llos¢ obrotow dla pozycji 6
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P1-26 011AH llo$¢ impulséw dla pozycji 6
pP1-27 011BH llo$¢ obrotéw dla pozycji 7
P1-28 011CH llo$¢ impulséw dla pozycji 7
P1-29 011DH llo$¢ obrotéw dla pozycji 8
P1-30 011EH llos¢ impulséw dla pozycji 8

Zadawanie pr

edkosci dla poszczegdlnych ruchéw

Parametr Offset adresu Opis
Modbus RTU
P2 - 36 0224H Predkos¢ dla ruchu na pozycje 1
Warto$¢ domyslna: 1000
Rodzaje trybéw pracy, w ktérych obowigzuje ten parametr: Pr
Jednostka: obr/min
Dopuszczalny zakres wartosci: 1 — 5000
Jezeli potrzebowatbys ustawi¢ ktorykolwiek z parametréw od P2-36 do P2-43 na warto$¢
wiekszg niz 3000 obr/min, ustaw najpierw P1-55 na maksymalng dopuszczalng wartosc.
P2 - 37 0225H Predkos¢ dla ruchu na pozycje 2
P2 -38 0226H Predkos¢ dla ruchu na pozycje 3
P2 -39 0227H Predkos¢ dla ruchu na pozycje 4
P2 - 40 0228H Predkos¢ dla ruchu na pozycje 5
P2 -41 0229H Predkos¢ dla ruchu na pozycje 6
P2 - 42 022AH Predkos¢ dla ruchu na pozycje 7
P2 - 43 022BH Predkos¢ dla ruchu na pozycje 8

Ustawienie trybu pracy i rodzaju sprzezenia zwrotnego

Parametr Offset adresu Opis
Modbus RTU
P1-01 0101H Konfiguracja trybu pracy i kierunku obracania sie serwonapedu. Przyktadowo, aby

skonfigurowa¢ wykonywanie ruchéw na osiem zaprogramowanych pozycji (tryb Pr), nalezy
do rejestru P1-01 wpisa¢ wartosé 1 i ponownie zatgczyé zasilanie wzmacniacza.

A, B: ustawienie trybu pracy (na dwoch cyfrach)

C: definicja kierunku obracania sie watu silnika

D:
D=1 oznacza, przy zmianie trybu sterowania na inny, ustawienie parametréw od P2-10
do P2-22 na domysine wartosci, dedykowane do trybu, na jaki nastepuje zmiana
(parametry te definiujg rodzaj wejs¢ dwustanowych DI i wyj$¢ dwustanowych DO)

D=0 spowoduje zachowanie dotychczasowych definicji dla wejs¢ i wyjs¢
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Definicja trybu pracy

Pt |[Pr| S [ T]|sSz| T2
o | A
o1 A
02 A
Definicja kierunku
03 A
0 1
05 A Do
06 A A przodu ‘) ’)
\—b A
07 | A A cow cw
—>»B
08 A | A
———»C
D 09 A A Do tylu ’) ‘)
L »nieuzywane | Y A A cw cow

Pt: Position control mode (sterowanie zewnetrznymi impulsami)

Pr: Position control mode (ruchy na pozycje zapamigtane we wzmacniaczu)

S: Speed control mode (sterowanie predkoscia, sygnatem zewnegtrznym/wewnetrznym)

T: Torque control mode (sterowanie momentem sity, sygnatem zewnetrznym/wewnetrznym)
Sz: Zero speed (sterowanie predkoscig, sygnatem wewnetrznym)

Tz: Zero torgue speed (sterowanie momentem sily, sygnatem wewnetrznym)

Zalgczenie serwonapedu

Parametr Offset adresu Opis
Modbus RTU
P2 -51 0233H Definicja sposobu zatgczenia serwonapedu

Warto$¢ domysina: 0

Parametr ten uzywany jest we wszystkich trybach
Jednostka: brak

Zakres: 0 — 1

Settings:

0: serwonaped (SON) jest zatgczany poprzez sygnat z wejscia dwustanowego

1: serwonaped (SON) jest zatgczany wraz z podaniem napiecia zasilajgcego do
wzmacniacza (bez udziatu sygnatu zewnetrznego)

Polecenie JOG
Parametr Offset adresu Opis
Modbus RTU
P4 - 05 0405H Konfigurowanie trybu JOG

Wartos¢ domyslna: 20 (jest to domysina predkosé¢, 20 obr/min, uzywana w trybie JOG)
Jednostka: obr/min
Dopuszczalny zakres wartosci: 0—5000

Ten rejestr moze by¢ réwniez uzywany do zdalnego wydawania komendy JOG, tzn. z
uzyciem protokotu Modbus. W takim przypadku, wydawanie polecenia JOG wyglada w
nastepujacy sposob:

(1) wartos¢ z zakresu 0 — 3000 definiuje predkos¢ ruchu JOG

(2) warto$¢ 4998 uruchamia ruch JOG w kierunku CCW

(3) wartos¢ 4999 uruchamia ruch JOG w kierunku CW

(4) wartos¢ 5000 zatrzymuje ruch JOG

Wymuszanie stanu wej$¢ DI1-DI8 z poziomu protokotu Modbus RTU

Parametr Offset adresu Opis
Modbus RTU
P4 - 07 0407H Poszczegdlne bity wpisanej wartosci kopiowane sg na wyjscia dwustanowe. Przyktadowo,
wpisanie wartosci 7 spowoduje zatgczenie Dil, DI2 | DI3, (poniewaz wartos¢ 7 dec =
00000111bin).

Spos6b wymuszania stanu wej $¢ dwustanowych we wzmacniaczu

W serwonapedzie VersaMotion zachodzi mozliwo$¢ wymuszania stanu fizycznych wejs¢ dwustanowych. Uzyskuije sie to przez
nadanie zezwolen dla wejsc¢, ktére zamierzamy nadpisywac oraz przez wpisanie wartosci, jaka ma zosta¢ nadpisana. Wartosci
dedykowane do nadpisywania wejs¢ fizycznych winny sie miesci¢ w zakresie od 00000000bin (0dec), do 11111111bin
(255dec), co odpowiada zatgczaniu wejs¢ DI1 — DI8.
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DO REJESTRU P3-06 WPISZ
WARTOSC, KTORA JEST KODEM
ZEZWOLEN

'

DO REJESTRU P4-07 WPISZ
WARTOSC, JAKA MA ZOSTAC
NADPISANA

Warto$¢ zezwolenia i wymuszenia interpretowana jest bitowo, tzn. najmtodszy bit odpowiada za pierwsze wejscie, starszy za
wejscie drugi, itd.

Istnieje takze metoda uruchamiania funkcji, bez koniecznosci blokowania do tego celu fizycznego wejscia. W tym celu, nalezy
wpisywac¢ wartosci wieksze niz 11111111bin (tzn. 255dec) do wymienionych wczesniej rejestréw. Spowoduje to zatgczenie
wirtualnych wej$¢ dwustanowych DI9 — DI16. Wirtualne wejscia majg fabrycznie narzucone funkcje: CTRG / POSO / POS1/
POS2/ ARST / SHOM / JOGU / JOGD. W przeciwienstwie do fizycznych wejsé, wejscia wirtualne nie maja mozliwosci
przekonfigurowania funkcji na inna. Przyktadowo, wpisanie wartosci 512dec (0000 0010 0000 0000 bin) spowoduje odwotanie
sie do wirtualnego wejscia DI10, do ktérego przypisana jest funkcja POSO0, a wpisanie wartosci 768dec (0000 0011 0000 0000
bin) spowoduje jednoczesne zataczenie POS0 i TRIGGER (CTRG).

Konfigurowanie wej$é DI1-DI8 (fizyczne wejscia dwustanowe)

Parametr Offset adresu Opis
Modbus RTU

P2-10 020AH Konfigurowanie DI1
Np. Wpisanie warto$ci 101 oznacza skonfigurowanie wejscia jako SON (Servo ON)

pP2-11 020BH Konfigurowanie DI2
Np. Wpisanie wartosci 108 oznacza skonfigurowanie wejscia jako CTRG (TRIGGER)

pP2-12 020CH Konfigurowanie DI3
Np. Wpisanie wartosci 111 oznacza skonfigurowanie wejscia jako POSO (sygnat wyboru
pozycji)

P2-13 020DH Konfigurowanie D14
Np. Wpisanie wartosci 112 oznacza skonfigurowanie wejscia jako POS1 (sygnat wyboru
pozycii)

P2-14 020EH Konfigurowanie DI5

Np. Wpisanie wartosci 113 oznacza skonfigurowanie wejscia jako POS2 (sygnat wyboru
pozycji)

Parametry serwonapedu mozna obserwowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w rozdziale ,Odczyt informacji diagnostycznych”.
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Wymuszanie stanu wy] $¢ dwustanowych

W celu przetestowania wyjs¢ dwustanowych mozna wymusic¢ ich stan przy pomocy parametru P4-06. Warto$¢ tego parametru
ustawia sie w granicach od 00 do 1F (format szesnastkowy). Przyktadowo, po zadaniu wartosci 1B, co w zapisie binarnym jest
réwne wartosci 0001 1011, zostang zatgczone wyjscia numer: 1, 2, 4i 5.

Wymuszanie wyj$¢ za pomocg klawiatury wzmacniacza odbywa sie w nastepujacy sposéb:

Force DO0O ON
Force DO1 ON
Force DO2 ON =

o Q>

Force DO3 ON

Force DO4 ON

Force DO5 ON

Uwaga
Wymuszanie stanu wyj$¢ mozliwe jest pod warunkiem, ze serwonaped znajduje sie w stanie wylgczenia (nie moze by¢
zalgczony sygnat Servo on).

Biezacy stan wyj$¢ mozna zobaczy¢ w rejestrach od P2-18 do P2-22.

Parametr Nazwa Funkcja Domy $lna warto $¢
konfiguracyjna
(definiuje parametr, ktory
steruje wyj sciem)
P2-18 DO1 Wyijscie nr 1 101
P2-19 DO2 Wyijscie nr 2 103
P2-20 DO3 Wyjscie nr 3 105
pP2-21 DO4 Wyijscie nr 4 109
p2-22 DO5 Wyjscie nr 5 7
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Przyktady projektow

W przypadku zainteresowania, istnieje mozliwo$¢ otrzymania przykladowych projektéw. W tym celu uprzejmie prosimy o kontakt
z firmg ASTOR:

ge@astor.com.pl

Dokumentacja

Przydatna dokumentacja:
. VersaMotion Servo Motors and Amplifiers Users Manual, GFK-2480
. VersaMax® Micro PLCs and Nano PLCs, GFK-1645
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Stowniczek wa zniejszych poj e¢, typowych dla
serwonap edow

BLENDING — jeden z blokéw funkcyjnych wykorzystywany do programowania ruchéw osi w sterownikach serii VersaMax Micro
PLUS. Umozliwia realizacje maksymalnie czterech ruchéw po sobie, bez zatrzymywania pomigdzy ruchami sktadowymi.

DI1, DI2, DI3, DI4, DI5, DI6, DI7, DI8 — fizyczne wejscia dwustanowe serwonapedu. Moga pehic rézne funkcje, zaleznie od ich
konfiguraciji.

Emergency Stop — sygnat z wytacznika awaryjnego (bezpieczenstwa). Aby serwonaped mogt pracowac, do tego wejscia musi
by¢ doprowadzony sygnat (-).

Forward Limit — czujnik potozenia krancowego dla ruchu w kierunku dodatnim. Aby serwonaped mogt pracowac¢, do tego
wejscia musi byé doprowadzony sygnat (-).

JOG, JOGGING - ruch serwisowy, wyzwalany recznie przez operatora w celu wprowadzenia osi na zadane pozycje.

PULSE - szybkie wejscie dwustanowe (impulsowe), do sterowania pracg serwonapedu za pomocg urzadzenia zewnetrznego
poprzez podawanie impulséw odpowiadajgcym drodze i predkosci oraz kierunku ruchu.

Reverse Limit — czujnik potozenia krancowego dla ruchu w kierunku ujemnym. Aby serwonaped maégt pracowacé, do tego
wejscia musi by¢é doprowadzony sygnat (-).

Servo ON, SON, Enable - sygnat zalgczenia programowego serwonapedu (wprowadzenia w stan gotowosci). Zanim zostanie
uruchomiona sekwencja ruchéw, serwonaped musi zosta¢ wprowadzony w stan gotowosci, przez doprowadzenie na to wejécie
sygnatu (-). Istnieje mozliwo$¢ programowego wymuszenia stanu zatgczenia serwonapedu, mimo nie doprowadzenia
zewnetrznego sygnatu na wejscie Servo ON.

SIGN - szybkie wejscie dwustanowe (impulsowe), do sterowania pracg serwonapedu za pomocg urzgdzenia zewnetrznego
poprzez podawanie impulséw odpowiadajgcym drodze i predkosci oraz kierunku ruchu.

T-REF — wejscie analogowe wzmacniacza w standardzie +/-10V, za pomoca ktérego mozna na biezgco sterowac predkoscia
serwonapedu z poziomu urzgdzenia zewnetrznego.

VersaMax Micro — seria ekonomicznych sterownikéw firmy GE Fanuc, dedykowanych do mniejszych maszyn i instalacji.
Charakteryzuje sie budowg kompaktowsa, z mozliwoscig poszerzania zasob6w sterownika poprzez dotgczanie tzw.
ekspanderéw, czyli modutéw rozszerzajacych.

VersaMax Micro Plus — jednostki 20-, 40- i 64-punktowe sterownikéw serii VersaMax Micro, czyli np. IC200UDDO020,
IC200UDDO040 1C200UDD164. Majg wbudowane wejscia/wyjscia oraz port komunikacyjny RS232. Ich zasoby mozna poszerza¢
poprzez instalowanie dodatkowego portu oraz modutdéw rozszerzen. W systemie operacyjnym tych sterownikdéw wystepujg
specjalizowane funkcje dedykowane do obstugi serwonapedoéw (tzw. bloki funkcyjne MOTION).

VersaMotion - rozwigzanie w zakresie serwonapedéw, dedykowane do budowy prostszych maszyn, w ktérych poszczegéine
osie pracujg niezaleznie. VersaMotion obejmuje wiele réznych konfiguracji; sam wzmacniacz z silnikiem lub dodatkowo
sterownik lub dodatkowo modut do pozycjonowania lub panel operatorki.

V-REF — wejscie analogowe wzmacniacza w standardzie +/-10V, za pomocg ktérego mozna na biezgco sterowa¢ momentem
sity serwonapedu z poziomu urzgdzenia zewnetrznego.

Wzmacniacz —tym mianem okreslana jest odmiana przetwornicy czestotliwosci, dedykowana do budowy serwonapedu
VersaMotion.
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