Rozdziat 11 Pozycjonowanie NC w FBs-PLC

Uzytkownicy do realizacji sterowania pozycjg we wczesnej fazie wykorzystujg czesto standardowy silnik. Poniewaz
wymagania dotyczace predkosci i precyzji byty dotychczas niewielkie, stanowito to wystarczajgce rozwigzanie. Z biegiem
czasu, z powodow wydajnosciowych wzrastata mechaniczna predkosé robocza, podnoszone byly wymagania jakosciowe
produktéw, wymagania dotyczace precyzji, co spowodowato, ze standardowy silnik nie jest w stanie kontrolowa¢ pozycji.
Najlepszym rozwigzaniem tego problemu jest zastosowanie pozycjonowania NC, ktéry steruje pozycjonowaniem we
wspbétpracy z silnikiem krokowym lub serwosilnikiem. W przesztosci, bardzo wysokie koszty ograniczatly zastosowanie
tego typu sterowania, jednakze postep technologiczny i zmniejszenie kosztow czynigce rozwigzanie optacalnym,
przyczynity sie do jego stopniowego upowszechnienia. W celu dostosowania sie do nowej tendencji, uktad SoC w
FBs-PLC wyposazono w specjalne funkcje pozycjonowania NC. Eliminuje to problem z przesytem danych oraz procedurg
potaczenia pomiedzy PLC a sterownikiem pozycjonowania NC. Ponadto, spowodowato to znaczne zmniejszenie kosztu
catej aplikacji i zapewnito uzytkownikom wysokg jakos¢, tatwe i zintegrowane sterowanie pozycjonowaniem NC w PLC.

111.1 Metody pozycjonowania NC |

Metody sterowania PLC, silnikiem krokowym lub serwosilnikiem nastepujace:

® Wysytanie komend za posrednictwem cyfrowych We/Wy: tatwe w zastosowaniu, lecz mniejsza mozliwosé
dostosowania do wymagan.

® Wysytanie komend za posrednictwem wyjscia analogowego: Szybka reakcja sterowania, lecz zwigkszony koszt
oraz podatno$¢ na zaktdcenia.

® Wysytanie komend za posrednictwem komunikacji: Brak standardu komunikacyjnego i ograniczenie predkosci
transmisji danych, co powoduje zawezenie zakresu zastosowan.

® Wysytanie komend za posrednictwem szybkich impulséw: Niski koszt i tatwe, precyzyjne sterowanie.

Najczesciej uzywang sposrdd wyzej wymienionych metod jest sterowanie silnika krokowego lub serwosilnika za
pomoca szybkich impulséw. Jednostka gtéwna PLC zawiera wieloosiowe szybkie wyjscia impulsowe oraz szybkie liczniki
sprzetowe, umozliwiajgce tatwe uzycie poprzez edycje programu pozycjonujgcego. Dzieki temu, zastosowanie staje sie
jeszcze bardziej wygodne i komfortowe.

Nizej wymienione metody sterowania wykorzystujg system NC stanowigcy PLC potgczony z dwoma
serwonapedami:

° |Sterowaniewpetli pét-zamknietej |

PLC odpowiedzialny jest za wystanie szybkiego impulsu do serwonapedu. Enkoder zainstalowany w
serwosilniku wysyta sygnat bezposrednio do serwonapedu. Petla zamknigeta obejmuje tylko serwonaped i
serwosilnik. Najkorzystniejszg cechg jest tatwe sterowanie przy satysfakcjonujgcej precyzji (wystarczajacej przy
wiekszosci zastosowan). Jedyng wadg jest to, ze rozwigzanie to nie jest w stanie w petni odzwierciedli¢
rzeczywistej wielkosci potozenia za elementem transmisyjnym; co wiecej, jezeli element sie zuzyje lub zostanie
uszkodzony, nie bedzie mozliwosci sprawdzenia ani zweryfikowania potozenia.

° |Sterowaniewpetli zamknietej |

PLC odpowiedzialny jest za wystanie szybkich impulséw do serwonapedu. Ponadto, sygnat z enkodera z
serwosilnika zostanie przekazany bezposrednio do serwonapedu. Czujnik potozenia zainstalowany za
elementem transmisyjnym jest w stanie w petni odzwierciedli¢ warto$¢ potozenia oraz przekaza¢ jg do
szybkiego licznika w PLC. Pozwala to na bardziej precyzyjne sterowanie oraz unikniecie problemoéw wyzej
wymienionych w pét-zamknietej petli.

11.2 Wspdtrzedna rzeczywista i wzgledna

Odlegtos¢ ruchu moze by¢é wyznaczona na podstawie absolutnej pozycji (pozycjonowanie za pomocg
wspétrzednych absolutnych) lub odlegtosci wzglednej (pozycjonowanie za pomocg wspoétrzednych wzglednych). Do
sterowania silnikiem wykorzystywana jest instrukcja DRV.

Przy wyznaczaniu odlegtosci ruchu na podstawie wspétrzednych absolutnych,

przy przesunieciu ze 100mm na 300 mm, instrukcjg pozycjonowania bedzie: DRV ABS, ,300 , Ut
przy przesunigciu ze 300mm na 0 mm, instrukcjg pozycjonowania bedzie: DRV ABS, , 0 , Ut
Przy wyznaczaniu odlegtosci ruchu na podstawie wspétrzednych wzglednych,

przy przesunieciu ze 100mm na 300 mm, instrukcjg pozycjonowania bedzie: DRV ADR, +, 200 , Ut.
przy przesunigeciu ze 300mm na 0 mm, instrukcjg pozycjonowania bedzie: DRV ADR, -, 300 , Ut.
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® Oznaczanie wspétrzednych absolutnych

Kodowanie programu

dla przesuniecia z 300mm na Omm:
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Kodowanie programu dla przesuniecia z 100mm na 300mm:
DRV ABS, ,300,Ut

® Oznaczenie wspotrzednych wzglednych

Kodowanie programu
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Kodowanie programu dla przesunigcia z 100mm na 300mm:
DRV ADR,+,200,Ut

11.3 Procedury realizacji pozycjonowania FBs-PLC

Konfiguracja funkcji szybkich wyjs¢ impulsowych (HSPSO)
pod WinProladder lub konfiguracja funkcji FP-08.
Przetaczenie wyjscia YO~Y7 w FBs-PLC na obwdd HSPSO
w ukladzie SoC, wyznaczenie trybu pracy dla impulsu
wyjsciowego (U/D, PLS/DIR, A/B) i realizacja potaczen
sprzetowych pomiedzy PLC a sterownikiem napedu.

!

Kazda o$ silnika sterowana jest za pomocg jednej funkciji
FUN140 (funkcji do jednej osi moze by¢ wiecej, ale w jednej
chwili moze byé aktywna tylko jedna). Nastepnie, program
sterujgcy pozycjonowaniem wykorzystuje rozszerzong liste
instrukcji pozycjonowania (SPD, DRV, itp.), ktéra zostanie
zapisana w rejestrach wyznaczonych przez argument SR
FUN140. Funkcja FUN140 rozpocznie  sterowanie

pozycjonowaniem.

Do przeprowadzenia sterowania w petli zamknietej
wykorzystany moze by¢ szybki licznik sprzetowy FBs-PLC w
celu zliczenia impulséw zwrotnych (np.: enkodera, itp.).

Schemat potaczen znajduje sie w rozdziale
11.4.2.

Opis funkcjonowania i zastosowania znajduje
sie w rozszerzonej instrukcji pozycjonowania
FUN140.



11.4 Opis sprzetu do sterowania pozycjonowaniem FBs-PLC

11.4.1 Budowa obwodu wyjsciowego HSPSO

W zaleznosci od réznych jednostek gtéwnych, sterownik generuje impuls wyjsciowy o réznych czestotliwos$ciach.
PLC wykorzystuje model wyjsciowy tranzystora unipolarnego (FBs-xxMCT) 200 KHz ($rednia predkos$¢) oraz model
szybkiego wyjscia réznicowego (FBs-xxMNT), ktéry moze osiggnaé czestotliwos¢é 920KHz (dla pojedynczej fazy).

Jako wyjscia impulsowe wykorzystywane sg wyjscia zewnetrzne YO~Y7 FBs-PLC. Do czasu ich wykorzystania
przez funkcje HSPSO (brak konfiguracji funkcji PSO), wyjsciami zewnetrznymi YO~Y7 FBs-PLC mozna sterowac
dowolnie z programu PLC. Po konfiguracji HSPSO, wyjscie zewnetrzne YO~Y7 przetaczy sie bezposrednio na wyjscie
HSPSO w uktadzie SoC i nie bedzie mogto by¢ sterowane z programu PLC.

Ponizej przedstawiona zostata szczegoétowa lista sygnatow dla wyjs¢ odpowiednich osi jednostki gtéwnej oraz

dostepne tryby wyjsciowe:

o Tryby wyjsciowe
Nr osi. | Wyjscie zewn.
wyjscie U/D wyjscie P/R wyjscie A/B Pojedyncze wyj. PLS
PSO0 YO0, Y1 Y0=U, Y1=D Y0=P, Y1=R Y0=A, Y1=B Y0=PLS
PSO1 Y2,Y3 Y2=U, Y3=D Y2=P , Y3=R Y2=A, Y3=B Y2=PLS
PSO2 Y4,Y5 Y4=U, Y5=D Y4=P , Y5=R Y4=A, Y5=B Y4=PLS
PSO3 Y6, Y7 Y6=U, Y7=D Y6=P , Y7=R Y6=A,Y7=B Y6=PLS

11.4.2 Schemat potaczen sprzetowych dla pozycjonowania FBs-PLC

Przyktad osi zerowej (PSOO0) jednostki gtownej FBs-XXMCT, FBs-XXMAT i FBs-XXMNR(T) przedstawiony zostat
ponizej w postaci schematdw. Potgczenie pozostatych osi jest takie samo.

A. Schemat potgczen pojedynczego wyjscia FBs-XXMCT , FBs-XXMAT.
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* Wskazéwki dotyczgce wykorzystania rezystora "R" znajdujg sie w instrukcji sprzetowej H7-6.
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B - Schemat potgczen wyjscia réznicowego FBs-XXMNR(T)

FBS-XXMN PLC
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FBs-XXMN PLC Sterownik (wejscie odbiornika liniowego)
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(W przypadku wejscia odbiornika liniowego PLC nalezy podtgczy¢ FG w celu eliminacji zaktécen)



| Konfiguracja HSPSO za pomoca WinProladder ]

Klikng¢ ,I/O Configuration” w Project Windows:

| Project name (Nazwa projektu)|

System Configuration (Konfiguracja systemu)|

| I/0 Configuration (Konfiguracja We/Wy) | = wybraé “Output Setup”
(Ustawienia Wyjs¢)

Po wyswietleniu sie okna "Output Setup”, nalezy skonfigurowa¢ rodzaj wyjscia :

x|
— Utilization Timer/Counter | Inkermipt Setup | I Output Setup | Input Setup | Temp. Confi | » |
>'<“’E':' No | E“r;'ztl:_”” y B —Retentive Dutput Coil———— ~HSPS0
Fderine:
w7 Undefined L]0 - PSO0 (VD) [vD=tv1=B |
s Undefined 11 j ' .
%3 Undefined Clv2 PSOT [v2-r3) [v2=PLS:v3=DIR =]
=10 IUrdefined 143
11 Urndefined E va PS02 [Y4Y5): [v4=UP:v5=DN =]
w1z Undefined Th _ - -
13 ey CIvE PS03 [YEYT): | vB=PLS |
%14 Undefined E E - :
#15 |Indefined g Cutput Polarity
Yo PSO0A = Y01 Output: | Normal =]
w1 PSO0B BLE
T2 PSO1.PLS [1%13 Y243 Output: INDrma| j
'3 P501.0IR C1v14 . . -
“vh PS02 P 15 14D Output: I Marmal J
G PSO2.0M 116 "YEAT Dutput: [Nomal |
Y6 PSO3,PLS 117
YT Undefined || | |C]v18 |
[ WL el
« | 2
/ Ok, x Cancel |
-

|1 1.5 Opis funkcji sterowania pozycjg FBs-PLC

Funkcja sterowania pozycja FBs-PLC wykorzystuje dedykowane funkcje sterowania NC wbudowane w PLC.
Umozliwia to wykorzystywanie przez PLC do sterowania NC jednego bloku danych bez potrzeby przeprowadzania
skomplikowanych czynnosci, takich jak wymiana danych i sterowanie zsynchronizowane pomiedzy tymi PLC a uktadem
NC.

Jedna jednostka gtéwna moze sterowaé maksymalnie 4 osiami oraz realizowa¢ jednoczesnie sterowanie
wieloosiowe. Oprocz pozycjonowania punkt po punkcie oraz sterowania predkoscig, jednostka realizuje takze funkcje
interpolacji liniowej. Kiedy system wymaga sterowania wiecej niz 4 osiami, jednostka moze wykorzysta¢ funkcje CPU
LINK w FBs-PLC w celu realizacji sterowania wieksza liczbg osi.

Instrukcje sterowania pozycjg NC dla jednostek gtownych FBs-XXMC i FBs-XXMN sg identyczne. Jedyng r6znica
sg inne obwody wyjsciowe (jak opisano wczesniej). W niniejszym dokumencie zatozono, ze jednostka gtowna
FBs-XXMCT wykorzystywana jest do sterowania silnikiem krokowym lub serwosilnikiem o matej predkosci, natomiast
jednostka gtéwna FBs-XXMN do sterowania serwosilnikiem o duzej predkosci. Ponizej, zilustrowany zostat schemat
potaczen jednostki gtownej FBs-XXMCT sterujacej silnikiem krokowym oraz schemat jednostki gtéwnej FBs-XXMN
sterujgcej serwosilnikiem. Oczywiscie, do sterowania serwosilnikiem wykorzysta¢ mozna jednostke gtéwng FBs-XXMCT
lub jednostke gtowna FBs-XXMN do sterowania silnikiem krokowym. Nalezy pamieta¢ o zgodnosci sprzetowej wyjsc
sterownika PLC z wejsciami sterujgcymi napedow.



11.5.1 Interfejs silnika krokowego

Jednostka gtéwna FBs-XXMCT

Sygnat zadany, np.: impuls,

YO . . "krok" Silnik
YO » Sterownik
s t zad L | krokowy
i . ygnat za .any, np.: impuls, silnika
Y1 "kierunek” —>{ krokowego
° * *sygnatfazy Z
Xn | «
Sygnat zadany, np.: impuls
.. "krok" Silnik
Y2 »{ Sterownik
Sygnat zadany, np.: impuls silnika krokowy
Y3 "kierunek" —>{ krokowego
° * *sygnat fazy Z
Xn | <
Sygnat zadany, np.: impuls
Y4 .. "krok" Silnik
Y4 »| Sterownik
. krokowy
Vs Sygnat zadany, np.: impuls silnika
Y5 = "kierunek" —»{ krokowego
Xn | < sygnat fazy Z
Sygnat zadany, np.: impuls
.. "krok" Silnik
Y6 ©° p| Sterownik
Sygnat zadany, np.: impuls silnika krokowy
Y7 © "kierunek" »| krokowego
° * °sygnatfazy Z
Xn | «

Silnik krokowy stuzy do odbierania impulsu wyjsciowego w celu uzyskania zadanego kata lub odlegtosci, co

umozliwi dodatnig korelacje zliczania impulséw wejsciowych przy predkosci obrotowej zaleznej od czestotliwosci

impulsu wejsciowego.

N : Predko$c¢ obrotowa silnika (obr./min.)
N (obr./min.) =60 xf/n f :Czestotliwosé impulsowa (impulsy/sek.)
n : Liczba impulséw potrzebna do wykonania jednego obrotu przez silnik
(impulsy/obr.)
n=360/06s 0s : Kat (Stopnie)
Praca ,petny krok” Praca ,pétkrokowa”
Liczba | Podstawowy Licaba imoulsow di Licaba imoulsow di
faz kat impulsowy . iczba impulsow dla . iczba impulsow dla
Kat impulsowy jednego obrotu Katimpulsowy jednego obrotu
0.36° 0.36° 1000 0.18° 2000
5 faz
0.72° 0.72° 500 0.36° 1000
4 fazy 0.90° 0.90° 400 0.45° 800
2 fazy 1.80° 1.80° 200 0.90° 400




11.5.2 Interfejs serwosilnika

Jednostka gtéwna FBs-XXMN

YO
Y1
Y8
X2

Y4
Y5
Y10
X10
X1

Xm

|_Svanat UP, PLS, A
Sygnat DN, DIR, B

Serwonaped

A 4

CLR (Zerowanie licznika btedéw serwo)

PGO (Syanat fazy 2)

A 4

<
<

-

DOG (Bazowanie)
SERWO "GOTOWY"

SERWO "KONIEC"

A

Sygnat UP PLS A

# 1

Sygnat DN DIR B

CLR (Zerowanie licznika btedéw serwo)

PGO (Syanat fazy 2)

A 4

A

DOG (Bazowanie)

A

SERWO "GOTOWY"

A

SERWO "KONIEC"

A

Sygnat UP PLS A

#2

Syanat DN DIR B

CLR (Zerowanie licznika btedéw serwo)

A 4

PGO (Sygnat fazy Z)_

A 4

A

DOG (Bazowanie)

A

SERWO "GOTOWY"

A

SERWO "KONIEC"

A

Sygnat UP PLS A

#3

Sygnat DN DIR B

CLR (Zerowanie licznika btedéw serwo)

A 4

PGO (Syanat fazowy Z)

A 4

A

DOG (Bazowanie)

A

SERWO "GOTOWY"

A

SERWOQO" KONIEC"

A

% Poza pozycjami YO~Y7 w powyzszym schemacie, kidre stuzg celom dedykowanym, pozycje Y8~Y11 oraz
odpowiadajgce im wejscia moga by¢ ustawiane wedtug potrzeb uzytkownika.

#4

% W celu zapewnienia prawidtowej pracy, do PLC nalezy poditgczy¢ takze czujniki krancowe.




11.5.3 Schemat pracy serwosilnika

Serwonaped
Impuls obrotu w
przéd >
> Odchytka
. Impuls obrotu w Licznik
Jednostka tyt w gére/w dét
glowna Zerowanie licznika btedéw (CLR) , [ Konwersja D/A ]
FBs-XXMN ) Pozycja osiggnieta ‘(Konie'c) Licznik bredow
y
» Konwersja F ->V
Impuls zwrotny
< wzmacniacz *
Serwosilnik

T

® Enkoder serwosilnika wysyta do serwosilnika sygnat zwrotny potozenia. Sterownik odbiera informacje o
czestotliwosci i liczbie impulséw w sygnale wyjsciowym (komenda impulsowa) oraz czestotliwosé i liczbe impulséw
w sygnale zwrotnym przetworzonym przez wewnetrzny licznik btedéw i obwdd przetwornika czestotliwo$¢-napiecie,
a takze informacje o odchytkach w liczbie impulséw oraz predkosci obrotowej. Wykorzystanie tych informaciji do
sterowania serwosilnikiem umozliwia uzyskanie duzej predkosci, wysokiej precyzji oraz prawidiowej pracy systemu
sterowania pozycja w zamknietej petli.

® Predkos¢ obrotowa serwosilnika zalezy od czestotliwosci impulsowej sygnatu wejsciowego; obrét silnika zalezny jest
od liczby zliczonych impulséw.

® Ogdlnie rzecz biorgc, ostateczna odchytka sterowania serwosilnikiem wynosi £1 impuls.

111.6 Opis funkgji dla sterowania pozycjg NC

Do sterowanie pozycja NC w FBs-PLC wykorzystywane sg nastepujgce cztery instrukcje:

® Instrukcja szybkiego wyjscia impulsowego FUN140 (HSPSO) zawierajgca 9 nastepujacych instrukcji
pozycjonowania:
Wykorzystywane do kodowania programu

1. SPD 4. DRVZ 7. EXT N . .
2 DRV 5 WAIT 8. GOTO pozycjonujgcego i zapisywane w SR
3. DRVC 6. ACT 9. MEND FUN140

® |nstrukcja ustawien parametru pozycjonowania FUN141 (MPARA)

® |Instrukcja wymuszajgca zatrzymanie impulsu wyjsciowego FUN142 (PSOFF).

® |[nstrukcja konwersji aktualnej wartosci impulséw na wartos¢ wyswietlang FUN143 (PSCNV)

® Instrukcja bardzo szybkiego wyjscia impulsowego FUN147 (MHSPO) zawierajgca 7 nastepujacych instrukcji

pozycjonowania:
Wykorzystywane do kodowania programu

1. SPD 4. WAIT 7. MEND o N
2 LIN 5 EXT pozycjonujacego i zapisywane w polu
3. LINE 6. GOTO argumentu SR FUN147

Opisy ponizszych funkcji dotyczg wyzej wymienionych 5 instrukc;ji:



Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140 Szybkie wyjscie impulsowe FUN 140
HSPSO (do pozycjonowania NC) HSPSO
SYMBOL DRABINKOWY Ps: Ustawiona wartos¢ wyjscia impulsowego (0~3)
Sterowanie -140.HSPSO—— 0:YO & Y1
wykonaniem™ EN 1 Ps F ACT — W toku 1:Y2 & Y3
SR : 2:Y4 & Y5
Przerwa— INC 4 WR : F ERR — B}ad 3Y6 & Y7

Anuluj— ABT A

F DN — Wykonano

powtérzyc€.

Zakres] HR | DR [ROR| K
RO DO | R5000

Argu- O 0 0
ment R3839 | D3999 | R8071
Ps 0~3

SR o o o
WR o o o*

SR: Rejestr poczatkowy programu pozycjonowania
(wyjasnienie przyktadowe)
WR: Rejestr poczatkowy operacii (wyjasnienie przykiadowe).
Steruje 7 rejestrami, ktdrych inny program nie moze

[ Wyjasnienie instrukgii |

1. Program pozycjonowania NC instrukcji FUN140 (HSPSO) jest programem tworzonym i edytowanym poprzez
programowanie tekstowe. Kazda pozycja okreslana jest jako krok (na ktéry sktada sie czestotliwo$¢ wyjsciowa,
odlegto$é przesuniecia i warunki transferu). Maksymalna liczba punktéw pozycjonowania dla jednej FUN140

wynosi 250, gdzie kazdy krok sterowany jest przez 9 rejestrow.

2. Najwiekszg korzyscig z przechowywania programu pozycjonowania w rejestrach jest to, ze w przypadku
powigzania z MMI, istnieje mozliwo$¢ zapisania i ponownego zatadowania programu pozycjonowania przez
MMI przy wymianie form.

3. Jezeli przy “EN”=1, inne instrukcje FUN140 sterujgce PsO~3 bedg nieaktywne (odpowiedni stan Ps0=M1992,
Ps1=M1993, Ps2=M1994 i Ps3=M1995 bedzie wigczony), program rozpocznie od nastepnego punktu
pozycjonowania (kiedy dotrze do ostatniego kroku, zostanie zrestartowany do kroku pierwszego); jezeli PsO~
3 sterowane jest przez inna instrukcje FUN140 (odpowiedni stan Ps0=M1992, Ps1=M1993, Ps2=M1994 i
Ps3=M1995 bedzie wytaczony), instrukcja ta odbierze impuls wyj$ciowy sterujgcy w prawo w momencie

wystania impulsu w prawo przez FUN140.

4. Jezeli wejscie sterujgce “EN” =0, wyjscie impulsowe zostanie natychmiast zatrzymane.

5. Jezeli sygnat przerwy na wyjsciu “PAU” =1 i “EN” byt wczesniej rowny 1, nastgpi przerwanie wyjscia
impulsowego. Jezeli sygnat przerwy na wyjsciu “PAU” =0, a “EN” bedzie nadal rowny 1, nastgpi kontynuacja
pracy wyjscia impulsowego.

6. Jezeli sygnat anulowania wyjscia " ABT"=1, nastgpi natychmiastowe zatrzymanie wyj$cia impulsowego. (Jezeli
wejscie sterujgce "EN" bedzie nastepnym razem réwne 1, nastgpi restart i praca rozpocznie sie od pierwszego
kroku punktu pozycjonowania.

7. W czasie transmisji sygnatu wyjsciowego, wskaznik wyjscia "ACT" bedzie aktywny.

8. Jezeli pojawi sie btad wykonania, na wyjsciu uaktywni sie wskaznik "ERR"..

(Kod btedu zostanie zapisany w rejestrze kodow btedow)

9. Po zakonczeniu kroku punktu pozycjonowania, wskaznik wyjscia "DN" bedzie wigczony.




Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140
HSPSO

Szybkie wyjscie impulsowe
(pozycjonowania NC)

FUN 140
HSPSO

*** Tryb pracy wyjscia impulsowego musi by¢ ustawiony (bez ustawienia, YO~Y7 traktowane bedg jak wyjscia ogoine) jako jeden

z trybéw U/D, P/R lub A/B, aby wyjscie impulsowe byto wyjsciem standardowym.

Tryb U/D : YO (Y2, Y4, Y6), wysyta impuls zliczania w gore.

Y1 (Y3, Y5, Y7), wysyta impuls zliczania w dot.

Tryb P/R : YO (Y2, Y4, Y6), wysyta impuls zewnetrzny.

Y1 (Y3, Y5, Y7), wysyta sygnat kierunkowy;
ON = zliczanie w go6re, OFF= zliczanie w dot.

Tryb A/B : YO (Y2, Y4, Y6), wysyta impuls fazowy A.

Y1 (Y3, Y5, Y7), wysyta impuls fazowy B.

e Polaryzacje wyjscia impulsowego mozna ustawi¢ jako normalnie wtgczong lub normalnie wytgczona.
[ Interfejsy sterowania pozycjonowaniem ]

WL zatrzymanie lub przerwa FUN140, zwolnienie i zatrzymania wyj. impuls.

M1991

WYL: zatrzymanie lub przerwa FUN140, natychmiast zatrzymaj wyj. impuls.
M1992 WL : PsO gotowy

WYL : Ps0 pracuje
M1993 WL : Ps1 gotowy

WYL : Ps1 pracuje
M1994 WL : Ps2 gotowy

WYL : Ps2 pracuje
M1995 WL : Ps3 gotowy

WYL : Ps3 pracuje
M1996 WL : PsO zakonczyt ostatni krok
M1997 WL : Ps1 zakonczyt ostatni krok
M1998 WL : Ps2 zakonczyt ostatni krok
M1999 WL : Ps3 zakonczyt ostatni krok

M2000 : WL, wiele osi pracuje réwnoczesnie (Przy tym samym skanie, gdy sterowanie “EN”= 1 dla instrukcji
FUN140 sterujgcych Ps0~3, ich impulsy zostang wystanie w tym samym momencie bez opdznienia).

: WYL, gdy FUN140 dla Ps0O~3 rozpocznie sig, nastgpi natychmiastowe wystanie impulsu wyjsciowego;

poniewaz program drabinkowy wykonywany jest sekwencyjnie, to nawet, gdy FUN140 dla Ps0~3

zostata rozpoczeta przy tym samym skanie, to pomiedzy nimi musi by¢ jakas przerwa.

Nr Ps Aktualna czg:s,tptliwoéé Aktuglna pozycja I.:’ozostgia liczba inczgr”n Kod bledu
na wyjsciu impulsu impulséw do przestania
Ps0 DR4080 DR4088 DR4072 R4060
Ps1 DR4082 DR4090 DR4074 R4061
Ps2 DR4084 DR4092 DR4076 R4062
Ps3 DR4086 DR4094 DR4078 R4063

% R4056 : Jezeli warto$¢ mtodszego bajtu=5AH, to moze by¢ ona w kazdej chwili zmieniona dynamicznie na
czestotliwos¢ wyjsciowg podczas transmisji szybkiego impulsu wyjsciowego.
Jezeli wartos¢ mtodszego bajtu nie wynosi 5AH, to nie moze by¢ ona zmieniona dynamicznie na
czestotliwos¢ wyjsciowg podczas transmisji szybkiego impulsu wyjsciowego.
Domyslna warto$¢ R4056 wynosi 0
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140 Szybkie wyjscie impulsowe FUN 140
HSPSO (do pozycjonowania NC) HSPSO

R4064 : Numer zakonczonego kroku (punktu pozycjonowania) Ps0.

( )

R4065 : Numer zakonczonego kroku (punktu pozycjonowania) Ps1.

R4066 : Numer zakonczonego kroku (punktu pozycjonowania) Ps2.
( )

R4067 : Numer zakohczonego kroku (punktu pozycjonowania) Ps3.

® Format programu pozycjonowania:

SR: Rejestr poczatkowy bloku rejestrow do przechowywania programu pozycjonowania:

SR A55AH Rejestr startowy programu musi by¢ AS5AH

SR+1 Suma krokow | 1~250

SR+2

SR+3

SR+4

SR+5

SR+6 Pierwszy punkt pozycjonowania (krok) programu pozycjonowania
SR+7 (kazdy krok zajmuje 9 rejestrow).

SR+8

SR+9

SR+10

N-ty krok programu pozycjonowania.

SR+Nx9+2
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140 Szybkie wyjscie impulsowe FUN 140
HSPSO (do pozycjonowania NC) HSPSO

Wyijasnienie dla rejestrow roboczych WR::

WR jest rejestrem poczatkowym.

WR+0 | Krok realizowany lub zatrzymany krok
WR+1 Flaga robocza

WR+2 Sterowany przez system
WR+3 Sterowany przez system
WR+4 Sterowany przez system
WR+5 Sterowany przez system
WR+6 Sterowany przez system

WR+0 : Jezeli instrukcja jest wykonywana, zawartos$¢ tego rejestru reprezentuje realizowany krok (1~N). Jezeli
instrukcja nie jest wykonywana, zawarto$¢ tego rejestru reprezentuje krok, w ktérym nastgpito
zatrzymanie.

Jezeli “EN” =1, nastgpi wykonanie nastepnego kroku, tj. aktualny krok plus 1 (jezeli aktualny krok jest
krokiem ostatnim, nastgpi wykonanie pierwszego kroku).

Przed rozpoczeciem sterowania “EN” =1, uzytkownik moze zaktualizowa¢ zawartos¢ WR+0 w celu
okreslenia pierwszego kroku do wykonania (jezeli zawartos¢ WR+0 =0, a "EN"=1, oznacza to, ze
wykonanie rozpocznie sie od pierwszego kroku).

WR+1 : BO~B7, suma krokow

B8 = WL, pauza w wysytaniu impulséw

B9 = WL, oczekiwanie na spetnienie warunkéw przejscia

B10 = WL, wyjscie nieograniczone (argument przemieszczenia komendy DRV ustawiony jestna 0 )

B12 = WL, transmisja impulséw w na wyjsciu (stan wskaznika wyjscia “ACT”)

B13 = WL, btad wykonania instrukcji (stan wskaznika wyjscia “ERR”)

B14 = WL, zakonczenie wykonywanego kroku (stan wskaznika wyjscia “DN”)
***  Po zakonczeniu kroku, wskaznik wyjscia "DN" zostanie wigczony. W przypadku zawieszenia, stan ten
zostanie zachowany. Uzytkownik moze wytgczy¢ stan "DN" za pomocg wyzerowania rejestru WR+1.
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140
HSPSO

Szybkie wyjscie impulsowe
(do pozycjonowania NC)

FUN 140
HSPSO

Rejestr btedu
R4060 (Ps0)
R4061 (Ps1)
R4062 (Ps2)
R4063 (Ps3)

Uwaga : W rejestrze bteddéw zapisywany bedzie ostatni kod btedu. Po upewnieniu sig, ze nie wystgpig nastepne
btedy, zawartos¢ rejestru mozna wyzerowac. Zerowa wartosc rejestru wskazuje na brak btedow.

Kod btedu

o O~ W DN =2 O

8
9
10
13
15
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
M
42
50
51
52
53
60

: Brak btedu

: btad parametru 0
: btad parametru 1
: btad parametru 2
: btad parametru 3
: btagd parametru 4

btad parametru 5

: btad parametru 6

: btad parametru 7
: btad parametru 8
: btad parametru 9

btad parametru 12
btad parametru 14

:Btad adresu dla ustawienia predkosci

: Btad wartosci ustawionej  predkosci

:Btad adresu dla przemieszczenia

: Btad warto$ci ustawionej przemieszczenia

: Nieprawidtowy program pozycjonowania

: Btad ilosci krokdw

: Aktualny krok wigkszy od sumy krokéw

: Btad wyjsciowej czestotliwosci

: Btad czestotliwosci start/stop

: Przekroczenie zakresu wartoéci - dla ruchu

: Przekroczenie zakresu kompensacji przemieszczenia
: Pozycjonowanie ABS niedozwolone dla komend DRVC
: Instrukcja DRVC uniemozliwia adresowanie ABS

: Nieprawidtowy tryb pracy DRVZ

: Nieprawidtowy numer wejscia DOG

: Nieprawidtowy numer wejscia PGO

: Nieprawidtowy numer wyjécia CLR

: Nieprawidtowa komenda interpolaciji liniowej

[Edycja tabeli programu serwo za pomocg WinProladder |

Kliknij “Servo Program Table” w oknach projekiu :

[ Project name (Nazwa projektu) |

Table Edit (Edycja tabeli) |

Servo Program Table (Tabela programu serwo) | > Wybra¢ “New Table”

Mozliwe kody bteddw przy
wykonywaniu FUN141

Mozliwe kody bteddw przy
wykonywaniu FUN140
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140 Szybkie wyjscie impulsowe FUN 140
HSPSO (do pozycjonowania NC) HSPSO
=, Table Edit x|

T able Propertie
Table Type: ISEWD Fragram T able j
Table Mame: ISEWD Program Table
Table starting address: IHEI]I]I]
T able Capacity: f* Dynamic Allocation
" Fixed Length
[T Load Table From FLE
— D escription
Serva Program T able Example!] :I
Kl _»I_I
W OK X Cancel |
v
® Table Type : Brak mozliwosci edycji” Servo Program Table ”.
® Table Name : Wybierz nazwe tabeli.
® Table Starting address : Wprowadz adres rejestru poczgtkowego w tabeli programu serwo.
@ Seryo Program Table - [Seryvo Program Table] - |EI|£|

B il AR

Calculator]C) Setup[5] fd mritar ]
—Servo Command

Step. | Speed | tovement Action | W it | GoTo |

1 SPD RO DRV ADR,.R2Ps  ‘walT TIME, 100 GOTO MEXT

2 SPD DO DRY ADR,.D2Ps  MEND [T

Edit
[elete
fave lp

lallow: 3072 words(Auts)  |Used: 20 words Position: RS000-RS019 ove Down

¢ ak. | x Cancel |
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140
HSPSO

Szybkie wyjscie impulsowe FUN 140

(do pozycjonowania NC) HSPSO

® W celu zapewnienia fatwego programowania i rozwigzywania probleméw, WinProladder umozliwia programowanie

tekstowe programu sterujgcego ruchem (tabela programu serwo) przy wykonywaniu instrukcji FUN140; Wprowadz

najpierw  instrukcje FUN140, a nastepnie przesun na nig kursor na odpowiednig pozycie i nacisnij "Z". Umozliwi to edycje

tekstowa. Uzytkownik moze stworzy¢ nowy program sterujacy ruchem lub wyswietli¢ istniejgcy program za pomocg
przyjaznego uzytkownikowi interfejsu.

® Rozszerzone instrukcje pozycjonowania sg nastepujace:

Instrukcja Argument Opis
SPD XXXXXX lub * Predkos¢ ruchu wyrazona w czestqliwoéci lub predkosci (Parametr_0=0
Rxxxx  lub dla FUN141 oznacza predkosé; Parametr 0=1 lub 2 oznacza
DXXXX czestotliwose; w systemie domysinie ustawiona jest czestotliwosc).
Argument moze by¢é wprowadzony bezposrednio jako stafa lub
zmienna (Rxxxx, Dxxxx); jezeli argument jest zmienng, wymaga on 2
rejestrow, np.: D10 reprezentuje D10 (miodsze stowo) i D11 (starsze
stowo), bedace ustawieniem czestotliwosci lub predkosci.

* Jezeli wybrane zostanie ustawienie predkosci, system automatycznie
przekonwertuje ustawienie predkosci na odpowiednig czestotiwosé
wyjsciowa.

* Zakres czestotliwosci wyjsciowej: 1 - 921600 Hz.

** Jezeli czestotliwosé wyjsciowa réwna jest O, instrukcja bedzie czekac

na zmiane tej warto$ci.
DRV ADR - + » XXXXXXXX » Ut * Ustawienie skoku w Ps lub mm, stopniach, calach

ADR  + » XXXXXXXX 5 Ps (Jezeli Parametr_0=1 dla FUN141, to jednostkg skoku dla Ut jest Ps;
ADR > — » XXXXXXXX > Ut Jezeli Parametr_0=0 lub 2, to jednostkg skoku dla Ut jest mm, stopnie,
ADR 1 — » XXXXXXXX s Ps cale; jednostkg domysing jest Ps).
ADR - > XXXXXXXX - Ut | e Jezeli czwartym argumentem DRV jest Ut (nie Ps), to wedlug ustawienia
ADR - > - XXXXXXXX - Ut parametrow 1, 2, 3 dia FUN141, system przekonwertuje zliczong
ADR > > XXXXXXXX: Ps warto$¢ impulséw na wyjsciu.
ADR - > —XXXXXXXX - Ps *Instrukcja DRV moze by¢ ztozona z 4 argumentdw:
ADR >+ > Rxoxxx > Ut 1 argument: wybdr wspdtrzednych
ADR > + » Rxxxx : Ps gumen. Wy yen.
ADR > — > Rxxxx > Ut ADR lub ABS: ADR, ruch wzgledny
ADR > — > Rxxxx > Ps ABS, ruch bezwzgledny
ADR > > Rxxxx » Ut 2 argument:
ADR > > Rxxxx -’ Ps wybor kierunku obrotu (tylko dla ADR).
ADR > + > Dxxxx > Ut '+, wprzéd lub w prawo
ADR > + > Dxxxx > Ps -, wiytlubwlewo
ADR - — » Dxxxx - Ut " ' kierunek okreslany jest przez ustawiong warto$¢
QBE T BXXXX ’ Bf’ (warto$¢ dodatnia: w przdd; warto$¢ ujiemna: w tyh)

> Dxxxx > L . .
ADR + Dxxxx » Ps 3 argument: ustawienie przemieszczenia
ABS > > DXOOOXXXXX s Ut XXXXXXXX: XXXXXXXX:
ABS - XXXXXXXX > Ut lub lub
ABS > - XXXXXXXX - Ps XXXKXXXX XXKXXXX
ABS - - XXXXXXXX - Ps
ABS » - Rxxxx » Ut :“E EXXXX :“E EXXXX
ABS > > Rxxxx - Ps U ER0aXx LD 00X
ABS > > Dxxxx > Ut *** Jezeli ustawienie skoku réwne jest 0, a 1 argumentem jest ADR,
ABS > > Dxxxx: Ps oznacza to nieskonczong ilos¢ obrotow.

Zakres ustawienia przemieszczenia: —99999999 < przemieszczenie<
99999999
4 argument: rozdzielczo$¢ ustawienia przemieszczenia
Ut lub Ps: dla Ut, rozdzielczoscig jest jedna jednostka;
(okreslana jest przez parametr 0, 3 dla FUN141); dla Ps, rozdzielczoscig
jest jeden impuls.
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140 Szybkie wyjscie impulsowe FUN 140
HSPSO (do pozycjonowania NC) HSPSO
Instrukcja Argument Opis
DRVC |ADR » + » XXXXXXXX - Ut| Wykorzystanie DRVC i opis argumentu s takie same jak w przypadku instrukcji
lub lub  lub b | DRV
ABS 5 — > Rxxxx » Ps | ™ DRVC wykorzystywana jest do sterowania plynna zmiang progdkosci
lub kolejnych krokéw ( max 8 krokdw)
Dxxxx *** Przy sterowaniu zmiang kolejnych predkosci, pierwsza instrukcja DRVC

moze wykorzysta¢ do pozycjonowania wspdtrzedng absolutna.
“** Kierunek obrotu DRVC wyznaczany jest jedynieprzez + lub = .

*** Kierunek obrotu moze by¢ wyznaczony tylko przez pierwszg instrukcie
DRVC; tzn: ciggte sterowanie zmiang predkosci moze by¢ realizowane
tylko w jednym kierunku.

Na przykiad: sterowanie zmiang predkosci dla 3 krokdw

001 SPD 10000 * Czestotliwos¢ impulsu = 10KHz.
DRVC ADR : + 20000 » Ut * 20000 jednostek w przod.
GOTO NEXT

002 SPD 50000 * Czestotliwos¢ impulsu =50 KHz
DRVC ADR : + > 60000 > Ut * 60000 jednostek w przod.
GOTO NEXT

003 SPD 3000 * Czestotliwos¢ impulsu = 3KHz.
DRV  ADR - + 5000 - Ut * 5000 jednostek w przod.
WAIT X0 * Odczekaj na wigczenie X0 ON, aby
GOTO 1 rozpocza¢ od pierwszego kroku.

Uwaga: Liczba instrukcji DRVC musi by¢ liczbg kolejnych predkosci minus 1,
tzn.: sterowanie zmiang kolejnej predkosci musi koriczy¢ sig instrukcig
DRV.
» Powyzszy przyktad odnosi si¢ do sterowania zmiang predkosci w kolejnych 3
krokach przy wykorzystaniu 2 instrukcji DRVC. Trzecia predkos¢ musi
wykorzysta¢ instrukcje DRV.

» Schemat ilustrujgcy powyzszy

50000 f2
10000 f1
3
3000
~—— 20000 60000 5000~ Ut

Uwaga: Poréwnanie pozycjonowania za pomoca wspotrzednych wzglednych (ADR) i bezwzglednych (ABS)

Kod programu dla przejscia z pozycji 30000 na —10000:

DRV ADR,—,4000|0,Ut lub DRV ABSi ,—10000,Ut

-10000

[
0

|
[ [
10000 20000 30000 Ut

1
» |

Kod programu dla przejscia z pozycji —10000 na 10000:

DRV ADR,+,20000,Ut lub DRV ABS, ,10000,Ut
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140 Szybkie wyjscie impulsowe FUN 140
HSPSO (do pozycjonowania NC) HSPSO
Instrukcja Argument Opis

WAIT Time, XXXXX Po zakonczeniu wysytania impulséw wyjsciowych nastgpi wykonanie

instrukcji oczekiwania przed przejsciem do nastepnego kroku.

lub oo Dostepnych jest 5 rodzajow argumentow:
lub Dxxxx Czas: Czas oczekiwania (jednostka to 0.01 sekundy). Moze byé
wprowadzony bezposrednio jako warto$¢ stata lub zmienna (Rxxxx or
lub X0~ X255 Dxxxx). Po uptynieciu ustawionego czasu nastepuje wykonanie kroku
okreslonego instrukcjg GOTO.
lub YO~Y255 X0~X255: Po zmianie stanu wejscia na wigczone, nastepuje wykonanie
lub MO~M1911 kroku okreslonego instrukcjg GOTO.
lub SO~ S999 YO0~Y255: Po zmianie stanu wyjScia na wtgczone, nastepuje wykonanie

kroku okreslonego instrukcjg GOTO.
MO0 ~ M1911: Po zmianie stanu sygnatlu wewnetrznego na wigczony,
nastepuje wykonanie kroku okreslonego instrukcjg GOTO.

S0~S8999: Po zmianie stanu sygnatu krokowego na wigczony, nastepuje
wykonanie kroku okreslonego instrukcjg GOTO.

ACT Time » XXXXX * Po uplynieciu czasu okreslonego argumentem ACT, nastepuje natychmiastowe
lub Rxxxx wykonanie kroku okreslonego przez GOTO, tj. po wysytaniu impulsu przez okreslony
lub Dxxxx czas, nastepuje przejscie do nastepnego kroku. Czas operacji (jednostkg jest 0.01
sekundy) moze byé wprowadzony bezposrednio jako wartos¢ stata lub zmienna
(Rxxxx or Dxxxx); po uptynieciu czasu operacji, nastepuje wykonanie kroku
okreslonego instrukcjg GOTO.

EXT X0~X255 . . . . . .

* Instrukcja wyzwalania zewnetrznego. Jezeli podczas wysylania impulséw stan
lub YO~Y255 wyzwalania zewnetrznego jest wigczony, nastapi natychmiastowe wykonanie kroku
lub MO~M1911 okreslonego przez GOTO. Jezeli po wysfaniu wszystkich impulséw stan wyzwalania
lub SO~S999 zewnetrznego bedzie wytgczony, instrukcja bedzie taka sama jak WAIT. Nastapi

oczekiwanie na zmiane stanu sygnatu wyzwalania na wigczony i wykonanie kroku
okreslonego instrukcjg GOTO.

GOTO NEXT
* Instrukcja GOTO okresla krok do wykonania po spetnieniu warunku transferu instrukgji

lub 1~N WAIT, ACT, EXT.
lub Rxxxx NEXTW inast Kook
lub Dxsocx : Wykonaj nastepny krok.

1~N: Wykonaj okreslong krok.
Rxoxxx: Krok do wykonania znajduje sie w rejestrze Rxxxx.
Dxxxx: Krok do wykonania znajduije sie w rejestrze Dxxxx.

MEND Zakonczenie programu pozycjonowania.
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 140
HSPSO

Szybkie wyjscie impulsowe FUN 140
(do pozycjonowania NC) HSPSO

® Kodowanie przy programowaniu pozycji :

Przed edycja programu pozycjonowania wykonana musi zosta¢ instrukcja FUN140. Nastepnie, program
pozycjonujgcy zapisywany jest w rejestrze poczatkowym bloku rejestrow. Podczas edycji programu

pozycjonowania,

zmieniony program zostanie zapisany w rejestrze. Kazdy edytowany punkt

pozycjonowania (okreslanego jako jeden krok) sterowany jest przez 9 rejestrow. N punktéw sterowanych
bedzie w sumie przez N x 9 +2 rejestrow.

Uwaga: Rejestry, w ktdrych zapisany jest program pozycjonowania nie mogg by¢ ponownie uzyte!

® Formati przyktad programu pozycjonowania 1:
001 SPD

DRV
WAIT
GOTO

002 SPD

DRV
WAIT
GOTO

003 SPD

DRV
EXT
GOTO

004 SPD

DRV
WAIT
GOTO

5000
ADR,+,10000,Ut
Time, 100

NEXT

R1000
ADR,+,D100,Ut
Time,R500
NEXT

R1002
ADR,—-,D102,Ut
X0

NEXT

2000
ADR,—,R4072,Ps
X1

1

; Czestotliwos¢ impulsu = 5KHz.
; 10000 jednostek w przdd.
; Odczekaj 1 sekunde.
; Wykonaj nastepny krok.
; Czestotliwo$¢ impulsu zapisywana jest w DR1000 (R1001 i R1000).
; Ruch w przéd; przemieszczenie zapisywane jest w DD100 (D101 i D100).
; Czas oczekiwania zapisywany jest w R500.
; Wykonaj nastepny krok.
; Czestotliwos¢ impulsu zapisywana jest w DR1002 (R1003 i R1002).
; Ruch w tyh; przemieszczenie zapisywane jest w DD102 (D103 and D102).
; Przy wigczonym X0
; natychmiast wykonaj nastepny krok.
; Czestotliwos¢ impulsu = 2KHz.
; Kontynuuj wysytanie reszty impulséw (zapisanych w DR4072).
: Poczekaj az X1 bedzie wigczony,
: Wykonagj pierwszy krok.

11-18




Przyktad zastosowania programu FUN140

Przyktad programu: Przejazd w przéd

Po nacisnieciu i przytrzymaniu przycisku przejazdu w przéd przez mniej niz 0.5 sekundy (warto$¢ zmienna),
nastepuje wystanie jednego (warto$¢ zmienna) impulsu;

Po nacisnieciu i przytrzymaniu przycisku przejazdu w przod przez ponad 0.5 sekundy (warto$¢ zmienna), nastgpi
ciggte wysytanie impulséw (z czestotliwoscia 10KHz, warto$¢ zmienna). Zwolnienie przycisku spowoduje
zatrzymanie transmisji impulséw. Istnieje mozliwo$¢ ustawienia wystania maksymalnie N impulséw.

Przycisk posuwu w przéd
P EN{ RST M1 e Zeruj sygnat zakonczenia.

) L EMN e Zawsze rozpoczynaj od pierwszego
Przycisk Warunek ENq RST R2000 o poczynaj od p g
posuwu w Serwo Obstugado roku.

przéd  gotowe reczna dziatania M1 MO
s — 1/ ()
MO
MO r 140.HSPSO —— M1000
o— | EN- Ps : o |AacT— )
Program pozycjonowania: SR : R 5000 M1001
001 SPD 1000
DRV ADR « + - 1 - Ps PAU{ WR: R 2000 ERR—( )
WAIT TIME > 50 M1002
GOTO NEXT ABTH FDN —
002 SPD 10000 )
DRV ADR - + > 999999 - Ut
MEND
M? M1‘9“36
—] EN{ SET M1 ,
| . « Ustaw sygnat zakonczenia po

wykonaniu ostatniego kroku.

Przyktad programu: Przejazd wstecz

Po nacisnieciu i przytrzymaniu przycisku przejazdu wstecz przez mniej niz 0.5 sekundy (warto$¢ zmienna),
nastepuje wystanie jednego (warto$¢ zmienna) impulsu;
Po nacisnieciu i przytrzymaniu przycisku przejazdu wstecz przez ponad 0.5 sekundy (warto$¢ zmienna), nastgpi
ciggte wysytanie impulséw (z czestotliwoscia 10KHz, warto$¢ zmienna). Zwolnienie przycisku spowoduje
zatrzymanie transmisji impulsow. Istnieje mozliwo$¢ ustawienia wystania maksymalnie N impulséw.

Przycisk posuwu w przéd

o« . EN{ RST M3 * Zeruj sygnat zakonczenia.
Przycisk Warunek — EN7 RST R2007 e Zawsze rozpoczynaj od pierwszego
posuwu w Serwo Obstugado kroku.

przéd gotowe reczna dziatania M3 M2
o — —/ ()
M2
M2 r 140.HSPSO —— M1003
o | EN- Ps : 0 racT—( )
Program pozycjonowania: SR : R 5020 M1004
001 SPD 1000 PAU{ WR: R 2007 ERR— )
DRVADR:>->1-Ps
WAIT TIME > 50 M1005
GOTO NEXT ABT-| DN — )
002 SPD 10000
DRV ADR s — > 999999 » Ut
MEND
M2‘ M1‘9?6

1»—{ -4 SET M3 , .

‘ . EN » Ustaw sygnat zakonczenia po

wykonaniu ostatniego kroku.
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 141 Funkcja ustawiajgca parametry dla programu pozycjonujgcego FUN 141
MPARA ) jaca p y prog pozycjonujgceg MPARA
SYMBOL DRABINKOWY Ps: Numer wyj$cia impulsowego [osi] (0~3).
141. MPARA — . . .
Sterowanie SR: Adres rejestru poczatkowego tabeli parametrow.
\ —EN- Ps : FERR — T . .
wykonaniem abela zawiera 18 parametréw ustalanych przez

SR: wartoéci w 24 rejestrach.

Zakres HR DR ROR K
RO DO [R5000
Argu O O O
ment R3839 | D3999 | R8071
Ps 0~3
SR o o o

[ Objasnienie funkgii |

1. Zastosowanie funkcji nie jest koniczne, gdy warto$ci domysine parametréw odpowiadajg wymaganiom uzytkownika.
Koniecznos¢ zastosowania funkcji wystepuje w przypadku potrzeby zmiany parametrow wzgledem domysinych lub w
aplikacjach, w ktérych parametry majg by¢ zmieniane dynamicznie.

2. Funkcja ta wspotpracuje z FUN140 przy pozycjonowaniu NC. Dla kazdej osi przypisana moze by¢ tylko jedna funkcja
FUN140.

3. Funkcja zostanie wykonana niezaleznie od tego czy “EN” =0, czy 1.

4. W przypadku btednej wartosci ktérego$ z parametréw, pojawi sie komunikat btedu na wyjsciu "ERR". Kod btedu zostanie

zapisany w rejestrze kodéw btedéw.
Opis tabeli parametréw:
SR =Rejestr poczatkowy tabeli parametréw, na przyktad R2000.

R2000 0~2 Parametr 0 Wartos¢ domysina =1
R2001 1~65535 Ps/Obr Parametr 1 Wartos¢ domysina =2000
1~999999 uM/Obr
DR2002 1~999999 mDeg/Obr Parametr 2 Warto$¢ domysina =2000
1~99999930.1 minch/Obr
R2004 0~3 Parametr 3 Wartos¢ domysina =2
DR2005 1921600 Ps/Sec Parametr 4 Wartos¢ domysina =460000
1~153000
DR2007 0~921600 Ps/Sec Parametr 5 Wartos¢ domysina =141
1~153000
R2009 1~65535 Ps/Sec Parametr 6 Wartos¢ domysina =1000
R2010 0~32767 Parametr 7 Wartos¢ domysina =0
R2011 0~30000 Parametr 8 Wartos¢ domysina =5000
R2012 0~1 Parametr 9 Wartos¢ domysina =0100H
R2013 -32768~32767 Parametr 10 Wartos¢ domysina =0
R2014 -32768~32767 Parametr 11 Wartos¢ domysina =0
R2015 0~30000 Parametr 12 Wartos¢ domysina =0
R2016 0~30000 Parametr 13 Warto$¢ domysina =500
DR2017 0~1999999 Parametr 14 Wartos¢ domysina =0
DR2019 00H~FFH Parametr 15 Wartos¢ domysina =FFFFFFFFH
DR2021 -999999~ 999999 Parametr 16 Wartos¢ domysina =0
R2023 0~255 Parametr 17 Wartos¢ domysina =1
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 141 Funkcja ustawiajgca parametry dla programu pozycjonujgcego FUN 141
MPARA unkcja u jgca p y prog U pozycjonujgceg MPARA

| Edycja tabeli parametréw serwa w oprogramowaniu WinProladder |

Kliknij prawym przyciskiem myszy na pozycji “Servo Parameter Table” w drzewku projektu :

[ Project name (Nazwa projektu) |

Table Edit (Edycja tabel) |

| Servo Parameter Table (Tabela parametréw serwa) | > Wybierz “New Table”

&, Table Edit x|
—T able Propertie

Table Type: ISEWD Faramneter Table j

T able Marme: ISEWD Farameter Table

Table starting address: IHEI]I]I]

T able Capacity: + Dynaric Alocation

" Fixed Length |24 [UpitwORD

[T Laad T able Fram PLE

—Dlescription

Servo Parameter Table Examplel!l

-
" N

W 0K X Cancel |

A

® Table Type (typ tabeli) : Pole nieedytowalne — zawsze bedzie to” Servo Parameter Table ”.
® Table Name (nazwa tabeli) : Wprowadz (najlepiej méwigca o jej funkcji) nazwe tabeli.

® Table Starting address (adres poczatkowy tabeli) : Wprowadz adres rejestru poczgtkowego tabeli.
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 141 Funkcja ustawiajgca parametry dla programu pozycjonujacego FUN 141
MPARA ] jaca p y prog pozycjonujaceg MPARA
Servo Parameter Table - [Servo Parameter Table] #l

] B
Calculator[C) SetuplS]

RE000 0.Unit ; Fulse RE0Z 10.+ Movement Compensation : ||] Ps
RE001 1.Pulse/Rev.[16Bit): |2|][||] R5014 11.- Movement Compenszation : |[| Ps
DRE5002 2 Distance/Fey. : |2|][||] REI5 12Dec. Time: |[| e
R5004 3.Min. Unit : |2 vl R50ME 13 Interpalation Time Constant: "00 S
DRE5005 4 Max Speed: |51 2000 DREM7 14 Pulee/Rew. [32Bit): |[|

DR5007 5.5kart/End Speed : 141 REMS_LE 15 0.00G Input: IND[ |Jzed vl
RE005 E.Creep Speed: |1 oo RE0TE_HE 15 _1.5tcke Input: INDt |Jzed vl
R5010 ¥.Backlash Compenszation : ||] Pe RE020_LE 15_2.PGO Input: IN atlUsed w l
RE011 B.ace. Dec. Time: |5|][||] e REO20_HE 15 3.CLR Output: INDt |Jzed vl
RB012_LE 9 0.Directon Contral : I oUp - l DR5021 16.Machine Zera Poink: |[| Ps
RE0TZ_HE 9 1.Zero Return Direction: |1 :Diawn(Left] vl RE023 17.PGO Court; |1

allove: 3072 words(Auta) |Used: 24 words |Position: RENDD-RE0ZE

Reszet To Default | o OK I x Eancell

Opis funkcji parametréow:

® Parametr 0: Ustawienie jednostek; warto$¢é domysina wynosi 1.

* Jezeli ustawiona warto$¢ wynosi 0, to skok i predkos¢ w programie pozycjonowania wyrazane
bedg w jednostkach inzynierskich (np. mm, stopniach, calach, itp.).

* Jezeli ustawiona warto$¢ wynosi 1, to skok i predkos¢ w programie pozycjonowania wyrazane
bedg w impulsach

 Jezeli ustawiona wartos¢ wynosi 2, to skok w programie pozycjonowania wyrazany bedzie w
jednostkach inzynierskich (np. mm, stopniach i calach, itp.), natomiast predko$¢ w
impulsach/sekunde

Parametr O - jednostki “0” jednostki inzynierskie “1” impulsy “2” jednostki mieszane
Parametr 1, 2 Muszg by¢ ustawione Nieistotne Muszg by¢ ustawione
Parametr 3, 7, 10, 11 j-inzynierskie Ps j-inzynierskie
Parametr 4,5,6,15,16 (j.inzynierska *10)/min Ps/s Ps/s

®Parametr 1: Liczba impulséw na obrét (16to bitowa); warto$¢ domysina wynosi 2000, tj. 2000 Ps/Obr.

* Liczba impulséw jaka potrzebna jest do obrdcenia silnika o jeden obrot
A= 1~65535 (parametr ustawiany jest jako liczba dziesietna bez znaku,dla wartosci wiekszych
niz 32767,) Ps/Obr

* Jezeli parametr 14 = 0, parametr jest wigzacy jako ilos¢ Ps /Obr

* Jezeli parametr 14 # 0, parametr 14 jest wigzacy jako ilos¢ Ps /Obr, a parametr 1 jest ignorowany

® Parametr 2: Przesunigcie na obrét (skok); wartos¢ domysina wynosi 2000.

* Przesuniecie podczas jednego obrotu silnika, podawane w formacie catkowitym z doktadnosci do
0,001 jednostki inzynierskiej, np.:
B=1~999999 um/Obr
1~999999 mStopnia/Obr
1~999999 x 0,1 mCala/Obr
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 141 Funkcja ustawiajgca parametry dla programu pozycjonujgcego FUN 141
MPARA ) Jgca p y prog pozycjonujgceg MPARA

® Parametr 3: Rozdzielczo$¢ zadawania dystansu; wartos¢ domysina wynosi 2.

parameyt] VoSS v oosta WS | war, usawarat
Parametr 3 . Deg Inch jednostka silnikowa (Ps)

0 x1 x1 x0.1 x1000

1 x0.1 x0.1 x0.01 x100

2 x0.01 x0.01 x0.001 x10

3 x0.001 x0.001 x0.0001 x1

® Parametr 4: Predko$¢ maksymalna; wartos¢ domysina wynosi 460000, np. 460000 Ps/Sec.
» Jednostki impulsowe i mieszane: 1~921600 Ps/s.
* Jednostka inzynierskie: 1~153000 [x 10 j.inz/min (np. cm/min, x10 Stopni/min, Cali/min)].
Jednakze, czestotliwo$¢ maksymalna nie moze by¢ wigksza niz 921600 Ps/s.
f max=(V_max x1000xA)/ (6xB) <921600 Ps/s
f min>1 Ps/s

Uwaga: A = Parametr 1, B =Parametr 2.
® Parametr 5: Predkos¢ poczatku/konca ruchu; wartos¢ domysina = 141.
* Jednostki impulsowe i mieszane: 1~921600 Ps/s.
* Jednostka inzynierskie: 1~15300 [x 10 j.inzmin ( np. cm/min, x10 Deg/min, Inch/min)].
Jednakze, czestotliwosc¢ ta nie moze by¢ wigksza niz 921600 Ps/s.

®Parametr 6: Predkos¢ petzania wykorzystywana w procesie bazowania; warto$¢ domysina wynosi 1000.
Jednostki impulsowe i mieszane: 1~65535 Ps/Sec
Jednostka inzynierskie: 1~15300 [x 10 j.inZ/min ( np. cm/min, x10 Deg/min, Inch/min)].
®Parametr 7: Kompensacja luzu; warto$¢ domysina =0.

* Zakres ustawien: 0~32767 Ps.

* Przy zmianach kierunku ruchu, wartosci ta bedzie automatycznie dodawana do wielkosci
przesuniecia.

® Parametr 8: Ustawienie czasu przyspieszenia/op6znienia; warto$¢ domysina = 5000, a jednostka jest ms.

» Zakres ustawien : 0~30000 ms.

* Ustawiona wartos¢ reprezentuje czas przyspieszania od predkosci poczatku ruchu do
predkosci maksymalnej lub czas opdzniania od predkosci maksymalnej do predkosci poczatku
ruchu.

* Przyspieszenie/op6znienie ma statg wartosc¢, zalezng od stosunku parametr 4/ parametru 8.

* Jezeli parametr 12 = 0, parametr 8 jest czasem opoOznienia

* Dla krotkich skokéw wykorzystana zostanie funkcja automatycznego op6znienia.

®Parametr 9: Kierunek obrotu i poszukiwania bazy; wartos¢ domysina wynosi 0100H (Parametr nie jest
wykorzystywany w trybie interpolac;ji liniowej).

b15 b8 b7 bo
SR+12 | Para 9-1 Para9-0 |
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 141
MPARA

Funkcja ustawiajgca parametry dla programu pozycjonujacego

FUN 141
MPARA

* Parametr 9-0: Kierunek obrotu; warto$¢ domysina wynosi 0

Ustawiona wartos¢ =0, pozycja biezgca zwieksza sie przy impulsie wyjsciowym

w przod, a zmniejsza sig przy impulsie wyjsciowym wstecz.

Ustawiona warto$¢ =1, pozycja biezaca zmniejsza sie przy

wyjsciowym w przdd, a zwieksza sie przy impulsie wyjsciowym wstecz.
» Parametr 9-1: Kierunek poszukiwania bazy; wartos¢ domysina wynosi 1

Ustawiona wartos¢ =0, kierunek, w ktérym pozycja biezgca wzrasta.

Ustawiona warto$é =1, kierunek, w ktérym pozycja biezgca maleje.

® Parametr 10: Kompensacja przesuniecia w przéd; wartosé domysina = 0.

e Zakres ustawien: —-32768~32767 Ps.

impulsie

* Przy impulsie wyjsciowym w przod, warto$¢ ta zostanie automatycznie dodana do wielkosci

przesuniecia.

® Parametr 11: Kompensacja przesuniecia wstecz; wartos¢ domysina = 0.

e Zakres ustawien: —32768~32767 Ps.

* Przy impulsie wyjsciowym wstecz, wartos¢ ta zostanie automatycznie dodana do wielkosci

przesuniecia.

® Parametr 12: Czas opdznienia; warto$¢ domysina =0, a jednostka jest ms.

» Zakres ustawien: 0~30000 ms.
* Jezeli parametr 12 = 0, to parametr 8 jest czasem opO6znienia
* Jezeli parametr 12 # 0, to parametr 12 jest czasem opdznienia

®Parametr 13: Stata czasowa interpolacji, wartos¢ domysina = 500.

* Zakres ustawien: 0~30000 ms.
» Ustawi¢ czas wymagany do osiggniecia predkosci okreslonej w programie. (predkos¢
poczatkowa przyjmowana jest zawsze jako 0).

» Parametr jest wigzacy dla ruchow z interpolacja liniowa, a okresla przyspieszenie/op6znienie

ruchu interpolowanego.

®Parametr 14: Liczba impulséw na obrét (32bitowa); wartos¢ domysina = 0.

* Liczba impulséw potrzebna do obrécenia silnika o jeden obrét
 Jezeli parametr 14 = 0, parametr jest wigzgcy jako ilo$¢ Ps /Obr

e Jezeli parametr 14 # 0, parametr 14 jest wigzacy jako ilos¢ Ps /Obr, a parametr 1 jest

ignorowany

®Parametr 15: We/Wy wykorzystywane w ruchu bazujagcym DRVZ; wartos¢ domysina wynosi FFFFFFFFH

b15 b8 b7 b0
SR+19 Para 15-1 Para 15-0
SR+20 Para 15-3 Para 15-2

* Parametr 15-0: Ustawienie wejscia DOG, na ktérym odbywa sie bazowanie (SR+19); musi to

by¢ wyjscie jednostki gtéwnej

b6~b0: Numer referencyjny wejscia DOG (0~15, oznacza X0~X15)
b7 =0: Styk A (normalnie otwarty)
=1: Styk B (normalnie zamkniety)
b7~b0=FFH, wejscie DOG nieskonfigurowane
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 141 Funkcja ustawiajgca parametry dla programu pozycjonujgcego FUN 141
MPARA ) Jgca p y prog pozycjonujgceg MPARA

® Parametr 15-1: Ustawienie wejscia czujnika krancowego (SR+19)
b14~b8: Numer referencyjny wejscia czujnika krancowego (0~125, oznacza X0~X125)
b15 =0 : Styk A (normalnie otwarty)
=1 ; Styk B (normalnie zamkniety)
b15~b8 = FFH, wejscie czujnika krancowego nieskonfigurowane

®Parametr 15-2: Ustawienie wejscia sygnatowego PGO (SR+20); musi to by¢ wejscie jednostki
gtéwnej
b6~b0: Numer referencyjny wejscia PGO (0~15, oznacza X0~X15)
b7= 0 : Rozpoczecie zliczania po pojawieniu sie stanu narastajgcego wejscia DOG
b7=1 ; Rozpoczecie zliczania po pojawieniu sie stanu oapadajgcego wejscia DOG
b7~b0 = FFH, wejscie PGO nieskonfigurowane

®Parametr 15-3: Ustawienie wyjscia sygnatowego CLR (SR+20), musi to by¢ wyjscie jednostki
gtéwnej
b15~b8: Numer referencyjny wyjscia CLR (0~23, oznacza Y0~Y23)
b15~b8 =FFH, wyjscie CLR nieskonfigurowane

® Parametr 16: Pozycja (w pulsach) jaka przyjmuje 0$ w chwili zbazowania; warto$¢ domysina wynosi 0. Zakres
ustawien: -999999 ~ 999999 Ps

® Parametr 17: Liczba zliczen sygnatu punktu zerowego (wykry¢ wejscia PGO); wartos¢ domysina wynosi 1.
Zakres ustawien: 0~255 sygnatéw

Predkos¢

Parametr 4: Pred. maksymalna

Predkos¢ robocza

Parametr 5
Predkos¢ startu/

|
|
|
|
|
I
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
konca
Parametr 8 Parametr 8
- lub

Czas przyspieszenia/

Czas

Parametr 12
opdznienia
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN 142 H Wymuszenie zatrzymania wyjscia impulsowego FUN 142 H
PSOFF y Y /) puisoweg PSOFF

SYMBOL DRABINKOWY

N: 0~3, wymuszenie zatrzymania wskazanego numeru
Sterowanie 142P. i&nin i ;
wyjscia impulsowego (0si).
wykonaniem EN- PSOFF Ps

| Objasnienie funkgji |

1. Jezeli sygnat sterujgcy zatrzymaniem “EN” =1, lub zmieni sie z 0—»1(instrukcjali), to funkcja ta wymusi
zatrzymanie wysyfania impulséw dla wskazanego wyjscia impulsowego (wskazanej osi).

2. Jezeli funkcja zostanie zastosowana w procesie bazowania, to w chwili osiggniecia bazy, funkcja ta moze
zosta¢ wykorzystana do natychmiastowego zatrzymania wysytania impulséw. W ten sposoéb, wysytanie
impulséw bedzie zatrzymywane w tej samej pozycji za kazdym razem, gdy przeprowadzony zostanie proces
powrotu maszyny do pozycji bazowej.

| Przyktad programu |

; Kiedy MO zmienia sie z 0—1, funkcja
MO ‘|7142P_ wymusza na Ps0 zatrzymanie wysytania

———EN{ PSOFF 0 impulsow.
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Funkcje pozycjonowania NC

Konwersja aktualnej pozycji osi w impulsach na warto$¢ w jednostkach
FUN 143 [ wersja axiuaine] pozycyl inlzwnlierz:ich w Wl FUN 143§
PSCNV Y PSCNV
(mm, Stopnie, Cale, PS, etc)
SYMBOL DRABINKOWY
143P.PSCNV Ps: 0~ 3; wskazanie numeru wyjscia impulsowego (osi),
Wejscie sterujace— ENH Pg - ktorej pozycja w impulsach ma byé przekonwertowana

na wartos¢ w jednostkach inzynierskich (np. mm,
Stopniach, Calach, PS), w celu wyswietlenia aktualnej
pozycji.

D: Adres rejestru, w ktérym zapisywana jest aktualna pozycja
po konwersji. Wykorzystuje 2 rejestry, np.: D10
reprezentuje D10 (mtodsze stowo) i D11 (starsze

D

stowo)
Zakres HR DR ROR K
RO DO |R5000| 2
Argu u] n] 0 J
ment R3839 | D3999 | R8071 | 256
Ps 0~3
D o o o*

| Objasnienie funkgji

1. Jezeli wejscie sterujace “EN” =1, lub zmieni sie z 0—»1(instrukcjan), funkcja ta przekonwertuje aktualng
pozycje osi w impulsach (PS) na odpowiadajacg jej warto$¢ wyrazong w jednostkach inzynierskich (mm,
Stopnie, Cale, PS, etc) w celu wyswietlenia aktualnej pozyciji

2. Gdy do wykonywania ruchéw pozycjonujgcych wykorzystywane sg funkcje FUN140 i FUN147, wywotanie tej
funkcji umozliwia prawidtowg konwersje jednostek.

IPrzyktad programu |

MO 143P.PSCNV ; Kiedy M0=1, nastepuje konwersja pozycji osi PsO

F———ENq Ps : 0 wyrazonej w impulsach (DR4088), na odpowiadajaca
jej warto$¢ w jednostce inzynierskiej (mm, Stopnie,
Cale, PS, etc) i zapisanie jej w DD10 w celu
wys$wietlenia aktualnej pozyciji.

D : D10
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN147 Wieloosiowe szybkie wyjscie impulsowe FUN147
MHSPO ypie Wyl P MHSPO
SYMBOL DRABINKOWY Gp : Numer grupy (0~1)
Wejscie - 147 . MHSPO —; SR : Adres poczatkowego rejestréw programu
sterujace” EMN 7 Gp - ACT —Ww toku pozycjonujgcego (patrz objasnienie w przyktadzie)
SR WR : Adres poczatkowy rejestrow roboczych funkgc;ji
Pauza— PAU{ \WR - L ERR —Btad (patrz objasnienie w przyktadzie). Funkcja
kontroluje 9 rejestrow, ktére nie powinny by¢
Anuluj— ABT | N —Wykonano wykorzystywane w innych czesciach programu.
Zakres| HR DR | ROR K
RO DO | R5000
Argu O O 0
ment R3839 | D3999 | R8071
Gp 0~1
SR o o o
WR o o o*

[Objasnienie funkgii |

1.

Funkcja FUN147 (MHSPO) wykorzystywana jest do obstugi interpolacji liniowej przy sterowaniu ruchem
wieloosiowym. Skiada sie z programu sterowania ruchem pisanego i edytowanego za pomocg edytora
tekstowego. Kazda punkt pozycjonowania okreslany jest jako krok (na ktéry sktada sie czestotliwos¢ wyjsciowa,
warto$¢ przesuniecia i warunek przejscia). Kazdy krok kodowany jest za pomocg 15 rejestréw sterownika.
Funkcja FUN147 (MHSPO) moze obstugiwa¢ do 4 osi przy jednoczesnej interpolacji liniowej lub dwie 2-osiowe
grupy interpolaciji liniowej (tj. Gp0 = Osie Ps0 i Ps1 ; Gp1 = Osie Ps2 i Ps3)

Najwiekszg korzyscig z przechowywania programu pozycjonowania w rejestrach jest to, ze w przypadku
powigzania z MM, istnieje mozliwos$¢ zapisania i ponownego zatadowania programu pozycjonowania przez MMI
przy wymianie form.

Jezeli przy “EN”=1, inne funkcje FUN147/FUN140 sterujgce PsO~ 3 beda nieaktywne (stany odpowiednio:
Ps0=M1992, Ps1=M1993, Ps2=M1994 i Ps3=M1995 bedg w stanie wysokim), program rozpocznie wykonywanie
od nastepnego punktu pozycjonowania (kiedy dotrze do ostatniego kroku, zostanie zrestartowany do kroku
pierwszego); jezeli Ps0~3 sterowane jest przez inna funkcje FUN147/FUN140 (stany odpowiednio: Ps0=M1992,
Ps1=M1993, Ps2=M1994 i Ps3=M1995 bedg w stanie niskim), funkcja ta uzyska dostep do kontroli wyjscia
sterujgcego w momencie zwolnienia dostepu przez inne funkcje FUN147/FUN140.

Jezeli wejscie sterujace “EN” =0, wysytanie impulséw zostanie natychmiast zatrzymane.

Jezeli sygnat pauzy na wyjsciu “PAU” =1 i “EN” byty wczesniej w stanie 1, nastapi przerwanie wysytania impulsow.
Jezeli sygnat pauzy na wyjsciu “PAU” =0, a “EN” bedzie nadal réwne 1, nastgpi kontynuacja pracy wyjscia
impulsowego

Jezeli sygnat anuluj " ABT"=1, nastgpi natychmiastowe zatrzymanie wyjscia impulsowego. Jezeli wejscie

sterujgce "EN" ponownie przejdzie w stan 1, nastgpi restart programu a praca rozpocznie sie od pierwszego

kroku programu pozycjonujacego.

W czasie transmisji sygnatu wyjsciowego, wskaznik "ACT" bedzie aktywny.

Jezeli pojawi sie btad wykonania, na wyjsciu uaktywni sie wskaznik "ERR"..

(Kod btedu zostanie zapisany w rejestrze kodéw bteddéw)

10.Po zakonczeniu pojedynczego kroku pozycjonowania, wskaznik "DN" przejdzie w stan wysokim.
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*** Tryb roboczy wyjscia impulsowego musi by¢ skonfigurowany (bez konfiguracji, YO~Y7 traktowane bedg jak
wyjscia ogdlnego przeznaczenia) jako jeden z trybéw U/D, P/R lub A/B.
Tryb U/D: YO (Y2, Y4, Y6), wysyta impulsy zliczania w gére.
Y1 (Y3, Y5, Y7), wysyta impulsy zliczania w dot.
Tryb A/B: YO (Y2, Y4, Y6), wysyta impulsy fazy A.
Y1 (Y3, Y5, Y7), wysyta impulsy fazy B.
e Polaryzacja wyjscia impulsowego moze by¢ skonfigurowana jako normalna lub odwrécona.

[ Zmienne systemowe przypisane pozycjonowaniu]

WL:Przy zatrzymaniu lub pauzie FUN147, zwolnienie, po czym zatrzymanie wyjscia

M1991 impulsowego
WYL:Natychmiastowe zatrzymanie wyj. impuls. przy zatrzymaniu lub pauzieFUN147.

WL : PsO gotowa

M1992 WYL : PsO zajety
WL: Ps1 gotowy
M1993 WYL: Ps1 zajety
WL : Ps2 gotowy
M1994 WYL : Ps2 zajety
WL: Ps3 gotowy
M1995 WYL : Ps3 zajety
M1934 WL: Grupa Gp0 zakonczyta ostatni krok
M1935 WL: Grupa Gp1 zakonczyta ostatni krok

DR4068 Predko$¢ wektorowa grupy Gp0

DR4070 Predko$¢ wektorowa grupy Gp1

D4060 Kod btedu Gp0
D4061 Kod btedu Gp1
D4062 Numer zakonczonego kroku (punktu pozycjonowania) Gp0.
D4063 Numer zakonczonego kroku (punktu pozycjonowania) Gp1.
Nr Ps. Aktualna czestotliwos¢| Aktualna pozycja Pozostata liczba
na wyjsciu w impulsach impulséw do wystania
Ps0 DR4080 DR4088 DR4072
Ps1 DR4082 DR4090 DR4074
Ps2 DR4084 DR4092 DR4076
Ps3 DR4086 DR4094 DR4078

% FUN147 Nie obstuguje dynamicznej zmiany czestotliwosci na wyjsciu podczas transmisji impulséw..

11-29



Funkcje pozycjonowania NC

FUN147
MHSPO

Wieloosiowe szybkie wyjscie impulsowe

FUN147
MHSPO

@ Format programu pozycjonujgcego z interpolacjg liniowa :

SR : Rejestr poczatkowy bloku rejestrow do przechowywania programu pozycjonowania :

SR

SR+1

SR+2

SR+3

SR+14

SR+15

SR+16

SR+Nx15+2

A55CH

Liczba krokow

; Dla poprawnego programu pozycjonujgcego, jego wartos¢ winna

wynosi¢ A5S5AH

okreslany jest przez 15 rejestrow).

N-ty krok programu pozycjonowania.

Pierwszy punkt (krok) programu pozycjonujgcego (kazdy krok
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FUN147
MHSPO

FUN147

Wieloosiowe szybkie wyjscie impulsowe MHSPO

@ Objasnienie rejestrow roboczych funkciji:

WR+0
WR+1
WR+2
WR+3
WR+4
WR+5
WR+6
WR+7
WR+8

WR+0 : Jezeli funkcja ta jest wykonywana, zawarto$¢ tego rejestru reprezentuje realizowany krok (1~N). Jezeli

Jezeli “EN” =1, nastgpi wykonanie nastepnego kroku, tj. wykonany zostanie aktualny krok plus 1 (jezeli aktualny

WR+1 :

*** Po zakonczeniu pojedynczego kroku, wyjscie "DN" zostanie wystawione. W przypadku wstrzymania wysytania
impulséw, stan ten zostanie zachowany. Uzytkownik moze przetgczy¢ stan "DN" w stan niski, poprzez wyzerowanie
zawartosci rejestru WR+1, narastajgcym stanem cewki kontrolowanej przez wyjscie "DN.

WR jest adresem poczgtkowym rejestrow roboczych.

Nr kroku wykonywanego lub zatrzymanego

Flaga robocza

Kontrolowany przez system

Kontrolowany przez system

Kontrolowany przez system

Kontrolowany przez system

Kontrolowany przez system

Kontrolowany przez system

Kontrolowany przez system

funkcja nie jest wykonywana, zawartosc¢ tego rejestru reprezentuje krok, w ktérym nastgpito ostatnie

zatrzymanie.

krok jest krokiem ostatnim, nastgpi wykonanie pierwszego kroku - zapetlenie).

Przed zatgczeniem “EN” =1, uzytkownik moze zaktualizowa¢ zawarto§¢ WR+0 w celu okreslenia numeru
korku do wykonania (jezeli zawartos¢ WR+0 =0, a "EN"=1, oznacza to, ze wykonanie rozpocznie sie od
pierwszego kroku).

BO~B7, suma krokéw

B8 = WL, wysytanie impulséw wstrzymane

B9 = WL, oczekiwanie na warunek wysytania impulséw

B10 = WL, nieskonczone wysytanie impulséw

B12 = Wk, wysytanie impulséw (stan wyjscia “ACT”")

B13 = WL, btad wykonania funkgji (stan wyjscia “ERR”)

B14 = WL, zakonczenie wykonywanego kroku (stan wyjscia “DN”)
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Rejestry btedu
R4060 (Ps0)
R4061 (Ps1)
R4062 (Ps2)
R4063 (Ps3)
D4060 (Gp0)
D4061 (Gp1)

— — e,
O R Do ©® N O U~ ®WN 2O

D 01 g0 o0 g b B DB WO W W W WWWWwWww
O W N -~ O - O © 0N O a0 WOWN = O

Kody btedéw

: Brak btedu
: Btgd parametru 0
: Btgd parametru 1
: Btgd parametru 2
: Btgd parametru 3
: Btgd parametru 4
: Btgd parametru 5
: Btgd parametru 6
: Btgd parametru 7
: Btgd parametru 8
: Btgd parametru 9
: Btgd parametru 12
: Btgd parametru 13
: Btgd parametru 14
: Btad adresu zmiennej okreslajacej predkosc
: Btad wartosci predkosci zadanej
: Btad adresu zmiennej okreslajacej skok
: Btad wartosci skoku
: Nieprawidtowy program pozycjonujacy
: Btedna suma krokow
: Liczba krokéw wieksza od maksymalnej
: Btad czestotliwosci maksymalnej
: Btad czestotliwosci poczatku/konca ruchu
: Wartos¢ kompensaciji ruchu za wysoka
: Zadany skok poza zakresem
: Pozycjonowanie ABS niedozwolone dla komend DRVC
: Ruch DRVZ nie moze nastepowac po ruchu DRVC
: Nieprawidtowy tryb ruchu DRVZ
: Nieprawidtowy adres wejscia DOG
: Nieprawidtowy adres wejscia PGO
: Nieprawidtowy adres wyjscia CLR
: Nieprawidtowa komenda interpolacji liniowej

Mozliwe kody btedow przy
Wykonywaniu FUN141

Mozliwe kody btedéw
przy wykonywaniu
FUN140 lub FUN147

Uwaga : W rejestrze btedu przechowywany jest ostatni kod btedu, jaki wystapit. W celu upewnienia sie, ze nie
wystepujg kolejne btedy, zawartos¢ rejestru mozna wyzerowac. Zerowa wartosc¢ rejestru wskazuje na brak

btedu.
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| Edycja tabeli programu serwo w oprogramowaniu WinProladder|

Kliknij prawym przyciskiem myszy na pozycji “Servo Program Table” w drzewku projektu :

Project name (Nazwa projektu) |

Table Edit (Edycja tabeli) |
| Servo Program Table (Tabela programu serwo) | > Wybierz “New Table”

x
Table Properies 7
Tahle TYF:'E: IM ulti-4xis positiorang table LI
Tahle Name: gLINE

Table starting address: [R6000
Edit Length: 153

Table Capacity: & Dyna
" Fixed Length

I” Leed Table Fram PLC
I” Lead Tahkle Fram ROE
Description

o e

| v OK I XCuncall

® Table Type (typ tabeli): Multi-Axis positioning table (tabela pozycjonowania wieloosiowego)
® Table Name (nazwa tabeli): Wprowadz (najlepiej méwiaca o jej funkcji) nazwe tabeli.
® Table Starting address (adres poczatkowy tabeli): Wprowadz adres rejestru poczatkowego tabeli

A

& Multi-Axis positioning table - [LINE] ] = | Ellﬂ
=

i
Calculator(C) Setup(S) i anitorid)

—Sero Command

Step. | Speed | Movement Action Wait | GoTo | Add |
1 SPD R3O LIM ADR, R400, REOD, REOD, BR700.Ps  WAIT TIME. O GOTO MNEXT =
SPDR300 UM ADR, R40Z, BREDZ, REDZ. R702.Ps  WAIT TIME. 0 GOTO NEXT M

2

K] SPD R300 LIN ADR, R404. RE04, RE04, R704.Ps  WAIT TIME. 0 GOTO NEXT it |

4 SPD F300 LIN ADR, R406, RE06, REOE, R70BE.Ps  WAIT TIME. 0 GOTO MNEXT :
[Delete |

Wowe g |

|allovs: 2072 words(auta) Used: 62 words |Position: REOO0-REDE! b mue Eow |

o OK I X Canu:ell

4
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° W celu zapewnienia tatwego programowania i rozwigzywania problemoéw, WinProladder dostarcza edytor
programu sterujgcego ruchem (tabeli programu serwo), wykonywanego przez funkcje FUN147
o Rozszerzone instrukcje pozycjonowania dla ruchéw z interpolacjg liniowg sg nastepujgce:

Instrukcja Argument Opis
» Ustawienie predkosci wektorowej dla interpolacji liniowej
SPD XXXXXX lub 1 = ustawiona warto$é = 1840000

Rxxxx  lub * Predkos$¢ ruchu wyrazona w czestotliwosci lub j. inz
(Parametr_0=0 dla FUN141 oznacza j.inz; Parametr_0=1 lub 2

Dxxxx oznacza czestotliwosé; w systemie domysinie ustawiona jest
czestotliwosé). Argument moze byé wprowadzony bezposrednio
jako stata lub warto$é zaczytana z rejestru (Rxxxx, Dxxxx); jezeli
argument jest adresem rejestru, czytane sg 2 rejestry, np.: D10
reprezentuje D10 (mtodsze stowo) i D11 (starsze stowo), bedace
ustawieniem czestotliwosci lub predkosci w j. inz.

* Jezeli wybrane zostanie zadawanie predkosci w j. inz, system
automatycznie przekonwertuje ustawiong predkos¢ na
odpowiednig czestotliwos¢ wyjsciowg

» Czestotliwosci wyjsciowe odpowiednich osi zostang obliczona na
podstawie predkosci wypadkowe;j

* Zakres czestotliwosci wyjsciowej: 1= czestotliwosé wyjsciowa

=921600 Hz.

* Ustawienie skoku w Ps lub j. inz

LIN ADR - X->Y-Z>W: Ut (Jezeli Parametr_0=1 dla FUN141, to jednostkg skoku dla Ut jest

lub lub
ABS Ps
Gdzie:

X 1 Ustawienie skoku dla Ps0O
Y : Ustawienie skoku dla Ps1
Z : Ustawienie skoku dla Ps2
W : Ustawienie skoku dla Ps3

Ps; Jezeli Parametr_0=0 lub 2, to jednostka skoku dla Ut jest j.
inz. (np. mm, stopnie, cale); jednostkg domysing jest Ps.

* Jezeli széstym argumentem LIN jest Ut (nie Ps), to zadana
warto$¢ skoku w |. inz., zostanie przeliczona na liczbe impulséw
do wystania, wedtug ustawienia parametréw 1, 2, 3 dla FUN141.

* Instrukcja LIN moze by¢ ztozona z 6 argumentow:
argument 1: wybér wspédtrzednych.

ADR lub ABS: ADR, ruch relatywny (,przemiesc sie 0”)
ABS, ruch absolutny (,idz do pozyciji”)
argumenty 2 do 5: ustawienia skokow dla poszczegélnych osi

Mozna go wprowadzi¢ jako statg lub

XXXXXXXX: wartosé z rejestru (Rxxxx, Dxxxx); w
lub przypadku wartosci okreslanej przez
—XXXXXXXX rejestr, odczytywane sg wartosci z 2
lub Rxxxx kolejnych rejestrow, np. gdy RO okresla
lub Dxxxx skok, RO jest mtodszym stowem a R1

starszym stowem ustawionego skoku

Wartos$¢ dodatnia powoduje ruch w przéd
Wartos¢ ujemna powoduje ruch wstecz

*** Jezeli ustawiony skok osi réwny jest 0, a argumentem 1 jest
ADR, oznacza to brak ruchu dla tej osi

*** Kiedy w polu skoku dla danej osi znajduje sie spacja, a
argumentem 1 jest ABS, oznacza to brak ruchu dla tej osi

Maksymalne wartosé skoku dla pojedynczego ruchu musi zawieraé

sie w zakresie +1999999 Ps

argument 6: jednostka skoku

Ut lub Ps: dla Ut, rozdzielczoscia jest jedna jednostka inzynierska;
(okreslana przez parametry 0, 3 dla FUN141); dla Ps,

rozdzielczoscig jest jeden impuls.
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Instrukcja Argument Opis
ADR: X:Y>»Z>W > Ut eInstrukcja LINE wykorzystywana jest dla wykonywania
LINE lub lub niekonczonego ruchu interpolowanego liniowo
ABS Ps
* Instrukcja LINE, podobnie jak LIN, moze sktadac sie z 6
Gdzie, argumentéw (patrz opis argumentow instrukcji LIN)

X : Ustawienie skoku dla Ps0
Y : Ustawienie skoku dla Ps1
Z : Ustawienie skoku dla Ps2
W : Ustawienie skoku dla Ps3

» Ustawienia skokéw da poszczegdlnych osi okreslajg stosunek
przesunieé pomiedzy aktywnymi osiami (okreslajg wektor ruchu).
Os$ o najdtuzszym skoku jest $ledzona przez pozostate.

tj. jezeli w trybie LINE, ustawienia skokéw wynosza 1000 ~ 500 -
300 ~ 0 (w Ps), oznacza to, ze jezeli 0$ PsO wysle 1000Ps, to
Ps1 i Ps2 wysle odpowiednio 500Ps i 300Ps. (Os$ Ps3 nie
pracuje, poniewaz ustawiona wartos¢ skoku wynosi 0).

Stosunek ten (1000/500/300/0) utrzyma sie dla wyjscia
impulsowego (ruch nieskonczony) do momentu, gdy funkcja
FUN147 zostanie zatrzymana lub wyjdzie z trybu LINE.

Uwaga: Poréwnanie pozycjonowania za pomoca przesuniecia wzglednego (ADR) i bezwzglednych (ABS)

Kody programowow dla przejscia z pozycji 30000 na -10000:

<

DRV ADR,—,40(.?00,Ut lub DRV AIBS, ,—10000,UtI

-10000

0 10000 20000 30000 Ut

» i
>

Kody programéw dla przejscia z pozycji -10000 na 10000:

DRV ADR,+,20000,Ut lub DRV ABS, ,10000,Ut
Instrukcja Argument Opis
WAIT TIME » XXXXX | « Po zakonczeniu wysytania impulséw wyjéciowych nastgpi wykonanie instrukcji
oczekiwania przed przejsciem do nastepnego kroku. Dostepnych jest 5
lub Rxxxx . o
warunkéw przejscia:
lub Dxxxx ) . L . .
Time: Czas oczekiwania (jednostka to 0.01 sekundy). Moze byé wprowadzony
bezposrednio jako warto$¢ stata lub okre$lony przez wartos¢ w
lub X0~ X255 rejestrze (Rxxxx or Dxxxx). Po uptynieciu ustawionego czasu
nastepuje wykonanie numeru kroku okreslonego instrukcjg GOTO.
lub YO~Y255

lub MO~M1911
lub S0~S999

X0~ X255: Po zmianie stanu wejscia na Wi, nastepuje wykonanie kroku
okreslonego instrukcjg GOTO.

YO0~Y255: Po zmianie stanu wyjscia na Wt , nastepuje wykonanie kroku
okreslonego instrukcjg GOTO.

MO~M1911: Po zmianie stanu markera na Wt , nastepuje wykonanie kroku

okreslonego instrukcjg GOTO.
S0~S5999: Po zmianie stanu znacznika kroku na Wt , nastepuje wykonanie
kroku okreslonego instrukcjg GOTO.
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EXT X0~X255 « Instrukcja wyzwalania zewnetrznego. Jezeli impulsy sg wysytane (nie
lub YO~Y255 wszystkie impulsy zostaty wystane — ruch trwa) i jezeli stan wyzwalania
lub MO~M zewnetrznego przejdzie w stan wysoki, nastapi przerwanie aktualnie
ub MO~M1911 wykonywanego kroku i natychmiastowe wykonanie kroku okreslonego przez
lub S0O~S999 GOTO. Jezeli wszystkie impulsy zostang wystane a wyzwalania zewnetrznego
nie pojawi sie, instrukcja przejdzie w tryb WAIT, tj. nastgpi oczekiwanie na
zmiane stanu sygnatu wyzwalania na wysoki przed wykonaniem kolejnego
kroku okreslonego instrukcjg GOTO.
GOTO | NEXT * Instrukcja GOTO okresla numer krok do wykonania po spetnieniu warunku
lub 1~N transferu instrukcji WAIT i EXT.
lub Rxxxx NEXT: Wykonaj nastepny krok.
lub Dxxxx 1~N: wykonaj krok o0 wskazanym numerze.
Rxxxx: numer kroku do wykonania okresla warto$¢ w rejestrze Rxxxx.
Dxxxx: numer kroku do wykonania okresla warto$¢ w rejestrze Dxxxx.
MEND Zakoncz programu pozycjonujgcy.

L] Edycja programu pozycjonowania z interpolacjg liniowa:

Przed rozpoczeciem edycji tabeli programu pozycjonujgcego, nalezy wprowadzi¢ i skonfigurowa¢ funkcje
FUN147, nadajac jej adres poczatkowy tabeli programu pozycjonujgcego. Po edycji programu
pozycjonujgcego, zmieniony program zostanie zapisany w rejestrach. Kazdy edytowany punkt
pozycjonowania (inaczej krok pozycjonowania) definiowany jest przez 15 rejestrow. Dla zapisu programu o N
krokach uzyte zostanie N x 15 +2 rejestrow.

Uwaga: Rejestry, w ktdrych zapisany jest program pozycjonowania nie mogg by¢ ponownie uzyte w programie!

) Format i przyktad programu pozycjonowania z interpolacja liniowa:

001 SPD 5000 ; Predko$¢ wektorowa = 5KHz
LIN ADR,500,400,300,200,Ut ; 500(Ps0)/400(Ps1)/300(Ps2)/200(Ps3) jednostek w przéd
WAIT TIME,100 ; Odczekaj 1 sekunde
GOTO  NEXT ; Wykonaj nastepny krok
002 SPD R1000 ; Predko$¢ wektorowa zapisywana jest w DR1000( R1001 i R1000)
LIN ADR,D100,D200, , ,Ut ; Skok zapisywany jest w DD100(Ps0) i DD200(Ps1)
WAIT TIME,R500 ; Czas oczekiwania zapisywany jest w R500
GOTO  NEXT ; Wykonaj nastepny krok
003 SPD R1002 ; Predko$¢ wektorowa zapisywana jest w DR1002( R1003 i R1002)
LIN ADR,0,0,R300,R400,Ps ; Skok zapisywany jest w DR300(Ps2) i DR400(Ps3)
WAIT X0 ; Odczekaj az X0 bedzie wtgczony
GOTO 1 ; Wykonaj pierwszy krok
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Przyktad

Ponizej przedstawiona zostata definicja pojedynczego kroku programu pozycjonowania z interpolacjg liniowa:

Element of positioning command ﬁl

Speed: |2nnn

Movement:lUN

~|laDR =[1000 500 [0

Wait : IMEND :]

v 0k | % cancel|

o Ps =]

Oznacza to, ze skok dla osi Ps0(0$ X) wynosi 1000 Ps, dla osi Ps1(0$ Y) wynosi 500 Ps. Osie Ps2 i Ps3 sg

nieaktywne, poniewaz wartosci ustawionych dla nich skokéw sg zerowe.

0osY

o
Odlegtos¢ przesuniecia osi Y %

L 1000

K
Odlegtos¢ przesuniecia osi X

. .
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FUN148 Reczny generator impulséw pozycjonowania FUN148
MPG eczny g p pozyc) MPG
~148. MPG Sc @ Numer Zrédtowego szybkiego licznika; 0~7
Wykonanie EN — Sc: —ACT Ps : Numer osi wyjscia impulsowego; 0~3
_ Fo : Predkos¢ wyjsciowa (2 rejestry)
Ps : Mr : Ustawienie przetozenia (2 rejestry)
Fo : Mr+0 : licznik (Fa)
Mr+1 : mianownik (Fb)

Mr : WR : Adres poczatkowy rejestréw roboczych; WR zajmujg 4
kolejne rejestry.

WR :
* Funkcja ta jest obstugiwana przez PLC z wersja firmware

V4.60 lub nowszg

Zakres| HR | ROR | DR K
RO |R5000| DO
Argu 0 0 0 16 bit
ment R3839 | R8071 | D3999
Sc o o o 0~7
Ps o o o 0~3
Fo (¢} (¢} (¢}
Mr o o o
WR o o* o

@® W celu zapewnienia prawidtowego okresu probkowania wejscia impulsowego z recznego generatora impulséw,
funkcje tg nalezy wywotywa¢ wewnatrz okresowego przerywania sprzetowego 50mS (50MSI) lub poprzez
zastosowanie szybkiego zegara sprzetowego 0.1mS do wygenerowania okresowych przerwan sprzetowych co
50mS. Gdy nadchodzg impulsy wejsciowe zliczane przez licznik sprzetowy, funkcja oblicza wymagang liczbe
impulséw do wygenerowania przez wyjscie impulsowe na podstawie ustawienia przetozenia (Mr+0 i Mr+1), a
nastepnie w tym okresie czasu generuje strumien impulséw z ustawiong predkoscig (Fo).

Ustawiona predkos¢ wyjsciowa (Fo) oraz czasy przyspieszenia/opdznienia (okreslane parametrami 4 i 8 funkg;ji
FUN141) muszg zagwarantowac wysytanie wszystkich impulséw w okresie 50ms. Szczegdlnie jest to istotne w
przypadku wysokiego mnoznika (rzedu 100, 200).

® W przypadku, gdy "EN"=1, funkcja ta przeprowadzi probkowanie wejscia impulsowego recznego generatora
impulséw, poprzez zaczytanie aktualnej wartosci licznika sprzetowego w okresie czasowym (w kazdym
wywotaniu okresowego przerwania sprzetowego 50ms). W przypadku stwierdzenia pojawienia sie impulséw
wejsciowych, funkcja wyliczy wymagang do wygenerowania liczbe impulséw wyjsciowych na podstawie
ustawionego przetozenia, a nastepnie w okresie 50ms wygeneruje strumien impulséw z ustawiong predkoscia
(Fo)
Liczba impulséw wyjsciowych = (Liczba impulséw wejsciowych x Fa ) / Fb

@ Funkcja ta kontrolowana jest przez system zarzadzania zasobami sprzetowymi, dlatego tez nie zostanie ona
wykonana, gdy sprzet jest zajety.

@® Gdy impulsy wyjsciowe sg generowane, wyjscie ACT=1; w przeciwnym wypadku ACT=0.

50mS 50mS
—>
- Prébkujace wejscie impulsowe - Prébkujgce wejscie impulsowe
- Strumien impulsow - Strumien impulsow
wyjsciowych z predkosciag Fo wyjsciowych z predkoscig Fo
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN148
MPG

Reczny generator impulséw pozycjonowania

FUN148
MPG

Przykiad 1:

Hooo M1z 4 57
HoaL w3z M1o0 ' ' M5 00
—IHl il {m
HOo2 ®33 M100 MEOL
— | il {
NOOS w34 ——— 5. MDY
—| : ENd 5 ¢ 1
D D00
—— MDY
End 5 ¢ 1
o: (il
HOo4 ®3E —— MDY
—| = EMHd 5 : pla}
D D00
—-DS.MJV
ENd 5 = 1
] DFOL
NOOE wWIE Y
Ill EN{ 5 ¢ 100
[ 0700
T
EM- 5 3 1
o DFOL
Moo 65
HoOL ' ' 141 M SR
EhH Ps: a ERR-
i H R2000 .
N0z P 3. I —
EMH P=: 1 ERR-
SR R2100 .
WOOS ' o i
. — -
NG . ’ ’ ’
RTS
T T
LEL SOMsT
WO ||| msoo ' 145 MPE— M510
—ll EMy 5o @ ACT— )
Pz o :
[i:H [ul={u n]
M 00
W DE00
NOo7 M5Ol 145 MG MEL1L
I EN{ 5e o e T— )
Ps: 1 .
Fo: DEOz
M DFO0
R D510
NGO 9 ’ ’
RTI
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN148 Reczny generator impulséw pozycjonowania FUN148
MPG eczny g pu pozycj MPG

¥+ Status Monitoring EI F—E—l gl

Ref. No. [Status  |Data Ref. No. |Status  |[Data RHef. No. |Status  [Data Fef. Mo. |Status  |Data T

DRA40B0 | Decimal 0 DR4082 Decimal 0 D800 Decimal 0 D810 Decimal 2
DR40BS Decimal 114200 DR4090 Decimal 21000 D801  Hexdecim0O100H D811 HexdecimODDIH

DD802 Decimal 11703 DDE12 Decimal 11703
DR2005 Decimal 200000 DR2105 Decimal 200000 DR4096 Decimal 11703

R2M1  Decimal 30 R2111  Decimal 30 M100  Enable OM

ODBOD  Decimal 200000 DDE0Z  Decimal 200000 D700 Decimal 100 D7 Decimal 1

MS00  Enable ON M501  Enable OFF X34 Enable OFF

K32 Enable ON ©33 Enable  OFF ©35 Enable  OFF #36 Enable ON v
< >

ﬁ\,St&usPageD;{SlalusPagei /

X32 : Wybierz os$ 0(Ps0)

X33 : Wybierz 0$ 1 (Ps1)

X34 : Mnoznik = 1

X35 : Mnoznik =10

X36 : Mnoznik = 100

M100 : Wigcz / wytacz MPG

DR2005 : Maksymalna predkos¢ osi O(Parametr 4 dla FUN141) ; 200K Hz
R2011 : Czas przyspieszenia/zwolnienia osi 0 (Parametr 8 dla FUN141) ; 30mS
DD600 : Predkos¢ wyjsciowa osi 0 dla MPG; 200K Hz

DR2105 : Maksymalna predkos¢ osi 1 (Parametr 4 dla FUN141) ; 200K Hz

R2111 : Czas przyspieszenia/op6znienia osi 1 (Parametr 8 dla FUN141); 30mS

DD602 : Predkos¢ wyjsciowa osi 1 dla MPG; 200K Hz

Opis : Dla zrealizowania pozycjonowania MPG Ps0 i Ps1, funkcja MPG (FUN148) wywotywana jest w
procedurze obstugi okresowego przerwania co 50mS (przerwanie o etykiecie 50MSI). Gdy X32=1 i
M100=1, funkcja wykona pozycjonowanie MPG osi Ps0. Nastapi prébkowanie wejscia impulsowego
poprzez odczyt aktualnej wartosci HSCO co kazde 50mS. W przypadku braku impulséw
wejsciowych, nie pojawi sie takze impulsy wyjsciowe. W przypadku wykrycia impulséw na wejsciu
HSCO, funkcja obliczy liczbe impulséw do wystania na podstawie ustawienia mnoznika (D700/
D701), ), a nastepnie w tym okresie czasu wygeneruje strumien impulséw z ustawiong predkoscig
Fo (DD600).

Liczba impulséw wyjsciowych= (Liczba impulséw wejsciowych HSCO x D700) / D701
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN148 Reczny generator impulséw pozycjonowania FUN148
MPG eczny g p pozycj MPG

Przyktad 2 :

NOOL ®x32  MLi00 " mMzon
— | i (]
ooz X33 Mi00 M5 01
—t i (n)
HO03 w34 ———— % MOV
L1 | ENA 5 : 1
o] 000
M
End 5 ® 1
o DAoL
pCo4 X35 — o.M
—| = ENH 5 & pila]
O 0700
M
End 5 ® 1
: o 0oL
— vae . . . . . . —
—T ENA 5 : 100
1] 0700
—.CS.MJ\I'
ENH 5 & 1
. O nFoL

HOoG 5L
5

NOOL ’

HOo2

NO03

HOC

HOE 5

HOOE T i )
LEL HSTAT

15 HPE—

pioo7 M50 M510
— | EN- ScE o ACT— )
. . . . . . . - a .
Fo: DEO0
M D00
R i u]
N3 PEE 145 MPE— Ms11
—Ilt EM- Sce a A T— )
. . . . . . . Pt N .
Fo: D0z
Mz il un]
(' H OE10

HOCE an
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Funkcje pozycjonowania NC

FUNT48 Reczny generator impulséw pozycjonowania FUN148

MPG eczny g p pozyc) MPG
¥ Status Monito nng E| |E| E|
Ref. Mo. |Status  |Data Ref. No. |Status  |Data Ref. Mo. |[Status  [Data Ref. No. |Status  |Data -~
DR4080 Decimal 0 DR4082 Decimal 0 Dano Decimal 0 DeEo Decimal 2

DR4088 Decimal 114200 DRA4090 Decimal 27000 Dam Hexdecim 0000H D& Hexdecim D101H
DD802 Decimal 11703 DD812 Decimal 11703
DR2005 Decinal 200000 |DR2105 Decimal 200000 DR4036 Decimal 11703

R2011  Decimal 30 R2111 | Decimal |30 M100  Enable |ON
DDEO0 Decimal 200000 DDE02 Decimal 200000 D700  Decimal 100 D701  Decimal 1

MG00  Enable OFF bS50 Enable DN IIIIIIIIII *.34 Enable OFF

%32  Enable OFF X33  Enable ON X3  Enable OFF %3  Enable ON v
< >

StatusPagel j{ﬁtatuspagd ,f

X32 : Wybierz 0$ 0 (Ps0)

X33 : Wybierz 0os 1 (Ps1)

X34 : Mnoznik = 1

X35 : Mnoznik = 10

X36 : Mnoznik = 100

M100 : Wiacz / wytacz MPG

DR2005 : Maksymalna predkos¢ osi 0 (Parametr 4 of FUN141) ; 200K Hz

R2011 : Czas przyspieszenia / opoxnienia osi 0 (Parametr 8 dla FUN141); 30mS

DD600 : Predkos¢ wyjsciowa osi 0 dla MPG; 200K Hz

DR2105 : Maksymalna predko$¢ osi 1 (Parametr 4 dla FUN141) ; 200K Hz

R2111 : Czas przyspieszenia / op6znienia osi 1 (Parametr 8 dla FUN141); 30mS

DD602 : Predkos¢ wyjsciowa osi 1 dla MPG; 200K Hz

Opis : Wykonywanie okresowe (co 50ms) funkcji MPG dla osi Ps0 i Ps1 realizowane jest poprzez

wykorzystania szybkiego timera sprzetowego o podstawie czasu 0.1mS. Timer ten (HSTA)
generuje okresowe przerwanie sprzetowe (HSTAI) co 50ms. Gdy X33=1 i M100=1, funkcja wykona
pozycjonowanie MPG osi Ps1. Nastgpi probkowanie wejscia impulsowego poprzez odczyt aktualne;j
wartosci HSCO co kazde 50mS. W przypadku braku impulséw wejsciowych, nie pojawi sie takze
impulsy wyjsciowe. W przypadku wykrycia impulséw na wejsciu HSCO, funkcja obliczy liczbe
impulséw do wystania na podstawie ustawienia mnoznika (D700/ D701), ), a nastepnie w tym
okresie czasu wygeneruje strumien impulséw z ustawiong predkosciag Fo (DD602).

.Liczba impulséw wyjsciowych = (Liczba impulséw wejsciowych HSCO x D700) / D701
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Funkcje pozycjonowania NC

FUN148 Reczny generator impulséw pozycjonowania FUN148
MPG eczny g p pozycj MPG

Funkcja recznego generatora impulséw (FUN148 , MPG) daje mozliwos$¢ ograniczania ruchéw nasladowania wejscia

impulsowego we wskazanym kierunku.

Jezeli wartos$é starszego bajtu R4020 #55H, funkcjonalnos$¢ ta jest wytaczona
Jezeli wartos¢ starszego bajtu R4020 = 55H, bity mtodszego bajtu wykorzystywane sa do
okreslania ograniczen ruchu w danym kierunku, gdzie:

R4020_ b15...b8=55H -

R4020_ b0=1 > ruch w prz6d osi Ps0 niedozwolony

R4020_ b1=1> ruch wstecz osi Ps0 niedozwolony

R4020_ b2=1 > ruch w prz6d osi Ps1 niedozwolony

R4020_ b3=1 > ruch wstecz osi Ps1 niedozwolony

R4020_ b4=1 - ruch w przo6d osi Ps2 niedozwolony

R4020_ b5=1 > ruch wstecz osi Ps2 niedozwolony

R4020_ b6=1 - ruch w prz6d osi Ps3 niedozwolony

R4020_ b7=1 - ruch wstecz osi Ps3 niedozwolony

Przyktad programu

lanl M19z2 4 05 . MO
I EMH 5= BEOTH
| E
(L R4020
— 1o : : . : : : o -
| End D s R020 ERF.-
N u}
e
—/I IHE
— wiog : : . : : : e -
| En D R4020 ERR.-
H 1
a1
—/| IHE
— nigl : : . : : : o -
| End D s R020 ERF.-
L 2
ez
—/I IHE
— w0l : : . : : : e -
| En D R4020 ERR.-
N = 3
43
—/| IHE
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|1 1.7 Bazowanie maszyny

Maszyny stosujgce enkodery inkrementalne dla wyznaczenia przemieszczenia z reguty wymagajg procedury
zresetowania w celu ustalenia pozycji odniesienia. Procedure te nazywa sie bazowaniem maszyny (poszukiwaniem
zerowej pozycji odniesienia).

Schematy bazowania maszyny dla urzadzen NC wygladajg nastepujgco:

Metoda 1:
Predkos$¢ bazowania ‘

N

Redukcja predkosci
Lewy czujnik krancowy Wykrycie bliskosci bazy'( Prawy czujnik krancowy

Po pojawieniu sie sygnatu bliskosci bazy rozpoczyna sie zliczanie impulséw fazé

Po zliczeniu zadanej liczby impulséw z fazy Z, wyjscie impulsowe przestaje wysyta¢ impulsy a sygnat CLR jest

wystawiany w celu wyzerowania licznika btedu napedu serwo.

np.:

X3: Wejscie wykrywajace bliskos¢ bazy skonfigurowane jest do zgtaszania przerwania sprzetowego: podczas
procedury bazowania,, uruchamia ono zliczanie licznika programowego HSC4 wewnatrz procedury obstugi
przerwania sprzetowego X3+.

X2: Wejscie zliczania fazy Z skonfigurowane jest jako wejscie zliczajgc w gore licznika programowego HSC4;
Przerwanie sprzetowe X2+ (na dziataniu ktérego opiera sie zliczanie licznika HSC4) jest deaktywowane w
czasie normalnej pracy. W przypadku, gdy podczas procedury bazowania maszyny pojawi sie przerwanie
sprzetowe od czujnika bliskosci bazy X3, procedura obstugi tego przerwania aktywuje zliczanie licznika
HSC4, ktéry zaczyna zlicza¢ impulsy fazy Z. Po doliczeniu do zadanej wartosci, HSC4 zatrzymuje impulsy

wyjsciowe, blokuje przerwanie X2+, ustala pozycje bazowg i wysyta sygnat CLR w celu wyzerowania
licznika btedéw napedu serwo. Patrz przyktad programu.

Metoda 2: O$ porusza sie w kierunku czujnika bliskosci bazy, po pojawieniu sie narastajgcego sygnatu z czujnika o$
zwalnia i pokonuje jeszcze niewielki dystans i wysytanie impulséw pozycjonujacych zatrzymuje sie. Po
czym 0$ rozpoczyna powolny ruch wstecz. W momencie zjechania z czujnika bliskosci bazy (pojawieniu
sie stanu opadajgcego na wejsciu), pozycja osi przyjmowana jest jako pozycja bazowa. Takie program
jest prostszy!

(2) Redukcja (1) Predkos¢ bazowania

predkosci -
3) n
|
|
|

Zatrzymanie

(4) Powolny (5)
powrét | Zatrzymanie

/ Zmiana stanu wejscia bliskosci bazy 1—0; punkt

odniesienia maszyny (baza).

Lewy czujnik krancowy Wykrywanie bliskosci bazy Prawy czujnik krancowy

| )

X3: Wejscie wykrywajgce bliskos¢ bazy skonfigurowane jest do zgtaszania sprzetowego przerwania od jego
stanu.
¢ Po wykryciu sygnatu na wejsciu bliskosci bazy nastgpi aktywacja przerwania sprzetowego od
opadajgcego stanu X3 oraz zwolnienie ruchu osi. Po pokonaniu niewielkiego dystansu, zawierajgcego
sie w zasiegu dziatania wejscia bliskosci bazy, o$ sie zatrzyma.

¢ Rozpocznie sie powolny ruch wstecz, do chwili wykrycia stanu opadajgcego na czujniku bliskosci bazy.
+ W tym momencie nastapi natychmiastowe wykonanie procedury obstugi przerwania sprzetowego X3-.

¢ Procedura obstugi przerwania X3-: Bezzwtocznie zatrzymuje wyjscie impulsowe, dezaktywuje
przerwanie X3-, ustawia pozycje bazowa i wysyta sygnat CLR w celu wyzerowania licznika btedow
napedu serwo. (Patrz przyktad programu)
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| Przykiad programu 1: Bazowanie maszyny (metoda 1) |

X2: Skonfigurowane jako wejscie UP HSC4 i podigczone do wyjscia fazy Z enkodera.
X3: Skonfigurowane do zgtaszania przerwania sprzetowego przy narastajgcym stanie i podtgczone do wejscia
wykrywajacego blisko$¢ bazy.

[ Program gtéwny]

M1924 146
s | EN{ DIS X2+l o Dezaktywacja przerwania X2+
(HSC4 nie zlicza)
-141.MPARA ——
EN+ Ps : 0 rERR— ¢ Tabela parametréw serwa
SR: R 2900 R2900—R2923.
M92
o« EN{ RST M50 e Zerowanie sygnatu zakonczenia
ustalania pozycji bazowej
e EN/ RST M5 e Zerowanie sygnatu zakonczenia instrukc;ji
dla ustalania pozycji bazowe;j.
¢ ———EN1 RST M1007 e Zerowanie sygnatu btedu.

e Zerowanie numeru kroku w rejestrze
roboczym FUN140 - rozpoczecie od
pierwszego kroku.

¢——ENj RST R 2014

¢ ——EN{RST | R 4112 . . -
e Zerowanie aktualnej wartosci HSC4.

e ENIRST | R 4115 e Zerowanie starszego stowa wartosci
zadanej HSC4.
r08.MOV
EN{S : R 2923 ¢ Wprowadzenie do HSC4 wartosci
D : R 4114 parametru 17 z FUN141.
SERVO  Obsluga
M92 GOTOWE recza M5 M50 M1007 M4
i e ——/——/H/ )
M4
e
M4 r 140.HSPSO — M1006
— | ) ) EN7 Ps 0 FACT—{ ) . R5000~R5199 skonfigurowano jako
Program pozycjonowania: "R 5040 i
001 SPD R2919 SR : M1007  rejestr tylko do odczytu (ROR) przed
DRV ADR-,999999,Ut —PAU{WR: R 2014 FERR—( ) rozpoczeciem programowania. Po
E)éT'ré3NEXT zapisaniu programu, program
— ABTH DN — drabinkowy zawiera¢ bedzie
002 SPD R2921 y Zawierac be
DRV ADR 9999, Ut program pozycjonujacy.
MEND
M4  M1996 . o " .
- | EN SET M5 e Zakonczenie instrukcji ustalania
pozycji bazowej
v8 -.018
— | EN{ TO 50 [TUP — « Sygnat zakonczenia ustalania
pozycji bazowej
TO‘
"—{ EN-{ RST Y8
‘ e Sygnat zerowania licznika btedow
D serwo napedu Y8 jest aktywny przez
EN{RST | R 4088 0.5 sekundy.
* Zresetowanie biezacej pozycji osi po

zakonczeniu bazowania.
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[ Podprogram]

- 65 ¢ Procedura obstugi przerwania sprzetowego
LBL X3+ przy stanie nastajacym X3.
M4 145
o— | EN{ EN X2+l e Zalgczenie zliczania HSC4 podczas
69— ustalania pozycji bazowe;j.
RTI
65 » Procedura obstugi przerwania sprzetowego
LBL HSC4 HSC4

(zliczenie sygnatéw Z do zadanej wartosci)

M4 142  Bezzwloczne zatrzymanie wyjscia
o | EN|PSOFF 0 impulsowego.
) EN ;TSG 24l o Dezaktywacja przerwania od stanu
narastajgcego sygnatu X2.
/YB)  Wyjscie zerujgce licznik btedu pozycji
RASO serwo napedu.
() Wystawienie sygnatu zakonczenia
74.IMDIO—— bazowania.
ENAD :V8 ¢ Natychmiastowe odswiezenie stanu
N : 1 wyjscia Y8.
,697
RTI
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| Przyktad programu 2: Bazowanie maszyny (metoda 2) |

X3: Podtgczone do czujnika wykrywania bliskosci bazy i skonfigurowane do zgtaszania przerwania
sprzetowego przy stanie opadajgcym.

[ Program gtéwny]

11-47

M1924 67
| EN{ CALL | INIT
65
LBL HOME
Ust.poz. Serwo Obsluga Lewagranica
wyjéciowe gotowe  reczna ruchu M20
M 4/ ()
M20
e EN{ RST M50 . . .
eZerowanie sygnatu zakonczenia
bazowania.
¢ EN{RST M5 e Zerowanie sygnatu zakonczenia
o instrukcji bazowania.
S En| RST R2014 * Zerowanie numeru kroku w rejgstrze
roboczym FUN140 - rozpoczecie od
M20  gotowe M5 M50 M4 pierwszego kroku.
— ()
M4
—_
M4 X3 ~145P * Zatgczenie przerwania X3-
} | | ENTH EN X3-1 (przerwanie przy stanie opadajgcym).
- 140.HSPSO ——
M4 M1006 N ) .
| En Ps 0 lacT () . R?OOO R5199 skonfigurowano jako
Program pozycjonowania : SR : R 5040 rejestr tylko do odczytu (ROR) przed
001 SPD R2919 ~PAU{WR: R 2014 'ERR — rozpoczgmem programowania. Po
DRV ADR,-,999999,Ut zapisaniu programu, program
EXT X3 — ABTH DN — drabinkowy zawiera¢ bedzie program
TO NEXT ; ;
002 SGPOD O1000 pozycjonuiacy.
DRV ADR,-,1000,Ps
WAIT TIME,10
GOTO NEXT
003 SPD R200
DRV ADR,+,999999,Ut
MEND
Mf M1‘9‘96 e Zakonczenie instrukcji ustalania
! i EN7 SET Ms pozycji bazowej.
M50 '}"5; « Sygnat zakonczenia ustalania pozycji
‘ ' bazowej.
M51
1} EN{ SET Y8
v8 -.01S » Wyjscie zerujace licznik btedu pozyciji
‘ EN{ TO 30 [TUP— serwo napedu Y8 jest aktywne przez
0.3 sekundy
TO
} EN{ RST Y8
~08D.MOV ] .
ENd S 0 ¢ Wprowadzenie wartosci 0 do
D : R 4088 rejestrow aktualnej pozycji wyjscia
impulsowego



[ Podprogram]

r 65
LBL INIT
r68
RTS
,657
LBL X3 -1
M4
—
r69
RTI

r146

ENq DIS X3 -1

r141.MPARA
EN{Ps : O
SR : 2900

rERR —

142
EN%SOFF 0

146
EN(DIS X3 -1
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Dezaktywacja przerwania X3—

Tabela parametréw Serwa R2900~
R2923

Procedura obstugi przerwania
sprzetowego od opadajgcego stanu
X3

Bezzwtoczne zatrzymanie wyjscia
impulsowego

Dezaktywacja przerwania X3—



Oba powyzsze przyklady ustalania pozycji bazowej maszyny, realizowane sg za pomocg programu
drabinkowego. Zrozumienie jego dziatania nie jest trudne, ale zastosowanie kiopotliwe, co moze by¢ ucigzliwe dla
uzytkownikow. Poniewaz FATEK zawsze bierze pod uwage komfort uzytkownika, do funkcji szybkiego wyjscia
impulsowego (FUN140) dodano komende poszukiwania bazy (DRVZ), dziatajgcg w jednym z trzech trybow
(MD0~MD2). Funkcjonalnos¢ ta jest wspierana przez jednostki gtéwne sterownikéw PLC serii FBs o wersji firmware
V4.32 lub nowszej.

Zastosowanie komendy DRVZ do poszukiwania pozycji bazowej, musi by¢ poprzedzone skonfigurowaniem
skojarzonych z tg funkcjonalnoscig parametréw serwa (FUN141):

DRVZ MDO

DRVZ MD1

DRVZ MD2

Parametr 6 (Predkos$¢ petzania)

Nalezy ustawié

Nalezy ustawié

Nalezy ustawié

Parametr 9-1 (Kierunek bazowania)

Nalezy ustawié

Nalezy ustawi¢

Nalezy ustawié

Parametr 15-0 (Adres wejscia DOG)

Nalezy ustawié

Nalezy ustawi¢

Nalezy ustawié

Parametr 15-1 (Adres wejscia krancowego) Opcjonalnie Opcjonalnie Opcjonalnie
Parametr 15-2 (Adres wejscia PGO0) Nieistotne Nieistotne Nalezy ustawi¢
Parametr 15-3 (Adres wyjscia CLR) Opcjonalnie Opcjonalnie Opcjonalnie

Parametr 16

Pozycja w chwili zbazowania)

Nalezy ustawié

Nalezy ustawi¢

Nalezy ustawié

Parametr 17

(
(Liczba sygnatéw PGO)

Nieistotne

Nieistotne

Nalezy ustawié

Funkcja FUN 140 nie wykona komendy poszukiwania bazy, jezeli pojawig sie nastepujace btedy:

Kod btedu Wyjasnienie
42 Ruch DRVZ nie moze nastgpi¢ po DRVC
Eigz?tz?) 50 Nieprawidtowy tryb pracy komendy DRVZ
( ) 51 Nieprawidtowy adres wejscia DOG
R4062(PS2) . . o
52 Nieprawidtowy adres wejscia PGO0
R4063(PS3) . . e
53 Nieprawidtowy adres wyjscia CLR

Metodyka wprowadzania komendy DRVZ do programu pozycjonujgcego, jest identyczna jak w przypadku
pozostatych dwéch typéw ruchéw (DRV i DRVC) funkcji FUN140. Aby wprowadzi¢ ruch bazujacy, w wierszu
Movement edytora komend ruchu
(MD0O~MD2) (patrz przyktad ponizej):

nalezy wybra¢ ruch typu DRVZ a nastepnie wskazac¢ tryb bazowania

#_ Servo Program Table - O] x|
B l
Calculator(C) Setupis) fdanitartd)
r=ena Commancd
Step. | Speed | Movement Action | “Wait | GoTo Al
1 SFD DO ORYZ MD2 MEMD
[nsert
Motion Command [tem il
Edit
Speed: |Dl] Delete

Muvement:lDsz jMng

IMEND

fowe g
Wait :

hdime Eimw

LEEEE

W OK I X Cancell

+|
Al 005
_|.|_
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Ponizszej schematycznie opisujg przebieg procedury bazowania (DRVZ)

CauinkDOG Cauink DOG
— ]
L
[_____566_____1 DOG

| | €—

| PARA 8 : |

I Czas przvsp./ondz. ! Predkos$¢ bazowania

PARA6 : : |
Predkosé petzania | | | PARAQ_1 Kenunek bazowania

|

| |

| |
|
|

% PARA16 :

: Punkt zerowv maszvnv

|

|

|

|

PARA15_3 CLR:
’_‘ Whiscie zerui
>20mS+1 czas skanu
[Opis]

1. Bazowanie rozpoczyna sie, gdy 0s$ znajduje sie przed czujnikiem DOG (Parametr 15_0)

a. Ruch z predkoscig bazowania, zgodnie z kierunkiem bazowania.

b. Po najechaniu na czujnik DOG (wykrycie zbocza jako przerwanie sprzetowe), redukcja predkosci do
predkosci petzania (Parametr 6).

¢. Kontynuacja ruchu w kierunku bazowania do momentu zjechania z czujnika DOG (wykrycie zbocza
jako przerwanie sprzetowe); jest to pozycja bazowa (pozycja osi przyjmuje wartos¢ parametru 16 —
pozycji w chwili zbazowania).

d. Jezeli wyjscie zerowania btedu pozycji dla serwonapedu CLR (Parametr 15_3) nie zostato
skonfigurowane, to proces bazowania zakonczy sie na kroku c.

e. Jezeli wyjscie zerowania btedu pozycji dla serwonapedu CLR (Parametr 15_3) zostato
skonfigurowane, to proces bazowania zakonczy sie po wystawieniu wyjscia CLR na czas min. 20ms.

2. Bazowanie rozpoczyna sie, gdy 0$ znajduje sie za czujnikiem DOG (Parametr 15_0) a przed czujnikiem
krancowym (Parametr 15_1)
a. Ruch z predkoscig bazowania zgodnie z kierunkiem bazowania. Zatrzymanie ruchu po najechaniu na
czujnik krancowy.
b. Ruch z predkoscig bazowania w kierunku przeciwnym do kierunku bazowania. Po minieciu czujnika
DOG, procedura bazowania jest realizowana tak jak opisano w punkcie 1.
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Czuink DOG

g ;
I
®

T

PARA 8 :

Czas przvsp./ondz. Predko$¢ bazowania

PARA9_1 Kierunek bazowania

©)

@ ~

__[>_______ — — — —

%
/\/ PARA16 :
@ Zwolnienie i zatrzvmanie Punkt zerowy maszyny
PARA 6 : |
P Predkos¢ pelzania l
* 0.5 sekundy opdznienia |
——n
, - - DOG sensor
@ Powrét DOG o
- — —
DOG |

-

PARA15_3 CLR :

Whiscie zerui

|

=20mS+1 czas skanu

[Opis]

1. Bazowanie rozpoczyna sie, gdy 0$ znajduje sie przed czujnikiem DOG (Parametr 15_0)

a. Ruch z predkoscig bazowania, zgodnie z kierunkiem bazowania.

b. Po najechaniu na czujnik DOG (wykrycie zbocza jako przerwanie sprzetowe), redukcja predkosci do

momentu zatrzymania ruchu.

c. Po czasie 0.5 sekundy, ruch z predkoscig petzania w kierunku przeciwnym do kierunku bazowania
(cofanie), do momentu zjechania z czujnika DOG (wykrycie zbocza jako przerwanie sprzetowe); jest
to pozycja bazowa (pozycja osi przyjmuje wartos¢ parametru 16 — pozycji w chwili zbazowania).

d. Jezeli wyjscie zerowania btedu pozycji dla serwonapedu CLR (Parametr 15_3) nie zostato

skonfigurowane, to proces bazowania zakonczy sie na kroku c.

e. Jezeli wyjscie zerowania btedu pozycji dla serwonapedu CLR (Parametr 15_3) zostato
skonfigurowane, to proces bazowania zakonczy sie po wystawieniu wyjscia CLR na czas min. 20ms.

2. Bazowanie rozpoczyna sie, gdy 0$ znajduje sie za czujnikiem DOG (Parametr 15_0) a przed czujnikiem

krancowym (Parametr 15_1)

a. Ruch z predkoscig bazowania zgodnie z kierunkiem bazowania. Zatrzymanie ruchu po najechaniu na

czujnik krahcowy.

b. Ruch z predkoscig bazowania w kierunku przeciwnym do kierunku bazowania. Po minieciu czujnika
DOG, procedura bazowania jest realizowana tak jak opisano w punkcie 1.
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[Tryb 2 (Rozpoczecie zliczania na froncie czujnika DOG) |

Czuink DOG

PARA15_2: Moment rozpoczecia Zliczania

Prz6d DOG ™  adresu wejscia PGO

«—

PARA 8 :

Czas Drzvsp./opoz.

PARA 6 :
Predkos¢ pefzania

5
|
|
|
|
|

Predkos$¢ bazowania

PARA9_1 :Kierunek bazowania

PARA16 :
Punkt zerowy maszyny

| PARA17 :
| Ziczanie PGO P GO:Przebieg sygnatu PGO

SN

|
! PARA15_3CLR:

Whiscie zerui |

Rozpoczecie Zliczania sygnalu PGO

>20mS+1 czas skanu

[Opis]

1. Bazowanie rozpoczyna sie, gdy 0$ znajduje sie przed czujnikiem DOG (Parametr 15_0)

a. Ruch z predkoscig bazowania, zgodnie z kierunkiem bazowania.

b. Po najechaniu na czujnik DOG (wykrycie zbocza jako przerwanie sprzetowe), redukcja predkosci do
predkosci petzania (Parametr 6), po czym rozpoczecie zliczania (wykrywanie zboczy jako przerwanie
sprzetowe) sygnatu PGO (Parametr 15_2)

c. Kiedy liczba zliczen sygnatu PGO zréwna sie z zadang liczbg zliczen (Parametr 17), jest to pozycja
bazowa (pozycja osi przyjmuje wartos¢ parametru 16 — pozycji w chwili zbazowania).

d. Jezeli wyjscie zerowania btedu pozycji dla serwonapedu CLR (Parametr 15_3) nie zostato
skonfigurowane, to proces bazowania zakonczy sie na kroku c.

e. Jezeli wyjscie zerowania btedu pozycji dla serwonapedu CLR (Parametr 15_3) zostato
skonfigurowane, to proces bazowania zakonczy sie po wystawieniu wyjscia CLR na czas min. 20ms.

2. Bazowanie rozpoczyna sie, gdy 0$ znajduje sie za czujnikiem DOG (Parametr 15_0) a przed czujnikiem
krancowym (Parametr 15_1)

a. Ruch z predkos$cig bazowania zgodnie z kierunkiem bazowania. Zatrzymanie ruchu po najechaniu na
czujnik krancowy.

b. Ruch z predkos$cig bazowania w kierunku przeciwnym do kierunku bazowania. Po minieciu czujnika
DOG, procedura bazowania jest realizowana tak jak opisano w punkcie 1.

s Wykonujgc procedure bazowani w tym trybie, nalezy zwr6ci¢ uwage na prawidtowg pozycje czujnika
DOG wzgledem sygnatow PGO, w celu uniknigcia btedu jednego zliczenia.
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| Tryb 2 (Rozpoczecie zliczania za czujnikiem DOG) |

Czuink DOG Czuink DOG
——n
— = 4
v
____________ | S
r : PARA15 2: Momentrozpoczecia Zliczania
L____DBoG _____ w Prz6d DOG — o
1 i adresu wejscia PGO
< | <—
| PARA 8 :
. _Czas przysp./onbz. Predko$¢ bazowania

|

|

|

|

PARAG: | |

Predkosé petzania | I PARA9_1 Kierunek bazowania

| |

|

|

|

|

PARA16 :

T
| Punkt zerowy maszyny
|
|
|
|

| PARA17 :
| Ziczanie PGO PGO: Przebieg sygnaiu PGO

U Ik UL LU

|
| PARA15_3CLR:

Whiscie zerui

Rozpoczecie Zliczania sygnalu PGO

220mS+1 czas skanu

[Opis]

1. Bazowanie rozpoczyna sie, gdy 0$ znajduje sie przed czujnikiem DOG (Parametr 15_0)

a. Ruch z predkoscig bazowania, zgodnie z kierunkiem bazowania.

b. Po najechaniu na czujnik DOG (wykrycie zbocza jako przerwanie sprzetowe), redukcja predkosci do
predkosci petzania (Parametr 6). Kontynuacja ruchu do momentu zjechania z czujnika DOG
(wykrycie zbocza jako przerwanie sprzetowe) po czym rozpoczecie zliczania (wykrywanie zboczy
jako przerwanie sprzetowe) sygnatu PGO (Parametr 15_2)

c. Kiedy liczba zliczen sygnatu PGO zréwna sie z zadang liczbg zliczen (Parametr 17), jest to pozycja
bazowa (pozycja osi przyjmuje wartosé parametru 16 — pozycji w chwili zbazowania).

d. Jezeli wyjscie zerowania btedu pozycji dla serwonapedu CLR (Parametr 15_3) nie zostato
skonfigurowane, to proces bazowania zakonczy sie na kroku c.

e. Jezeli wyjscie zerowania btedu pozycji dla serwonapedu CLR (Parametr 15_3) zostato
skonfigurowane, to proces bazowania zakonczy sie po wystawieniu wyjscia CLR na czas min. 20ms

2. Bazowanie rozpoczyna sie, gdy 0$ znajduje sie za czujnikiem DOG (Parametr 15_0) a przed czujnikiem
krancowym (Parametr 15_1)

a. Ruch z predkoscig bazowania zgodnie z kierunkiem bazowania. Zatrzymanie ruchu po najechaniu na
czujnik krahcowy.

b. Ruch z predkos$cig bazowania w kierunku przeciwnym do kierunku bazowania. Po minieciu czujnika
DOG, procedura bazowania jest realizowana tak jak opisano w punkcie 1.

s Wykonujac procedure bazowani w tym trybie, nalezy zwréci¢ uwage na prawidiowg pozycje czujnika
DOG wzgledem sygnatow PGO, w celu unikniecia btedu jednego zliczenia.
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W trzech powyzszych opisach trybéw bazowania zaktada sie, ze procedura bazowania rozpoczyna sie gdy o$ znajduje
sie przed czujnikiem DOG. Jednakze w chwili rozpoczecia procedury bazowania, 0§ moze znajdowac sie za lub na
czujniku DOG. Ponizszy schemat i opis przedstawiajg zachowanie sie osi w tych dwoch przypadkach:

Procedura bazowania rozpoczyna sie gdy 0s znajduje sie za lub na czujniku DOG

Lewv czuinik kranczowv Czuink DOG

= =

Pozvcia wvisciowa

RN

Kroki

1. Ruch z predkoscig bazowania, zgodnie z kierunkiem bazowania (Parametr 9_1). Ruch zakonczy sie w

chwili najazdu na czujnik krancowy (Parametr 15_1).

2. Po najezdzie na czujnik krancowy (Parametr 15_1), rozpoczyna sie ruch w kierunku przeciwnym do kierunku
bazowania. Ruch trwa do momentu minigcia czujnika DOG (zmiana sygnatu czujnika z 1 — 0).

3. Wykonanie kroku nr 2 oznacza, ze 0$ znalazta sie przed czujnikiem DOG. Procedura bazowania bedzie
kontynuowana zgodnie z wczesniej ustawionym trybem (MDO~MD2).
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| Przyktad programu 3 : Procedura baowania (z wykorzystaniem trybu 2 komendy DRVZ ) |
M1924 141 MPARA ——— M110 . .
I EN pe. o Lerr—( ) o Marker plerw§zego skanu M1924 ustawia
parametry osi.
SR:  R500
Mo M102
1} (R) e Zerowanie sygnatu zakonczenia procedury
bazowania FUN140
Mo M102 M1
i /1 ()
¢ Rozpoczecie procedury bazowania.
M1
*—
M — 140 HSPSO M100
| N pe o [AT—()
¢ Obstuga komendy DRVZ przez FUN140.
SR: R5000 M101
“PAUY R micoo  [ERR()
M102
—ABT— —oN—( )

| Tabela ustawien parametréw serwa (FUN141) |

Servo Parameter Table - [mparal]
=H
Calculatar(C) SetuplS]
R500 0.Urit 1-Pulse - RE13 10.4 Movement Compensation :
RAE01 1.Pulse/Rev. [16Bit): W RE14 11.- Movement Cormpensation
DRE02 2 Distance/Rev. : W R515 12Dec. Time :
RAE04 3Min. Unit : m RS16 13.Interpolation Time Constant:
DRE0S 4 Max. Speed: IW DR&17 14 Pulse/Rev. [32Bit):
DRE07 5.Stat/End Speed : lmi RS19 LB 15_0.D0G Input:
RE09 E.Creep Speed: W RE19_HE  15_1.5toke Input:
R&10 7.Backlash Compernzation ; lui Py RE20 LB 15 2PGEO IRt
R&11 g.4cc./Dec. Time: IW e RS20 HE  15_3.CLR Output;
E512_LE 9 0.Direction Control : oUp - DR521 1E.Machine Zero Point:
R512_HE 3 1.Zera Retum Direction: 1:Down(Left] - R523 17.PGO Count:
Allow: 3340 words(Auta) Teed: 24 words Position: RS00-R523
Rezet To Default o OK | x Cancel ‘

0 Ps
0 Ps
0 ms

500 nS

|N0rma|Dpe|ﬂ |2

|Homal Clos | |40

|P.Edge Cou ~| |4

|U$age j |B
100 Ps
10

2]
(40)
)
(ra)

11
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| Tabela programu serwa (FUN140) |

_I_EI- Servo Program Table - [imTﬂu‘ﬂ: =

=1al x|

x

= 4l =
Calculator(C) Setupls) Fonitarfd)

—Servo Command

Step. | Speed | howverment Action | it | GoTo

Add

1 SPDEOOD DRWZ . MD2 RMEMD

Motion Command Item

Speed: {5000
Mavement: IDFWZ L"MDZ j

1 | Wh'ait ; FAEMD -

Ok | X Cancel

Insert
Edit
Delete

hlmne Ll

fdme [Emwt

Lk

Opis programu:

(1)

parametrow serwo.

rozpocznie sie realizacja procedury bazowania przez funkcje FUN140.

100 pojawi sie zatem w DR4088). Operacja bazowania zostaje zakonczona.

11-56

Po uruchomieniu programu, marker pierwszego skanu programu (M1924) ustawi adres poczatkowy tabeli

Po zmianie MO z 0—1 (instrukcja ﬁ), poprzez samopodtrzymanie M1 przejdzie w stan wysoki i jednoczesnie

Zgodnie z ustawieniem kroku pozycjonowania funkcji FUN140 w tabeli programu serwo, na poczatku o$ bedzie sie
porusza¢ w kierunku bazowania z predkosciag 5000 do momentu najazdu na czujnik DOG (X2). Nastgpi wtedy

natychmiastowa redukcja predkosci do 1000 i rozpoczecie zliczania impulséw z wejscia PGO.

Kiedy liczba zliczen sygnatu PGO (X4) wyniesie 10, bedzie to oznaczaé, ze zostata znaleziona pozycja bazowa. Na
czas minimum 20mS wystawiony zostanie sygnat zerujacy (Y8), a wartos¢ pozycji bazowej maszyny zostanie

ustawiona na 100 i zapisana w rejestrze pozycji biezgcej (w przyktadzie tym zastosowana zostata 0$ 0, wartosé




Przéd I

m—

Czuink DOG

PARA15_2: Moment rozpoczecia Zliczania
Tv

i adresu wejscia PGO
| €«<——
PARA 8 : |
Czas przvsp./oodz. : Predkos¢ bazowania
PARA G : |
Predkosé belzania : PARAQ9_ 1 :Kierunek bazowania
\\ |
|
|
|
x |
I PARA16 : :
: Punkt zerowy maszyny |
| |
! |
|
|
I PARA17 :
| Ziczanie PGO : P GO:Przebieg sygnaiu PGO
|
! PARA15_3CLR:
Whiscie zerui Rozpoczecie Zliczania sygnatu PGO
=20mS+1czas skanu

¥ Wejscie DOG powinno by¢ ustawione jako jedno z wejs¢ jednostki gtownej o adresie X0~X15.

X% Po skonfigurowaniu danego wejscia jako wejscie DOG, nie moze ono kolidowa¢ z przerwaniem sprzetowym ani z

szybkim licznikiem sprzetowym. Na przykfad, jezeli wejscie X0 zostato ustawione jako wejscie DOG dla jednej z osi,

nie moze ono zosta¢ ustawione do zgtaszania przerwan sprzetowych ani jako szybki licznik sprzetowy.
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| Przyktad programu 4: JOGowanie w przdd |

Przycisk 6d ; - ;
rA/CISK poSUNLPE e Zerowanie sygnatu ukonczenia
|1 ENy RST M1
Praycisk D * Rozpoczecie od pierwszego
Sewo  Obstuga EN- RST R 2000 kroku przy kazdym wywotaniu
poSUMLIW operaciji JOG.
ozod  Gotowe €M M1 MO
. | % ()
MO
MO r 140.HSPSO —— M1000
o | EN{ Ps o tacT—( )
Program pozycjonowania: SR : R 5000 M1001
001 SPD 1000 —PAU{WR: R 2000 (ERR— )
DRV ADR,+,1,Ps
WAIT TIME,50
GOTO NEXT ~ ABT1 DN~
002 SPD R2907
DRV ADR,+,99999999,Ut
MEND
Mo M1996 « Po zakonczeniu ostatniego kroku
1 ‘ b EN7 SET M1 ustawiany jest sygnat
ukonczenia.
| Przyktad programu 5: JOGowanie w tyt |
Przycisk posuwu w tyt . ’ .
! e Zerowanie sygnatu ukonczenia.
{1 EN{ RST M3
Praveisk D ¢ Rozpoczecie od pierwszego
v Semo  Obsiuga EN{ RST R 2007 kroku przy kazdym wywotaniu
| posuwu W "
L olowe o M3 M2 operacji JOG.
- | / ()
M2
M2 r 140.HSPSO — M1003
— | EN{ Ps o tacT—( )
Program pozycjonowania: SR : R 5020 M1004
001 SPD 1000 _ i . L
DRV ADR_.1 Ps PAU{ WR: R 2007 FERR— )
WAIT TIME,50
GOTO NEXT — ABT DN —
002 SPD R2907
DRV ADR,—-,99999999, Ut
MEND
M% M19?6 » Po zakonczeniu ostatniego
o | EN{ SET M3 S
kroku ustawiany jest sygnat
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ukonczenia.



| Przyktad programu 6: Krok po kroku, pojedynczy cykl, ciggta kontrola pozygiji. |

M93

M93
M101
M102 :
M103
M104 :
M105 :

: Start
: Tryb pracy krok po kroku

Tryb pracy z jednym cyklem

: Tryb pracy ciggtej

Zwykte wytaczenie.
Zatrzymanie awaryjne.

M93

s

Serwo

gotowe

M101

M101

/I

EN- RST M7

&——EN{ RST M1010

——EN1 RST M1011

M101

*—|/I-EN|RST | R 2021

EN- RST R 2022

M1011

r 140.HSPSO — M1009

Mé

Program
001 SPD

ENf Ps : 0 tAcT—( )

pozycjonowania: SR : R 5100 M1010
1000 ~PAU{WR:R 2021 [ERR—( )

DRV ADR,+,20000,Ut M1011
WAIT TIME,100 — ABTH N )

GOTO NEXT

002 SPD

20000

DRV ADR,+,40000,Ut
WAIT M200
GOTO NEXT

003 SPD

25000

DRV ADR,-,50000,Ut
WAIT TIME,500
GOTO NEXT

004 SPD

5000

DRV ADR,-,10000,Ut
WAIT X16
GOTO 1

M102

M103

M1996
EN SET M7

M104
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e Zerowanie sygnatu wytgczenia.

« Zerowanie sygnatu o btedzie.
e Zerowanie sygnatu o ukonczeniu
kroku.

e Zerowanie znacznika kroku.
Nastepna operacja zostanie
rozpoczeta od pierwszego kroku.

¢ Zerowanie bitu aktywnosci FUN140

* Ustawienie sygnatu wytgczenia.



