napedy i sterowanie

Serwo-krokowy naped Ezi-SERV0-86

Silnik krokowy
zastepuje serwonaped

Tomasz Haliniak

Coraz popularniejsze napedy Ezi-SERVO to seria

innowacyjnych serwonapeddw z silnikiem krokowym.

Wychodzac naprzeciw oczekiwaniom klientéw i majac na uwadze

ich stale rosnace zainteresowanie, firma Fastech, producent napeddw,
poszerzyta palete silnikow do rozmiaru 86, a co za tym idzie,
zwiekszyta dostepny zakres momentéw trzymajacych do 12 Nm.
Dystrybutorem urzadzen w Polsce jest opolski Eldar.

Dziatanie

Napedy Ezi-SERVO to systemy pracuja-
ce w zamknigtej petli sprzgzenia zwrotne-
go. Zabudowany enkoder umozliwia mo-
nitorowanie aktualnego potozenia watu
silnika. Informacja o jego pozycji aktu-
alizowana jest co 25 mikrosekund.

Sterownik posiada mozliwo$¢ regula-
cji predkosci bez utraty synchronizacji
w zakresie do 100% wartoSci obciaze-
nia wynikajacego z charakterystyki mo-
mentu silnika. Jest to znaczaca przewaga
nad tradycyjnymi sterownikami mikro-

krokowymi, ktérych stosowanie wyma-
ga uwzglednia tolerancji obciazenia i ko-
nieczno$¢ doboru silnika z zapasem
momentu rzedu 25-50%. Dzigki zastoso-
wanej metodzie optymalizacji fazy pradu
przeptywajacego przez silnik w odniesie-
niu do predkosci obrotowej Ezi-SERVO
utrzymuje wysoki moment przy duzej
predkosci.

Dzigki ztozonym algorytmom filtracji,
realizowanym przez procesor sygnatowy
sterownika i cigglej kontroli wektora pra-
du, udato si¢ uzyskaé ptynne obroty wa-
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Rys. 1. Zasada dziatania systemu pracujqcego w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego
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Rys. 2. Porownanie zakresu pracy Ezi-SERVO
oraz konwencjonalnego silnika krokowego
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Ezi-SERVO sterowany jest jak zwykty
silnik krokowy (STEP, DIR lub STEP +,
STEP -). Cechuje go dobra synchroni-
zacja z impulsami sterujacymi, a takze
krétki czas odpowiedzi na zmiany pozy-
cji. Zalety te staja si¢ szczegllnie przy-
datne, gdy zachodzi potrzeba stosowania
szybkiego silnika i krétkich odlegtosci
dojazdowych. Tradycyjne serwonapedy
wymagaja uwzglednienia opdZnienia ru-
chu watu silnika w odpowiedzi na zmiany
wartoS$ci sygnatu sterujacego. Efektem te-
go powstaje zwloka czasowa potrzebna do
ustabilizowania si¢ watu silnika, okres-
lana mianem czasu ustalania.

Napedy Ezi-SERV0-86

Systemy te dostarczane sa w zestawach
zawierajacych silnik krokowy zintegro-
wany z enkoderem o wysokiej rozdziel-
czos$ci (10 tys. impulséw/obrét) oraz ste-
rownik silnika krokowego. Ze wzgledu na
fakt, ze w sterowniku zapisany jest mo-
del matematyczny silnika, sterownik i sil-
nik danego rozmiaru (86M, 86L, 86XL)
stanowig integralng cato§¢. W komplecie
znajduje si¢ zestaw wtyczek, umozliwia-
jacy indywidualne dopasowanie dtugosci
przewodu. Dostgpne sa réwniez gotowe
przewody o standardowych dtugoSciach
3,5,7,10, 15 m.

Sterownik silnika zasilany jest napie-
ciem 40-70 V DC. Zaprojektowany zostat
do pracy w temperaturze 0-55°C. Mak-
symalna czgstotliwo$¢ impulséw steru-
jacych wynosi 500 kHz (wspétczynnik
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Rys. 4. Sterownik silnika krokowego zintegrowanego z enkoderem serii 86
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wypetnienia 50%) i odpowiada prgdko-
Sci silnika 3000 obr/min. Konfiguracja
nap¢du zostata maksymalnie uproszczo-
na. Do dyspozycji mamy trzy przetacz-
niki obrotowe, ktérymi ustawiana jest
rozdzielczo$é, wzmocnienie i doktad-
no$¢ osiagnigcia pozycji oraz dwa mi-
kroprzetaczniki stuzace do wyboru spo-
sobu sterowania oraz kierunku. Mozliwe
sa dwa tryby sterowania: 1-pulsowe (krok,
kierunek) oraz 2-pulsowe (kierunek +,
kierunek -).

|
Ustawianie rozdzielczo$ci (SW3)

Rozdzielczos$¢ okresla ilos¢ impulséw
przypadajacych na jeden obrét watu sil-
nika. Maksymalna rozdzielczo$¢ napg-
du Ezi-SERVO-86 to 10 tys. impulséw/
/obrét.

|
Ustawianie wzmocnienia kontrolera
pozycji (SW2)

Przy zatrzymanym silniku zadaniem
kontrolera pozycji jest skorygowanie bte-
du pozycjonowania powstajacego w wy-
niku obciazenia watu oraz sit tarcia. Za
pomoca przetacznika uzytkownik dobiera
parametry kontrolera pozycji (wspétczyn-
nik wzmocnienia oraz czas catkowania)
tak, aby w zaleznosSci od wystgpujacego
w uktadzie obcigzenia watu nastgpowato
jak najszybsze sprowadzenie do zera blg-
du regulacji oraz by uktad zachowywat
stabilnos¢.

Postgpowanie podczas strojenia regu-
latora:

1. Ustawi¢ przetacznik w pozycje ,,0”.
2. Obraca¢ oS przetacznika, az do osiag-
ni¢cia stabilizacji uktadu.
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Rys. 5. Wykres obrazujqcy dziatanie dwoch dostepnych trybow ,,pozycja osiqgnieta”
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napedy i sterowanie

Tabela 1. Wskazniki statusu (LED)
Wskaznik LED

Funkcja

Znaczenie

POW zielony Wskaznik zasilania LED swieci, gdy podtaczono zasilanie
LED swieci, gdy btad pozycjonowania miesci sie
INP 206Mty Osiagniecie pozyc;ji w zakresie ustawionym za pomocg przetacznika
obrotowego
; Zataczenie/wytaczenie s . .
SON pomaranczowy sterownika LED $wieci, gdy podano sygnat zatgczenia sterownika
o LED pulsuje, gdy wykryto alarm (rodzaj alarmu
AL czerwony izl rozpoznawany jest po ilosci rozbtyskéw swietlnych)

3. Korygowacé pozycje przetacznika w za-
kresie +1~2 dla uzyskania najlepszej
stabilnoSci.

Przetacznik wyboru zakresu dla funkcji
»pozycja osiagnieta” (SW4)

Przetacznikiem SW4 wybieramy al-
gorytm, wedlug jakiego procesor ocenia
osiagnigcie pozycji wirnika w stosunku
do wartoSci zadanej sygnatu sterujacego.
Mozliwe sa dwa algorytmy: tryb szybkiej
odpowiedzi (sygnalizowany jest kazdy
stan mieszczacy si¢ w granicy biedu) oraz
tryb precyzyjnej odpowiedzi (sygnalizo-
wany jest wylacznie ustabilizowany stan,
w ktérym wirnik znajduje si¢ w zadanej
granicy biedu).

Wejscia/Wyjscia

Majac na uwadze zwigkszenie funkcjo-
nalnoscinapgdu Ezi-SERVO-86, uktad po-
siada dodatkowe wyjscia: ,,pozycja osiag-
nigta”, ,,alarm” oraz wyjscie enkodero-
we. Obwody wyjsciowe ,,alarm” i ,,pozy-
cja osiagnigta” (In-Position) zabezpieczo-
ne sg optoizolatorami. Sygnaly wyjsSciowe
enkoderowe wykonane sa w standardzie
Line Driver. WyjScie alarmowe pozosta-
je w stanie zataczenia [ON] podczas bez-
awaryjnej pracy. W przypadku, gdy za-
dziatata funkcja zabezpieczajaca, wyj-
Scie przyjmuje stan wylaczenia [OFF].
W tym przypadku sterowanie nadrz¢dne
powinno zareagowaé wstrzymaniem ko-
mend sterujacych. W momencie wykrycia
zdarzenia awaryjnego (np. przekroczenie
pradu, przeciagzenie momentem) sterow-
nik wystawia sygnal alarmowy (wytacza
[OFF] wyjScie alarmowe), generuje im-
pulsy Swietlne (wskaZnik LED) i odcina
napigcie zasilajace silnik, zatrzymujac go
jednocze$nie. Kasowanie alarmu odbywa
si¢ za pomoca zewngtrznego sygnatu wej-
Sciowego (Alarm Reset Input). Do dyspo-
zycji mamy jeszcze wejScie ZAL/WYL
serwo (SERVO On/Off Input). Wejscie to
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Rys. 6. Charakterystyka silnika krokowego serii 86 M, L oraz XL
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moze by¢é pomocne w sytuacji, gdy za-
chodzi potrzeba zmiany pozycji poprzez
wymuszenie ruchu od strony watu silni-
ka. Podajac na wejscie sygnat [ON], ste-
rownik odlacza napigcie zasilajace od sil-
nika, przez co mozliwa jest r¢czna zmia-
na pozycji watu. Odjecie sygnatu (sygnat
[OFF]) z wejScia powoduje ponowne zasi-
lenie silnika i pojawienie si¢ na jego wale
momentu trzymajacego.

Kontrola ruchu silnika przez sterow-
nik dokonywana jest przy stanie wejscia
[OFF].

Obok wejs¢ i wyjs¢ sterownik wypo-
sazono w diody statusu. W tabeli 1 zesta-
wiono znaczenie poszczegllnych wskaz-
nikéw.

Napedy Ezi-SERVO-86 proponowane
sq w trzech wersjach. W zaleznoSci od
zastosowanego rozmiaru silnika kroko-
wego: M, L i XL zapewniaja odpowied-
nio moment trzymajacy 4,5 Nm, 8,5 Nm
oraz 12 Nm.

W odniesieniu do tezy postawio-
nej w tytule niniejszego artykulu z cata
pewnoscig mozna stwierdzié, ze w wie-
Iu przypadkach Ezi-SERVO moze zasta-

pi¢ serwonapedy, do tej pory powszech-
nie stosowane w przemySle. Sprzezenie
enkoderowe zabezpieczajace przed utra-
ta synchronizacji (utrata kroku), ptynna
praca, szybkie i precyzyjne pozycjonowa-
nie oraz maksymalnie uproszczona pro-
cedura konfiguracji systemu powoduja, ze
jest to mocno wyrdzniajaca si¢ propozy-
cja na rynku napedéw. Dodatkowym atu-
tem wynikajacym z zastosowania napg-
déw Ezi-SERVO-86 jest znaczna reduk-
cja kosztow.
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