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Ezi-SERVO Plus R — dwa w

Naped serwok

Z whudowanym

pozycjonerem

jednym

rokowy

]
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Ezi-SERVO Plus R to odmiana coraz popula

na rynku napedéw serwokrokowych dajgca mozliwos¢ pracy w sieci.

Naped posiada whudowany pozycjoner, a z

odbywa sie szeregowo poprzez port RS485.

Dystrybutorem urzadzen na rynku polskim

Ezi-SERVO

Jak pamigtamy, napgdy serwokroko-
we Ezi-SERVO charakteryzuja si¢ tym,
ze stosowane w nich silniki krokowe po-
siadaja zabudowany enkoder. Dzi¢ki te-
mu pracujacy w zamknigtej petli sprzg-
zenia zwrotnego napegd zostat catkowicie
zabezpieczony przed utrata synchroni-
zacji. Eliminuje to mozliwos$¢ zgubienia
kroku podczas nagtej zmiany obciazenia,
co jest typowe dla zwyktych silnikéw kro-
kowych. W napedach Ezi-SERVO moz-
liwe sa dwa tryby sterowania: 1-pulsowe
(krok, kierunek) oraz 2-pulsowe (kieru-
nek +, kierunek -).
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e M\

Porownanie zakresu pracy Ezi-SERVO
oraz konwencjonalnego silnika krokowego

rniejszych
adawanie pozycji

jest opolski Eldar.

Sterownik posiada mozliwos¢ regula-
cji predkosci bez utraty synchronizacji
w zakresie do 100% wartoSci obcigzenia
wynikajacego z charakterystyki momentu
silnika. Jest to znaczaca przewaga nad tra-
dycyjnymi sterownikami mikrokrokowy-
mi, ktérych stosowanie wymaga uwzgled-
nienia tolerancji obcigzenia i doboru silni-
ka z zapasem momentu rz¢du 25%—-50%.
Dzigki zastosowanej metodzie optymali-
zacji fazy pradu przeptywajacego przez
silnik w odniesieniu do predkosci obro-
towej Ezi-SERVO utrzymuje wysoki mo-
ment przy duzej predkosci. Dzigki ciagtej
kontroli wektora pradu oraz ztozonym al-
gorytmom filtracji realizowanym przez
procesor sygnatowy sterownika udato si¢
uzyskaé ptynne obroty watu silnika.

Ezi-SERVO Plus R

W odréznieniu od Ezi-SERVO stero-
wanych czgstotliwosciowo, napedy Ezi-
-SERVO Plus R sterowane sa poprzez port
RS485. Poprzez szeregowe tacze RS485
system nadrzedny (np. komputer PC lub
sterownik PLC) moze sterowaé praca
maksymalnie 16 napgdéw Ezi-SERVO
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Ezi-SERVO

Sterowanie napedami poprzez RS485

Plus R w sposéb ciagty. Wszystkie wa-
runki pracy napedu zadawane sg poprzez
sie¢ i zapisywane w postaci parametréw
w pamigci Flash ROM. Uzytkownik ma
do dyspozycji graficzny interfejs (GUI)
pracujacy w Srodowisku Windows, za po-
moc3 ktérego moze dokonywac parame-
tryzacji i kontroli pracy napgdu.

Istnieje réwniez mozliwo$¢ stworze-
nia wtasnej aplikacji sterujacej, dziata-
jacej w srodowisku Windows 2000/XP.
Potrzebne do tego celu biblioteki DLL sg
dostarczane przez producenta wraz z na-
pedem.

Tabela pozycji

Uzytkownik ma mozliwos$¢ zapisania
w sterowniku silnika tabeli pozyciji, kt6-
ra moze liczy¢ nawet 256 wierszy danych
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Okno programu Ezi-Motion GUI do tworzenia, zapisywania i edycji tabeli pozycji

— informacji o ruchu. W kazdym wier-
szu, oprécz pozycji docelowej i predkosci,
z jaka ma by¢ realizowany najazd, znaj-
duja si¢ m.in. takie informacje, jak czas
przyspieszania i zwalniania, numer wier-
sza, ktéry ma by¢é wykonany w nastgpne;j
kolejnosci, czy licznik powtdrzen umozli-
wiajacy realizacje¢ petli. Te oraz pozosta-
fe parametry pozwalaja na indywidualne
zaprogramowanie napgdu.

Funkcja tabeli pozycji umozliwia stero-
wanie napgdem przez programowalne wej-
Scia i wyjscia cyfrowe. Sterowanie silni-
kiem mozliwe jest dzigki bezposredniemu
zadaniu numeru wiersza w tabeli pozycji,
podaniu sygnatu START/STOP, sygnatu
aktywujacego poszukiwanie bazy oraz in-
nych sygnatéw cyfrowych. W odpowiedzi
system nadrz¢dny ma do dyspozycji sygna-
ty monitorujace pracg napgdu: informacja
0 pozycji, poszukiwanie bazy, ,,w ruchu”,
zatrzymanie, gotowos¢ oraz inne.
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Wejscia/wyjscia

Sterownik Ezi-SERVO Plus R wypo-
sazono w 18 programowalnych we/wy
(9 wejs¢ i 9 wyjsé). Ponadto urzadzenie
posiada 3 wejscia dedykowane oraz 1 de-
dykowane wyjscie. W tabelach 112 zesta-
wiono funkcje, jakie moga zostac przypi-
sane do programowalnych wejs¢ i wyjs¢.

Obok wejs¢ i wyjs¢ sterownik wypo-
sazono w cztery diody statusu. W tabeli
3 zestawiono znaczenie poszczeg6lnych
wskaznikow.

|
Tryb uczenia

W sytuacjach, w ktérych okreSlenie po-
zycji docelowej moze nastrgczaé pewnych
probleméw, bardzo przydatna okazuje si¢
funkcja uczenia. Pozwala ona na wpro-
wadzenie do tabeli aktualnej pozycji wa-
tu silnika, osiagnigtej poprzez rgczny na-
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Tabela 1. Wejscia cyfrowe programowalne Tabela 2. Wyjscia cyfrowe programowalne

INEVAVE . Nazwa .
sygnatu Funkcja Jp— Funkcja
IN1 Ustawienie aktualnej pozycji watu silnika jako zerowej OuT 1 W pozycji
N tk i , 8 wejsé: A0 — A7
IN 2 urrlu?r poczatkowego wlersza wejsé OUT 2 Alarm
(8 bitdbw — maks. 256 wierszy) W ruchu
IN 3 Mle.kkl STOP OouT 3 Przyspieszanie/Zwalnianie
Najazd reczny + RN A G
IN 4 Najazd reczny — oUT 4 ealizacja tabeli pozycji ( )
Resetowanie alarmu Ukonczenie tabeli pOZiji (END)
IN 5 Wiacz naped OUT 5 Rodzaj alarmu
NG Pauza UG Bazowanie zakoriczone
ol Naped gotowy do pracy
Uczenie 3 wyjscia programowalne dla
IN 7 Awaryjny STOP ouT7 IYJ p. g .
N8 Numer wiersza docelowego przy skoku w obrebie olTs kazdego wiersza tabell
tabeli: JPTIN 0 — JPT IN 2 oddzielnie:
IN9 Woykonaj skok: JPT Start ouT 9 PT OUT 0 — PT OUT 2

Tabela 3. Wskazniki statusu (LED)

Wskaznik LED Funkcja Znaczenie
POW Zielony Wskaznik zasilania LED swieci, gdy podtaczono zasilanie
: LED swieci, gdy btad pozycjonowania
INP Zotty Osiagniecie pozyc;ji miesci sie w zakresie ustawionym za
pomoca przetacznika obrotowego
o Zataczenie/wytaczenie LED sSwieci, gdy podano sygnat
2 PRI sterownika zatgczenia sterownika
LED pulsuje, gdy wykryto alarm
ALM Czerwony Wystgpienie alarmu (rodzaj alarmu rozpoznawany jest
po ilosci rozbtyskow swietlnych)
> ze przesytac kolejne pozycje docelowe do

Napedy Ezi-SERVO Plus R

Ezi-SERVO """

Bazowanie

Silniki wykorzystywane w na-
pedach Ezi-SERVO Plus R po-
siadaja zabudowane enkode-
ry inkrementalne. Powoduje to
konieczno$¢ bazowania maszy-
ny po jej uruchomieniu. Do te-
go celu sterownik posiada 3 wej-
Scia dedykowane: LIMIT+ (krari-
céwka +), LIMIT- (krancowka
—) oraz ORIGIN (punkt bazo-
wy). Po wczesniejszym wybraniu
jednej z trzech dostgpnych metod
bazowania procedur¢ mozna ak-
tywowac zaréwno poprzez tacze
RS485, jak i z poziomu wejs¢ cy-
frowych sterownika.

jazd. Aby przeprowadzié procedurg ucze-
nia napgdu, w pamieci ROM sterownika
nalezy wcze$niej stworzy¢ tabele, do kt6-
rej beda zapisywane kolejne wartoSci.
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System godny polecenia
Naped Ezi-SERVO Plus R to zaawanso-
wany naped serwokrokowy sterowany po-
przez sie¢. Za pomoca portu RS485 sys-
tem nadrz¢dny (PC, PLC) na biezaco mo-

wbudowanego pozycjonera. Istnieje réw-
niez mozliwo$¢ zaprogramowania catych
sekwencji ruchu w postaci tabeli pozycji.
Dostgpne funkcje (np. petle, skoki i in-
ne) powoduja, ze w aplikacjach o niezbyt
duzym stopniu skomplikowania mozliwa
jest praca bez nadrz¢dnego sterownika.
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