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Naped Ezi-SERVO Plus-R z programowainym
pozycjonerem — cz. lll. Tabela pozycji

Jakub Kantor, Tomasz Haliniak

W poprzednich dwdch czesciach cyklu opisano parametryzacje

oraz konfiguracje wejs¢/wyjs¢é napedu Ezi-SERVO Plus-R. Obecnie

zajmiemy sie tabela pozycji i sposobem jej tworzenia. W zaleznosci

od rodzaju zastosowanego napedu moze ona zawiera¢ 256 (Ezi-SERVO Plus-R
oraz Ezi-STEP Plus-R) lub 64 (Ezi-SERVO-AII oraz Ezi-STEP-AII)

wiersze rozkazéw. Edycja tabeli pozycji odbywa sie za pomoca

bezptatnego oprogramowania EziMotion, dostarczanego wraz z napedem.

P o uruchomieniu programu EziMotion
i wybraniu zaktadki Position Table
(tabela pozycji) otwiera si¢ okno z przy-
ktadows tabela zapisang w pamigci ste-
rownika (rys. 1).

Nastepnie uzytkownik wybiera tryb
pracy z tabela: Normal — tryb normal-
ny, ktory oznacza realizacj¢ zgodnie ze
wszystkimi zapisanymi warunkami, lub
Single Step — krok po kroku. Za pomo-
ca przycisku Run/Stop uruchamiamy lub
zatrzymujemy realizacj¢ tabeli w trybie
Normal. W trybie Single Step ten sam
przycisk shuzy do realizacji pojedyncze-
go wiersza. Widoczna u dotu funkcja
Teaching (funkcja uczenia) pozwala na
zapamigtanie aktualnej pozycji watu sil-
nika ustalonej za pomoca r¢cznego najaz-
du. Mozna jg nast¢pnie zapisa¢ do pod-
recznej pamigei RAM (przycisk Refresh)
lub do pamigci ROM sterownika (Save to
ROM). Tabela pozycji moze by¢ rowniez
zapisana w postaci pliku (Save to File).

Poprzez kliknigcie prawym przyci-
skiem myszy na wybranym wierszu moz-
liwa jest edycja zapisanych w nim para-

metrow (Edit Item). Uzytkownik moze
usung¢ wartosci z pojedynczego wier-
sza (Clear Item) lub ze wszystkich wier-
szy jednoczesnie (Clear All Items). W ra-
zie potrzeby istnieje rowniez mozliwos¢
przywrdcenia parametrow najazdu z pa-
migci ROM sterownika (Reload Item from
ROM). Dostepne sa tez funkcje, takie jak:
wytnij (Cut Item), kopiuj (Copy Item),
wklej (Paste Item). Po wybraniu opcji Run
Selected Item (wykonaj wybrany wiersz)
silnik realizuje najazd zgodnie z danymi
zapisanymi w zaznaczonym wierszu.

Po usunigciu przyktadowych danych
z tabeli pozycji mozna przystapi¢ do
tworzenia wlasnych sekwencji ruchu.
Podwojne kliknigcie lewym przyciskiem
myszy na dowolnym wierszu powoduje
otwarcie okna Position Table Item Edi-
tor (rys. 3).

Command — wyhor komendy

W pierwszym kroku, rozwijajac liste
Command, nalezy wybra¢ jakie polece-
nie chcemy zrealizowac (rys. 4).
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Funkcje z grupy ,,ABS” stuza do wy-
konania najazdu na pozycj¢ zadang
wzgledem ustalonego punktu bazowego,
natomiast funkcje ,,INC” stuzg do reali-
zacji przemieszczenia o okreslong war-
to$¢. Po wybraniu polecen ABS-Normal
Motion oraz INC-Normal Motion uzyt-
kownik ma dodatkowo mozliwos¢ zdefi-
niowania czasOw przyspieszania i zwal-
niania (funkcje ABS-High Speed and
Decel oraz INC-High Speed and Decel
umozliwiaja okreslenie jedynie czasu
zwalniania). Obok polecen zwigzanych
z realizacja najazdow do dyspozycji
uzytkownika sg takie rozkazy, jak Mo-
ve Origin — bazowanie zgodnie z usta-
lonym algorytmem (algorytmy te zosta-
ty opisane w numerze styczniowym ma-
gazynu ,,Napedy i Sterowanie”), Clear
Position — ustawienie aktualnej pozycji
jako zerowej, Stop — zatrzymanie tabeli
oraz Push ABS Motion — praca z ograni-
czonym momentem (polecenie dostgpne
wylacznie w napgdach Ezi-SERVO Plus-
-R 1 Ezi-SERVO All). Ta ostatnia funk-
cja wymaga, aby poza okresleniem para-
metréw ruchu podczas normalnej pracy
(predkos¢ obrotowa, pozycja docelowa,
czas przyspieszenia i hamowania) po-
da¢ réowniez parametry podczas pracy
z ograniczonym momentem. Okresli¢
nalezy: Push Ratio — procentowa war-
to§¢ momentu znamionowego, Push
Speed — predkos$¢ obrotowag oraz Push
Position — pozycje docelowa. Idea pra-
cy z ograniczonym momentem jest taka,
ze w normalnych warunkach naped wia-
$ciwie nie powinien dojecha¢ do pozycji
docelowej, poniewaz wczesniej powinien
napotka¢ opor mechaniczny zdolny za-
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Rys. 1. Tabela pozyciji

44 o Nr 3 ¢ Marzec 2012 1.

Rys. 2. Wtasciwosci wiersza
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trzymac¢ wat silnika. Wtedy wystawia-
ny jest sygnat potwierdzajacy zakoncze-
nie tabeli pozycji. Jesli jednak, w trybie
z ograniczonym momentem, silnik osiag-
nie pozycj¢ docelowa i nie zostanie za-
blokowany, to zatrzyma si¢, ale nie wy-
stawi sygnatu zakonczenia tabeli pozycji.
Ponizej znajduje si¢ przyktad realizacji
funkcji ograniczajacej moment obroto-
wy (Push ABS Motion) (rys. 5). Zgodnie
z ustawionymi czasami przyspieszania
i zwalniania naped dojezdza do pozycji
200000 z predkoscig 50000 imp/s. Na-
stepnie przechodzi w tryb pracy z ogra-
niczonym momentem. Silnik zwalnia do
predkosci 10000 imp/s, zmniejszajac jed-
nocze$nie moment na wale do wartosci
55% znamionowego momentu trzymaja-
cego. Przed osiggnicciem pozycji 250000
powinno nastgpi¢ zablokowanie napedu
poparte wystawieniem wyjSciowego Sy-
gnatu zakonczenia tabeli pozycji.

Motion — parametry ruchu

Jak juz wspomniano przy okazji pracy
Z ograniczonym momentem, po wybra-
niu danej funkcji w oknie Position Ta-
ble Item Editor nalezy okresli¢ dostgpne
dla niej parametry ruchu, takie jak: po-

zycja (Position), niska i wysoka predkosc
obrotowa (Low, High Speed), czas przy-
spieszania/hamowania pomi¢dzy niska
i wysoka predkoscia obrotowa (Accel,
Decel Time). Ponizej dostepna jest funk-
cja Check Inposition (rys. 3). Umozliwia
ona wystawienie cyfrowego sygnatu po-
twierdzenia po zakonczeniu aktualnie
wykonywanej linii i osiggnigciu pozycji
zadanej (Check Inposition). W kazdym
wierszu wymagane jest podanie czasu
zwtoki po wykonaniu biezacej komendy
(Waiting Time after command). W przy-
padku, kiedy wlaczymy dziatanie ciagte
(Enable Continous Action), naped igno-
ruje czas zwloki oraz pomija sprawdza-
nie osiggnigcia pozycji zadanej (Check
Inposition).

Jump - skok do wiersza

W opisie kazdego wiersza powinien
znalez¢ si¢ numer linii, ktéra ma by¢ zre-
alizowana jako nastepna (JP Table No.).
Jezeli biezacy wiersz jest ostatni, to pozo-
stawiamy rubryke JP Table No. pusta. Ist-
nieje rowniez mozliwos¢ realizacji skoku
po otrzymaniu sygnatu z odpowiednio
skonfigurowanego wejscia cyfrowego
(konfiguracja wejs¢/wyjs¢ opisana zosta-
ta w numerze lutowym magazynu ,,Na-
pedy i Sterowanie™). W kazdym wierszu
istnieje mozliwos¢ zdefiniowania trzech
roznych skokow poprzez zaznaczenie
opcji JPT 0 — JPT 2 i podanie numerow
linii docelowych. Funkcje skoku mozna
realizowaé na dwa sposoby. W pierw-
szym przypadku jest on realizowany po
pojawieniu si¢ sygnatlu na wejsciu i po
wykonaniu biezacego wiersza. W drugim
przypadku naped czeka na wejsciowy sy-
gnat cyfrowy potwierdzajacy wykonanie
skoku (JPT Start). Przy takich skokach
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warunkowych przed numerem wiersza
wpisuje si¢ wartos¢ 10, np. 10022. Oba
sposoby realizacji skoku przedstawiono
na przyktadzie ponizej (rys. 6).

Counting Loop — praca w petli

Naped z wbudowanym pozycjonerem
pozwala na realizacj¢ petli (Counting
Loop). W polu Loop Count wpisuje sig¢
liczbe powtorzen petli. Petla rozpoczy-
na si¢ od wiersza podanego w polu JP
Table No. Po wykonaniu serii powtorzen
naped przejdzie do realizacji wiersza po-
danego w rubryce JP Table No. AT the
end of loop. Nalezy pamigtac, aby zazna-
czy¢ w nim opcj¢ zerowania licznika pe-
tli (Clear Loop Count) i poda¢ numer li-
nii (wiersza) zawierajacej parametry pe-
tli, ktorej licznik zerujemy (JP Table No.).

PT Output Set— wystawianie
sygnatéw wyjSciowych

W sterowniku silnika uzytkownik ma
do dyspozycji trzy wyjscia Output PT0-
-PT2, ktorych obstuge uruchamia sie, za-
znaczajac opcj¢ PT Output Set. Nastepnie
nalezy okresli¢, w jaki sposob maja one
pracowac. Do wyboru sg trzy warianty:
Start Sign — sygnat na wyjsciu pojawia
si¢ w momencie rozpoczg¢cia wykony-
wania wiersza i trwa do jego zakoncze-
nia, End Sign — sygnal na wyj$ciu poja-
wia si¢ po wykonaniu wiersza i trwa do
momentu rozpoczgcia kolejnej linii oraz
ostatni — Pass Sign — sygnal wyjsciowy
pojawia si¢ po osiagnigciu okreslonej po-
zycji. Czas trwania tego sygnatu (Trigger
Time) oraz pozycja, w ktorej ma by¢ wy-
stawiony (7rigger Position), definiowa-
ne sg przez uzytkownika. Opcja ta jest
dostepna, jedynie kiedy pozycja doce-
lowa okreslona jest w sposob absolutny
(tzn. w odniesieniu do punktu bazowego).

Zakoriczenie tabeli

W ostatnim wierszu tworzonej tabeli
pozycji nalezy wybra¢ funkcje Stop. Ta-
ki sam efekt uzyskamy, jesli w polu JP
Table No. nie podamy numeru wiersza,
ktory ma by¢ wykonany jako nastgpny.

Niniejszy artykut konczy 3-czeSciowy
cykl opisujacy parametryzacj¢ i sposob
programowania napgdow firmy Fastech.
Te zaawansowane urzadzenia przecho-
wuja w pamigci ROM zlozone sekwencje
ruchu. Réznorodne funkcje, ktére moz-
na przypisa¢ wejsciom/wyjsciom ste-
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Rys. 5. Praca z ograniczonym momentem
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Rys. 6. Przyktady realizacji skoku: a) skok nieudany; b) skok bezwarunkowy; c, d) skok

rownika, oraz mozliwo$¢ realizacji petli,
skokéw 1 innych komend w poszczegol-
nych wierszach tabeli pozycji powoduja,
ze w aplikacjach o niezbyt duzym stop-
niu skomplikowania, mozliwa jest praca
bez nadrzednego sterownika. Oczywi-
$cie korzystanie z tabeli pozycji nie wy-
klucza mozliwosci sterowania napedem
za pomoca urzadzen zewngtrznych po-
przez port RS485. Wykorzystujac trans-

misj¢ szeregowa, mozna takze dodawac,
usuwac i edytowa¢ wiersze tabeli pozy-
cji. Obecnie firma Fastech konczy prace
nad wdrozeniem interfejsow przemysto-
wych Modbus, CANopen, Profibus oraz
EtherCAT.

Zapraszamy na Targi AUTOMATICON®
w Warszawie, w dniach 20—23 marca br.
na stoisko H1 w hali 3



