napedy i sterowanie

Naped Ezi-SERVO Plus-R

Z programowalnym pozycjonerem — cz.

Konfiguracja wejSc/wyjsc

Jakub Kantor, Tomasz Haliniak

W pierwszej czesci cyklu opisana zostata parametryzacja
napedu Ezi-SERVO Plus-R. Obecnie skupimy sie

na konfiguracji wej$é/wyjsé sterownika i funkcjach,

jakie moZzemy im przypisacé.

Wtradycyjnym rozwiazaniu, gdzie silnik i sterownik sta-
nowig dwa oddzielne elementy (Ezi-SERVO Plus-R oraz
Ezi-STEP Plus-R) do dyspozycji jest 9 programowalnych wej$¢
19 wyjs¢é. W wykonaniach kompaktowych (Ezi-SERVO-ALL
oraz Ezi-STEP-ALL) ilo§¢ programowalnych wejs¢/wyjs¢ zo-
stala ograniczona do 7 wej$¢ i 1 wyjscia. Dodatkowo wszystkie
napedy wyposazono w 3 dedykowane wejscia i 1 wyjscie. W za-
leznosci od sposobu potaczenia obwodow wejs¢/wyjs¢ sterow-
nika, dziatajg one w standardzie NPN lub PNP. Konfiguracja
wejs¢/wyjs¢ odbywa si¢ w zaktadce I/0 Setting oprogramowa-
nia Ezi-MOTION Plus-R. W zaktadce I/O Monitoring (rys. 1)
mozna natomiast skorzysta¢ z symulatora wej$¢/wyjsé.

Niezaleznie od rozwigzan konstrukcyjnych dedykowane
wejscia 1 wyjécia posiadajg zawsze te same funkcje: 3 wejscia
przeznaczone s3 do podiaczenia 2 wytacznikéw krancowych
(Limit+ i Limit-) oraz czujnika pozycji bazowej (Origin), nato-
miast niewykorzystywane obecnie wyjscie zarezerwowano na
przyszto$é. Pozostalym wej$ciom 1 wyjsciom mozna przypisaé
jedna z funkcji przedstawionych w tabelach 11 2.

Aby rozpoczaé prace, konieczne jest uzbrojenie nape¢du
(Servo ON). Jego gotowo$¢ mozna potwierdzi¢ za pomoca wyj-
$cia cyfrowego (Servo Ready). Nastgpnie wskazane jest przepro-
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Rys. 1. Symulator wejs¢/wyjsé

wadzenie bazowania. Do tego celu stuzy funkcja Origin Search
(metody bazowania opisano w czgéci I). Mozna tez poming¢ ten
krok i ustawi¢ biezaca pozycje watu silnika jako zerowa (Clear
Position). Za pomoca odpowiednio skonfigurowanych wejs¢
mozliwe jest uruchomienie zapisanej w pamigci sterownika ta-
beli pozycji (funkcja PT Start). Realizacja tabeli rozpoczyna
si¢ domyslnie od wiersza 0. Podajac odpowiednia kombinacj¢
cyfrowa na wejscia PT A0 — PT A7 mozna jednak wybraé¢ nu-
mer wiersza (0-256), od ktorego chcemy rozpoczaé sekwencje
ruchu. W kazdej chwili mozna wstrzymaé¢ wykonywanie tabe-
li, podajac sygnat na wejscie skonfigurowane jako Pause. Ist-
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Tabela 1. Wejscia cyfrowe programowalne Tabela 2. Wyjsciowe cyfrowe programowalne
Nazwa Funkcja Nazwa Funkcja
sygnatu sygnatu

IN1 Ustawienie aktualnej pozycji watu silnika jako zerowej OUT 1 N "

N2 | (Clear Pos) W pozycii (Inposition)
Numer poczatkowego wiersza, 8 wejsé: PT A0 — PT A7 OUT2 | Alarm (Alarm)

IN3 | (8 bitbw — maks. 256 wierszy) ouT3 | Wruchu(Moving)

IN 4 Start tabeli pozyciji (PT Start) Przyspieszanie/Zwalnianie (Acc/Dec)
Miekki STOP (Stop) OUT 4 | Realizacja tabeli pozycji (ACK)

IN5 Najazd reczny + (Jog+) OUT5 Ukohcgenie tabeli pozycji (END)

IN6 Najazd reczny — (Jog -) Rodzaj alarmu (Alarm Blink)
Kasowanie alarmu (Alarm Reset) OUT 6 | Bazowanie zakonczone (Org Search OK.)

IN7 | Wigcz naped (Servo ON) OUT7 Naped gotowy do pracy (Servo Ready)

IN 8 Pauza (Pause) 3 wyjscia programowalne dla kazdego wiersza tabeli
Bazowanie (Origin Search) OUT 8 | oddzielnie: PT OUT 0 - PT OUT 2
Uczenie (Teaching) oUT 9 Hamulec (Brake)
Awaryjny STOP (E-Stop)

IN9 Numer wiersza docelowego przy skoku w obrebie tabeli:
JPTINO-JPTIN2
Wykonaj skok: JPT Start




reklama

Tabela 3. Rodzaje alarméw, jakie mogg wystgpi¢
llos¢
impul- . .
S6W na Zabezpieczenie Przyczyny
wyjsciu
1 Przekroczenie pradu Prad ptynacy prze:z’ obwoc! pradpwy sterownika
przekracza warto$¢ ograniczenia
. - Przekroczenie predkosci silnika powyzej
2 Przekroczenie predkosci 3000 obr/min
. " Silnik nie nadaza za sygnatem taktujgcym.
: RIS e [JeA T Parametr ustawiany przez uzytkownika
L Silnik przez co najmniej 5 sekund stale obcigzony
4 Przecigzenie momentem g e
momentem przekraczajgcym warto$¢ maksymalng
5 Przearzanie Wewnetrzna temperatura sterownika
9 przekracza 55°C
6 Przekroczenie napiecia Energia wsteczna od silnika powoduje wzrost
wstecznego napiecia powyzej 70 V
7 Odtgczenie silnika Przerwa w obwodzie S|In_|ka
(przy zasilonym sterowniku)
Odtaczenie enkodera Przerwa o obwodzie przytgczeniowym enkodera
Zbyt niskie napiecie Zbyt niskie napiecie zasilajgce
10 Btad potwierdzenia pozyciji Po zakonczeniu operacji wystepuje btad pozyciji
11 Btad systemu Btad systemowy sterownika
12 Blad pamieci ROM Btad zapisu parametréw do pamieci ROM
sterownika
14 Zbyt wysokie napiecie Zbyt wysokie napiecie zasilajgce
Przekroczenie wytrgcenia z pozycji watu silnika
15 Statyczny btad pozyciji podczas postoju. Parametr ustawiany przez
uzytkownika

nieje rowniez mozliwos¢ miekkiego, tj.
zgodnie z ustawiong rampa, zatrzyma-
nia silnika przy wykorzystaniu funkcji
Stop. W sytuacjach awaryjnych, w kto-
rych wymaga si¢ natychmiastowej reak-
cji, nieodzowna jest funkcja zatrzyma-
nia silnika z pominigciem ramp: E-Stop
(Emergency Stop). Podczas realizacji
tabeli pozycji, w dowolnym momencie,
mozna wykona¢ skok do innego jej wier-
sza (funkcja ,,JPT Start”), okreslajac jego
numer binarng kombinacjg wejs¢ JPT IN
0 —JPT IN 2. W aplikacjach, w ktorych
trudno okreséli¢ kolejne pozadane pozycje
watu silnika, bardzo przydatna okazuje
si¢ funkcja uczenia napg¢du. Polega ona
na tym, ze po wybraniu numeru wiersza
w tabeli, recznie, za pomocg odpowied-
nio skonfigurowanych wejs¢ (funkcje
Jog + oraz Jog —) ustawiamy naped na
zadana pozycj¢. Nastepnie zatwierdza-
my ja za pomoca wejscia realizujacego
funkcje¢ uczenia (Teaching). Wejscia cy-
frowe umozliwiaja rowniez kasowanie
alarmoéw (funkcja Alarm Reset), ktorych
wystepowanie sygnalizowane jest przez
odpowiednio skonfigurowane wyjscia.
Do tego celu wykorzystuje si¢ funkcje
Alarm oraz Alarm Blink. Ta ostatnia stu-
zy do okreslenia rodzaju alarmu na pod-

stawie ilosci wygenerowanych impulséw
(podawanych w odstgpach 2 s — tabela 3).
Pozostate funkcje, ktore mozemy przy-
pisa¢ wyjsciom, sg niezb¢dne do nadzo-
rowania pracy napedu. Do dyspozycji
mamy potwierdzenie osiggnigcia pozy-
cji (Inposition), naped w ruchu (Moving),
naped przyspiesza/zwalnia (Acc/Dec),
zakonczenie bazowania (Org Search
OK)) 1 wreszcie tabela pozycji w trakcie
wykonywania (ACK) lub zakonczona
(END). Ponadto przy pracy z tabelg po-
zycji istnieje mozliwo$¢ skonfigurowania
3 wyj$¢, ktore mozna dowolnie wystero-
wac, oddzielnie dla kazdego wykonywa-
nego wiersza tabeli pozycji (PT OUT 0 —
PT OUT 2). Warto wspomnie¢, ze opi-
sywane napedy umozliwiaja réwniez
wspolprace z hamulcem zewnetrznym
(funkcja Brake). Jego uruchomienie na-
stapi za kazdym razem, kiedy naped zo-
stanie wylaczony lub gdy wystapi alarm.
W naste¢pnej czgsci omowimy jak stwo-
rzy¢ tabele pozycji, ktora umozliwi prace
napedu bez nadzoru systemu nadrze¢dne-
go. Serdecznie zapraszamy do lektury.

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