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Naped Ezi-SERVO Plus-R

z programowalnym

pozycjonerem (1

Parametryzacja napedu

Firma Fastech jest producentem napedéw z wbudowanym
pozycjonerem, pracujqcych w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego
(Ezi-SERVO- PlusR; Ezi-SERVO-ALL). Dzieki wbudowanemu
enkoderowi uzytkownik ma gwarancje, ze silnik nie zgubi kroku,

a co za tym idzie — naped osiqga doskonalq powtarzalnosé.

W mniej wymagajqcych aplikacjach dobrze sprawdzajq sie napedy
bez enkodera (Ezi-STEP-PlusR; Ezi-STEP-ALL). Warto jednak
podkreslié , ze pomimo braku sprzezenia zwrotnego potrafiq one

Wszystkie omawiane napedy wyposazo-
no w interfejs RS485, poprzez ktéry mozemy
sterowa¢ pracg maksymalnie 16 napeddw.
Dzieki ciagltej kontroli wektora pradu oraz
ztozonym algorytmom filtracji realizowanym
przez procesor sygnalowy sterownika udato
sig uzyska¢ ptynne obroty watu silnika (przy
predkosciach powyzej 0.2 obr/min). Na rynku
dostepne sa dwa rozwiazania konstrukcyjne:
wersja kompaktowa, w ktorej sterownik sil-
nika zabudowano na obudowie silnika, oraz
rozwigzanie tradycyjne, w ktérym silnik i ste-
rownik stanowig dwa oddzielne urzadzenia.

Napedy wyposazone w RS485 mozna
sterowaé w trybie cigglym przesylajac z sys-
temu nadrzednego (np. PC lub PLC) rozkazy
w postaci znakéw ASCIL. Specyfikacja ramki
i lista rozkaz6éw opisana jest w szczegbélowej
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Rysunek 1. Lista dostepnych parametréow
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wykry¢ utrate synchronizacji.

dokumentacji. Istnieje tez mozliwo$¢ na-
pisania aplikacji w jezyku C++. Potrzebne
do tego celu biblioteki DLL znajdujg si¢ na
plycie dostarczanej wraz z napgdem. Szcze-
g6lng uwage przyciaga jednak fakt, ze dzigki
wykorzystaniu tabeli pozycji napedy moga
pracowa¢ jako zupelnie autonomiczny sys-
tem (bez systemu nadrzednego). W cyklu
trzech kolejnych artykuléw przedstawione
zostanie jak zbudowaé taki wtasnie system
wykorzystujac naped Fastech.
Oprogramowanie Ezi-MOTION PLUS R
pracuje w $rodowisku Windows i jest bez-
platnie dostarczane wraz z napedem. Za jego
pomoca mozliwa jest parametryzacja nape-
du, przypisanie odpowiednich funkcji wej-
$ciom i wyj$ciom cyfrowym oraz oczywiscie
stworzenie tabeli pozycji, w ktorej zapisuje-

Napedy z rodziny Ezi SERVO Plus R

Dodatkowe informacje:
PPU.H. ELDAR, ul. Morcinka 51, 45-531
Opole, tel. 77-442-04-04, 77-453-22-59, faks
77-453-22-59, eldar@eldar.biz, www.eldar.biz

my swojg sekwencje najazdéw. Tabela pozy-
cji zapisywana jest w pamieci FLASH-ROM
sterownika. Mozemy ja uruchomié¢ za po-
mocg interfejsu szeregowego lub za pomocy
wejscia cyfrowego. Uzyskujemy w ten spo-
s6b pozycjoner, ktéry moze pracowac bez po-
trzeby stosowania sterownika nadrzednego.

Po uruchomieniu aplikacji Ezi-MOTION
PLUS R uzytkownik jest proszony o podanie
numeru portu oraz predkosci transmisji (do-
my$lna predkos$é to 115200 bps) celem na-
wigzania polaczenia z napedem. Po wskaza-
niu odpowiedniego portu i kliknieciu przy-
cisku ,,Connect” (tzn. Polacz) Iaczymy sie ze
sterownikiem przechodzac w tryb on-line.
Od tego momentu dostepne stajg sig wszyst-
kie przyciski u gory ekranu.

Pierwszym etapem jest parametryza-
cja. Po nacis$nieciu przycisku ,Parameter
List” (lista parametréw) wy$wietla sig okno,
w ktérym widoczne sg wszystkie parametry
napedu (rysunek 1). Poszczegdlne kolumny
oznaczajg: numer parametru (No), jego na-
zwe (Name), jednostke w jakiej jest zapisany
(Unit), zakres wartosci (Field), wartos¢ do-
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Napedy Ezi-SERVO-AII (silnik z zabudowanym enkoderem zintegrowany ze

sterownikiem)

myS$lng (Default), warto$¢ ustawiong przez
uzytkownika (Value) oraz komentarz (Com-
ment), w ktérej umieszczane sg automatycz-
nie informacje dodatkowe.

Na poczatek zajmiemy sie grupg parame-
tr6w zwigzang z bazowaniem napedu (od 17
do 24 oraz 30). Naleza do nich:

* Org Speed (Predko$¢ bazowania)- pred-
kos$¢ z jaka naped porusza sie w kierun-
ku punktu bazowego (oznaczonego czuj-
nikiem).

* Org Search Speed (Predkos¢ poszukiwa-
nia punktu bazowego) predkos¢ z jaka
naped dojezdza precyzyjnie do punktu
bazowego, tzw. predkos¢ dojazdowa.

* Org Acc Dec Time (Czas przyspieszenia/
hamowania do predko$ci bazowania)
czas, po ktérym silnik osigga predkoscé
bazowania lub zwalnia do predkosci do-
jazdowej po wykryciu punktu bazowego.

* Org Dir (kierunek poszukiwania punktu
bazowego) kierunek, w ktérym sig rozpo-
cza¢ poszukiwanie punktu bazowego.

e Org Offset (przesuniecie punktu bazo-
wego) warto$¢ przesuniecia wzgledem
punktu bazowego.

* Org Position Set (Warto$¢ pozycji bazowej)
wartosé, ktéra po osiagnieciu punktu ba-
zowego zapisywana jest jako poczatkowa.

* Org Sensor Logic (logika czujnika bazy)
okreslenie logiki zastosowanego czujni-
ka bazy

* Org Torque Ratio (Warto§¢ momentu ba-
zowego) moment obrotowy potrzebny do
zatrzymania silnika.

* Org Method (metoda bazowania) wybér
metody bazowania
W zaleznosci od tego jakie wartosci

nadamy przedstawionym parametrom po-
szukiwanie punktu bazowego moze odby-
waé wg 5 r6znych algorytmow.

Bazowanie z wykorzystaniem
czujnika bazy (rysunek 3)

Po podaniu rozkazu poszukiwanie punk-
tu bazowego naped rozpedza sie do osia-
gniecia predkosci bazowania w czasie usta-
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wionym przez uzytkownika. W momencie
wykrycia czujnika bazy naped zwalnia do
predkoéci poszukiwania punktu bazowego
(predkos¢ dojazdowa) i wraca aby precyzyj-
nie najecha¢ na czujnik. Jesli wprowadzono
korekcje punktu bazowania naped najezdza
na skorygowana pozycje z predkoscig dojaz-
dowsg i zatrzymuje sie wystawiajac sygnat
zakonczenia bazowania.

Bazowanie z wykorzystaniem
impulsu zerowego z enkodera po
wczesniejszym osiggnieciu punktu
bazowego (rysunek 4)

Naped poszukuje punktu bazowego w spo-
s6b podobny jak opisano w poprzednim punk-
cie. Po osiagnieciu punktu bazowego naped
zwalnia do predkosci dojazdowej i kontynuuje
najazd do momentu natrafienia na impuls ze-
rowy z enkodera nabudowanego na silniku.

Bazowanie z wykorzystaniem
wylacznika krancowego
(rysunek 5)

W przypadku bazowania tg metoda sil-
nik obraca sie z predkoscig bazowania do
momentu zadzialania wylacznika krancowe-
go, a nastepnie hamuje w czasie ustawionym
przez uzytkownika i zgtasza zakonczenie ba-
zowania.

Bazowanie momentem (rysunek 6)

Do bazowania momentem nie sg wy-
magane zadne dodatkowe czujniki. W tej
metodzie naped pracuje z predkoscig bazo-
wania i z zadanym momentem obrotowym
do chwili, kiedy napotka opér wystarczaja-
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Rysunek 2. Bazowanie z wykorzystaniem czujnika bazy

Predkost

bazowania

Predose |/ -
dojazdowa -

ON . .
OFF —] Rozkaz rozpoczécia bazowania
Sygnal z czujnika baz|
Imgpuls zerowy zenkodera I I —I I I

T

Sygnal potwierdzenia zakoficzenla bazowania

Rysunek 3. Bazowanie z wykorzystaniem impulsu zerowego z enkodera po
wczesniejszym osiggnieciu punktu bazowego
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Rysunek 4. Bazowanie z wykorzystaniem wytacznika kranncowego
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Naped Ezi-SERVO Plus-R z programowalnym pozycjonerem

Predkost

Kiamunak wircwania:
1)D1: okreslony przez parametr nr 21
2) D21 D3: przeciwny do D1
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Rysunek 5. Bazowanie momentem

cy aby zatrzyma¢ wal silnika. Jednoczesnie
naped zmienia predkos$¢ na dojazdowa i cofa
sie o dystans D2. Wyznaczona w ten sposéb
pozycja jest traktowana jako punkt bazowy.
Podobnie jak wcze$niej mozna wprowadzic¢
przesunigcie punktu bazowego o dystans D3.

Bazowanie momentem
z wykorzystaniem indeksu
zerowego enkodera

0Od zwyktego bazowania momentem rézni
sie ono tym, ze po napotkaniu na opdr wystar-
czajacy na zatrzymanie walu, silnik zaczyna
obraca¢ sig w przeciwnym kierunku z pred-
koscig poszukiwania punktu bazowego (pred-
koscia dojazdowa) az do natrafienia na impuls
zerowy z nabudowanego enkodera. Wtedy na-
ped zatrzymuje sie wystawiajac sygnal zakon-
czenia bazowania.

Kolejnym parametrem, ktéry warto nieco
przyblizy¢ jest ,Position Loop Gain” (Wzmoc-
nienie petli sprzezenia zwrotnego). Wiasci-
wie parametr ten jest wypadkows statej cza-
sowej czlonu catkujacego oraz wspélczynni-
ka wzmocnienia. Przy zatrzymanym silniku
zadaniem kontrolera pozycji jest skorygo-
wanie bledu pozycjonowania powstajgcego

Pozycja

1-

w wyniku obcigzenia walu oraz sit tarcia.
Warto$¢ wzmocnienia petli sprzezenia zwrot-
nego nalezy ustawi¢ tak, aby w zaleznosci od
wystepujacego w ukladzie obcigzenia walu
nastepowato jak najszybsze sprowadzenie do
zera bledu regulacji oraz by uktad zachowy-
wal stabilno$é. Strojenie regulatora jest bar-
dzo proste i sprowadza si¢ do trzech krokéw:
1. Ustawienie warto$ci parametru na ,,0”.
2. Zwigkszanie parametru, az do osiagnie-
cia stabilizacji uktadu.
3. Korekta parametru w zakresie +1+2 dla
uzyskania najlepszej stabilnosci.

W napedach Fastech z zabudowanym en-
koderem zaimplementowano rowniez funkcje
potwierdzenia pozycji. Jest ona $ci$le zwigzana
z kolejnym parametrem, tj. ,,Inpos Value” (btad
pozycjonowania). Okresla on kryterium zglosze-
nia potwierdzenia osiagnigcia pozycji zadane;j.
Dostepne sa dwie metody (rysunek 6): szybka
odpowiedz (warto§¢ parametru 0-7) i doktadna
odpowiedz (warto$¢ parametru 8-15). Szybka od-
powiedz oznacza, ze sterownik zglosi osiagnigcie
pozycji za kazdym razem kiedy réznica pomig¢dzy
wartosciag zadang i mierzong bedzie odpowiadata
ustawionej wartosci z zakresu 0-7 impulsow. Je-
$li natomiast wybierzemy odpowiedz doktadna

sterownik zglosi potwierdzenie kiedy w dwoch
kolejnych cyklach btad pozycjonowania begdzie
zgodny z ustawieniem parametru ,,Inpos Value”
(warto$¢ parametru 8-15 fizycznie oznacza blad
0-7 impulsow).

Pozostate parametry widoczne na liscie na po-
czatku artykutu nie wymagaja szerszego omowienia.
Wsrdd nich znajdziemy m.in. rozdzielczos¢ napgdu
(Pulse per Revolution), ktora okresla ilos¢ impul-
sOw potrzebnych do wykonania petnego obrotu watu
silnika. Warto$¢ ta miesci si¢ w przedziale od 500 do
32000 impulsow/obrot w zaleznosci od modelu na-
pedu. Kolejne parametry dotycza ruchu i dynamiki
napedu. Maksymalna predkosé obrotowa (Axis Max
Speed) wyrazona jest w jednostce pulsy/sekunde.
Warto$¢ maksymalna jakag mozemy wpisa¢ do tabeli
powiazana jest z ustawiong rozdzielczo$cia 1 wyno-
si ona piecdziesigciokrotno$¢ ustawionej warto$ci
rozdzielczosci. Minimalna predko$¢ obrotowa (Axis
Start Speed) rowniez wyrazona jest w jednostkach
pulsy/sekunde. Uzytkownik okre§la minimalny
czas przyspieszania i hamowania napgdu (Axis Ace
Time, Axis Dec Time). Zakres czasu jaki naped po-
trzebuje do rozpedzenia lub wyhamowania silnika
uzalezniony jest od predkosci obrotowej i obciazenia
watu silnika. Warto$¢ predkosci obrotowej mozna tez
zmieni¢ za pomoca mnoznika (Speed override) wy-
razonego w procentach. Najwigksza warto$¢ mnoz-
nika moze wynies¢ 500%. Podobne parametry ruchu
ustawiamy dla najazdéw recznych (predkos¢ mak-
symalna (Jog Speed) i minimalng (Jog Start Spe-
ed) oraz czas przyspieszenia i hamowania (Jog Acc
Dec Time)). Poza wylacznikami krancowymi naped
ma tez mozliwo$¢ programowego ograniczenia za-
kresu pracy. Ograniczy¢ mozemy zar6wno warto-
$ci dodatnie (S/W Limit Plus Value) jak i ujemne
(S/W Limit Minus Value) pozycji najazdu w tabeli
pozycji. Istnieje rowniez mozliwo$¢ okreslenia dy-
namicznego bledu pozycji (Pos Tracking Limit),
ktory jest rozumiany jako dopuszczalny btad pomig-
dzy impulsami wygenerowanymi przez sterownik,
a impulsami wygenerowanymi przez nabudowany
enkoder. Podobna funkcje petni statyczny btad po-
zycji (Pos. Error Overflow Limit) jednak w tym
wypadku sterownik zglosi btad jesli po osiagnigciu
pozycji zadanej napgd zostanie z niej wytracony
o wigksza ilo$¢ impulséw niz to zostato okreslone.

Parametry, ktore przyj-
muja wartosci 0 lub 1
takie jak np. ,Servo

T ! Pozycia
_[ T f 1 | zadana
- - == = - —-l-——_-—_-—— == - = - -
I | | Pozycja
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I | | | | (. |
Pozycja osiagnieta
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0 | |
Rysunek 6. Funkcja potwierdzenia pozycji.
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On logic” (logika zala-
czenia napedu), ,,Servo
Alarm Reset Logic”
(logika kasowania alar-
mu) czy ,Motion Dir”
(Kierunek wirowania)
s3 oczywiste i nie wy-
magaja  dodatkowych
wyjasnien.
W nastepnej cze-
Sci artykulu zajmiemy
si¢ konfiguracja wejs¢/
wyj$¢ sterownika nape-
du EziSERVO Puls R.
Eldar

111



